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Локальная радиолокационная система навигации для привязных высотных платформ 
 
Описан принцип построения локальной радиолокационной навигационной системы привязных высотных 

платформ диапазона 800 МГц – 5,8 ГГц. Ключевой особенностью предложенной системы является 
независимость от глобальных навигационных спутниковых систем (ГНСС), а также устойчивость к помехам 
и подавлению, низкая заметность в радиочастотном диапазоне. Рассмотрены технические особенности 
построения угломерных локационных систем и представлены практические результаты построения 
локационного маяка такой системы. 
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Vytovtov K.A., Barabanova E.A., Ivanov M.G. Local radar navigation system for tethered high-rise platforms 
 
The paper describes the design concept of a Local radar navigation system for tethered high-rise platforms in the 800 
MHz – 5.8 GHz frequency range. The system’s key feature is its independence of global satellite navigation systems as 



well as its noise and suppression immunity and low observability in the radio frequency range. Technical features of 
radar angle tracking systems are examined, practical results of developing a locator beacon for such system are 
presented.  
 
Keywords: local navigation system, passive radar system, tethered high-rise platform, unmanned aerial vehicle (UAV), 
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