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В настоящее время в современных военных конфликтах средства воздушного нападения (СВН) играют ключевую роль в обеспечении господства в воздухе, нанесении высокоточных ударов по наземным и морским целям, а также в ведении разведки 
и радиоэлектронной борьбы.
Одним из ключевых средств обеспечения живучести авиационных комплексов 
в условиях противодействия зенитным ракетным системам (ЗРС) являются станции активных помех (САП).
САП позволяют существенно снизить эффективность работы радиолокационных станций (РЛС) зенитных ракетных комплексов (ЗРК) и систем за счёт создания направленных помех, которые затрудняют обнаружение и сопровождение цели 
и наведение на неё зенитных управляемых ракет (ЗУР). В современных условиях 
их использование стало практически обязательным для боевых самолётов, выполняющих задачи в зоне действия средств ПВО, что подтверждается опытом последних вооружённых конфликтов.
Станции активных помех индивидуальной защиты (ИЗ) предназначены 
для подавления радиолокационных средств противника путём излучения помехового сигнала непосредственно в направлении главного лепестка диаграммы направленности антенны (ГЛ ДНА) РЛС. Такой способ воздействия обеспечивает максимальную эффективность, поскольку основная часть энергии приёма РЛС сосредоточена именно 
в главном лепестке. В результате сигнал цели маскируется мощным шумовым 
или имитационным сигналом, что приводит к резкому снижению вероятности 
её обнаружения и сопровождения.
В то время как с имитационными помехами РЛС зачастую можно эффективно бороться с помощью алгоритмических методов обработки сигналов, заградительные активные шумовые помехи (АШП) представляют значительно большую сложность. Применение для этих целей автокомпенсаторов помех (АКП) практически малоэффективно по причине малого пространственного разноса основной антенны РЛС и компенсационных антенн.
Одним из возможных способов борьбы с заградительными АШП, воздействующими по ГЛ ДНА является применение многопозиционных радиолокационных систем (МП РЛС) [1]. В этом случае возможно обеспечить возможность компенсации АШП за счёт большего пространственного разноса антенн. Вместе с тем, при реализации методов подавления помех в РЛС возникает эффект, при котором попытки подавить помеху могут одновременно привести к ослаблению полезного сигнала. Этот эффект проявляется 
в виде периодического уменьшения уровня полезного сигнала, что негативно сказывается на качестве сопровождения целей и может вызывать временные срывы цели с сопровождения.
Разработан способ, позволяющий в значительной мере компенсировать помеху самоприкрытия, воздействующую непосредственно с борта самолёта [2] за счёт применения бистатической (двухпозиционной) РЛС (ДП РЛС). Для обеспечения устойчивого сопровождения данный метод предполагает использование адаптивного управления частотой зондирующего сигнала. Такое управление позволяет частично устранить эффект подавления полезного сигнала и обеспечить устойчивое сопровождение постановщика активных помех самоприкрытия (ПАП СП).
Алгоритм приведенный в [2] предполагает чередование двух этапов: поиска 
и фиксации. При этом, на этапе поиска реализуется последовательный перебор всех доступных в РЛС частотных литер. По результатам перебора определяется частотная литера, обеспечивающая наибольшее отношение сигнал-помеха плюс шум (ОСПШ) 
на выходе системы обработки. На этапе фиксации реализуется работа ДП РЛС 
на найденной на этапе поиска частоте. Переход в режим поиска осуществляется 
при понижении ОСПШ ниже заданного уровня.
Предложенный алгоритм позволяет обеспечить повышение ОСПШ 
при сопровождении ПАП самоприкрытия по сравнению с зондированием 
на фиксированной частоте. Чтобы снизить длительность интервала поиска и снизить риск нарушения квазистационарности ОСШП, который может привести к некорректной оценке оптимальности частоты зондирующего сигнала и, как следствие, к снижению результирующего значения ОСШП, используется одно из направлений совершенствования алгоритма управления частотой зондирующего сигнала - применение для поиска оптимальной частоты метода золотого сечения.
Для оценки эффективности предложенного подхода разработана усовершенствованная методика, предусматривающая определение усредненного значения ОСПШ на выходе ДП РЛС при работе по активным помехам с использованием как традиционного метода полного перебора частот, так и метода золотого сечения. Методика основана на имитационной математической модели, включающей модель планера цели с учётом геометрических характеристик, модель траектории движения цели, модель ДП РЛС с учётом параметров излучения, приёма и влияния шумов, а также алгоритмы поиска оптимальной частоты зондирующего сигнала.
Проведённая оценка показала, что применение метода золотого сечения позволяет повысить среднее значение ОСПШ на выходе ДП РЛС на  6 дБ по сравнению с методом полного перебора, что подтверждает эффективность предложенного способа адаптивной пространственной фильтрации.
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