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Для связи с космическими объектами в основном используется ультракороткие волны. Если канал требует высокой информационной насыщенности, необходимо переходить на более высокие частоты. Для обеспечения эффективной связи на этих частотах требуются антенны с узкой диаграммой направленности (ДН). Обычно в этом случае используются антенны рефлекторного типа. Однако наряду со всеми преимуществами такие антенны имеют ряд недостатков, в частности, требуют наличия опорно-поворотных устройств и защиты антенного поста от атмосферных воздействий, что влечет за собой увеличение масс-габаритных показателей, а также появление дополнительных каналов управления электромеханической системой.
Альтернативным способом решения данной задачи можно рассматривать фазированную антенную решетку (ФАР). ФАР – сложная антенна, состоящая из совокупности излучающих элементов, направление излучения и форма соответствующей ДН которой регулируются изменением амплитудно-фазового распределения токов или полей возбуждения на излучающих элементах. Такой тип антенны позволяет формировать необходимую ДН без использования электромеханических опорно-поворотных устройств, что гораздо более оправдано если объект перемещается. В этом случае возможны два варианта решения:

пассивная ФАР, когда каждый из излучающих элементов не содержит в себе источников электромагнитного излучения;

активная ФАР – когда каждый из излучающих элементов содержит приемо-передающий модуль.

В системах подвижной радиосвязи существует проблема сохранения ориентации антенны на космический аппарат при перемещениях подвижного объекта (автомобиль, корабль, самолет), на котором она установлена. В настоящей работе рассматривается система, которая позволяет изменять положение ДН ФАР в зависимости от ориентации в пространстве приёмно-передающего комплекса. 

Структура системы:
1. Устройство инерциальной навигации;

2. Приемник спутниковой навигационной системы;

3. Следящая система;

4. Устройство для определения положения антенного поста в пространстве;

5. Блок управления.

Основная цель работы заключается в разработке блока управления, который будет наводить ДН ФАР на удаленный объект в соответствии с ориентацией в пространстве приёмно-передающего комплекса.
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