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Космические агентства развитых стран выделяют исследование Луны в отдельное на-
правление. Россиийская лунная программа предусматривает запуск к Луне пяти автома-
тических станций в 2019—2024 годах. Основная цель - оценка возможности колонизации
спутника Земли. В связи с этим наибольший интерес представляет изучение верхнего по-
крова Луны: его минералогических ресурсов и строения. Один из эффективных методов
исследования приповерхностного слоя Луны - радиолокационное зондирование. В его
основе лежит способность генерируемого передатчиком радиосигнала отражаться от гра-
ниц геологических пород с разными диэлектрическими свойствами. Сигналы, отражённые
от поверхности и внутренних границ сдвинуты на время распространения радиоволны от
поверхности до внутренней границы и обратно. При этом коэффициент отражения зависит
от градиента диэлектрической проницаемости на этих границах.

Суммарный отражённый сигнал, в силу принципа суперпозиций, несёт информацию о
структуре и диэлектрической проницаемости грунта; он зависит от различных парамет-
ров, учитываемых при расчётах. Для проведения радиолокации на орбитальный модуль
КА «Луна-Ресурс 1» планируется установка радиолокационного комплекса РЛК-Л.

Предполагается, что прибор будет работать в двух режимах:
1. Моностатическая локация: широкополосный сигнал с линейной частотной модуля-

цией излучается РЛК-Л; отраженный от поверхности сигнал принимается на ту же самую
антенную систему орбитального модуля. Точный подбор структуры сигнала и частотных
диапазонов позволяет проводить измерения с высоким пространственно-временным раз-
решением.

2. Бистатическая локация: в качестве передатчика планируется использовать антен-
ную систему Иркутского радара некогерентного рассеяния. Излученный и отраженный
Луной сигналы принимаются РЛК-Л. Отражение радиоволн осуществляется областью по-
верхности, соответствующей равенству углов падения и отражения. При движении спут-
ника исследуемая область перемещается по лунной поверхности. Совместная интерпрета-
ция результатов моно- и бистатических измерений повышает достоверность получаемых
результатов, однако требует согласования пространственно-временных координат прове-
дения экспериментов с учетом существующих 3-D моделей поверхности Луны, чему и
будет посвящен предлагаемый доклад.

Совместная интерпретация результатов моно- и бистатических измерений повышает
достоверность получаемой информации, но требует согласования пространственно-вре-
менных координат районов проведения экспериментов. Так центр района проведения мо-
ностатической локации определяется по координатам орбитального модуля, а при биста-
тической локации соответствует координате точки на поверхности, в которой угол между
нормалью и направлением на ИРНР равен углу между той же нормалью и направле-
нием на РЛК-Л. При движении спутника исследуемая область перемещается по лунной
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поверхности. Размеры этой области сравнимы с зоной Френеля. Для визуализации иссле-
дуемого района планируется использовать 3-D модель поверхности Луны (Global Lunar
Digital Terrain Model) [3].
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