Слайд №2:
Первым этапом программы является формирование измерений. Он включает в себя задание траекторий движения ИРИ и БРЛС, формирование сигналов или же их пропуска и записи полученных измерений для дальнейшей обработки. 
Так как описывать траектории движения чего-либо обыкновенным уравнением думаю все здесь присутствующие умеют, то перейдем сразу к остальному.
Для начала создается вектора времени, значения в которых отличаются в среднем на 1 секунду, так как по условию именно с такой частотой в среднем поступает сигнал. Для каждого БРЛС свой вектор времени. Также имеется вероятность в 30%, что сигнал будет пропущен.
Слайд №3:
В цикле программы берется значение времени из соответствующего вектора, подставляется в уравнения движения БРЛС и ИРИ, и производится замер азимута в данный момент времени. Делается это по следующей формуле: (картинка на слайде)
Далее на это измерение накладывается шум и в паре с временным значение, в которое был замерен этот азимут, записывается для дальнейшей обработки.
Слайд №4:
	Следующим этапом программы является отождествление. Что мы понимаем под отождествлением? Это процесс принятия решения о принадлежности измерения той или иной цели. В контексте одной ПП это не представляет никаких трудностей, каждый БРЛС в состоянии сам отождествлять от какой цели пришло измерение, но когда несколько ПП работают в паре им необходимо соотнести свои цели сопровождения между собой.
Слайд №5:
	В задаче пассивной радиолокации имеется лишь один инвариант, независящий от расстояния между приемными позициями и целью:

	где J - произвольная дифференцируемая функция; выражение, стоящее в фигурных скобках, определяет тангенс угла  наклона плоскости , проходящей через точки .
	Идея инвариантно-группового подхода к отождествлению пеленгов состоит в том, что пеленги одной и той же цели, измеренные в любых двух позициях угломерной двухпозиционной РЭСУ, в отличие от пеленгов, принадлежащих разным целям, в отсутствие ошибок наблюдения определяют некоторую плоскость. Указанная плоскость , является результатом совпадения двух плоскостей, одна из которых определяется лучом пеленгации (линией визирования) цели из позиции  и базой между позициями, а другая - лучом пеленгации цели из другой позиции   и той же базой. Каждая такая плоскость характеризуется определенным углом наклона , по отношению к «опорной» плоскости.


Слайд №6:
Алгоритм отождествления пеленгов при условии, что две и более цели не лежат в одной плоскости, определяется следующими соотношениями: 

где p – номер цели; q – номер пеленга цели, измеренного во второй позиции .
	Основные трудности отождествления пеленгов возникают при наличии ошибок измерения и достаточно плотном расположении целей в секторе обзора угломерной двухпозиционной РЭСУ. Учитывая случайный характер инварианта, алгоритм отождествления пеленгов сводится к следующему правилу, задаваемому формулой:

где є - порог отождествления; 
Слайд №7:
После того, как мы соотнесли ИРИ между разными ПП, мы может приступить к триангуляции. Так как время получения измерений на разным ПП у нас разные, то для того, чтобы производить триангуляцию, необходимо сначала экстраполировать измерения с одной ПП на момент получения измерений с другой ПП. Делается это с помощью обыкновенной линейной экстраполяции:

где a – искомый азимут, - первый азимут со второй ПП, - второй азимут со второй ПП, t – время поступления азимута на первую ПП,  – время поступления первого азимута на вторую ПП,  – время поступления второго азимута на вторую ПП.
Слайд №8:
Теперь, когда у нас есть два измерения с разных ПП, мы можем провести их триангуляцию и получить координаты ИРИ на момент поступления измерений на первую ПП. Делается это следующим образом:

где  – расстояние от первой ПП до цели,  – расстояние от второй ПП до цели, – азимут на первой ПП, – азимут на второй ПП.
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Рис. 4
После того, как мы получили расстояние от одной из ПП до цели, остается только прибавить это расстояние к координатам самой ПП с помощью полярных координат. 

где i – номер ПП,  – координаты ПП по оси X и Y соответственно.



Слайд №9:
	Так как на измерениях азимута имеются помехи, то после триангуляции необходимо произвести фильтрацию, с помощью альфа-бета фильтра. Выглядит его реализация следующим образом: (картинка на слайде)
Слайд №10:
Полезность данного фильтра можете оценить сами: (картинка на слайде)
	Из полученных измерений формируются трассы для каждого ИРИ,
	Для каждой трассы делается формируется оценка, то есть прогноз будущего состояния. Делается это с помощью все той же линейной экстраполяции.
Слайд №11: 
	Итоговый результат работы программы можете видеть на экране: 
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