1. Trimačio skenavimo radaras, apimantis įprastinio dvimačio skenavimo radaro aparatinę įrangą,  b e s i s k i r i a n t i s  tuo, kad apima bent du radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampus ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) ir tokių kampų formavimo priemonę (2‘, 2‘‘).

2. Radaras pagal 1 punktą, kur iš minėtų bent dviejų radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘), tik vienas radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampas ((‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra 90°.

3. Radaras pagal 1 punktą, kur iš minėtų bent dviejų radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘), du radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampai ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra vienodi skaitine reikšme bet pakrypę priešingomis kryptimis.

4. Radaras pagal 1 punktą, kur iš minėtų bent dviejų radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘), du radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampai ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra skirtingi skaitine reikšme.

5. Radaras pagal bet kurį ankstesnį punktą, kur radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) formavimo priemonė yra valdomai pasukamas stovas (2‘). 

6. Radaras pagal bet kurį 1-4 punktą, kur radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) formavimo priemonė yra orlaivis (2‘‘). 

7. Radaras pagal bet 6 punktą, kur radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) antenos (1, 1‘, 1‘‘) yra sumontuotos orlaivio (2‘‘) bent viename sparne. 

8. Būdas skenuoti aplinką dvimačio skenavimo radaru trimačiam skenavimui, naudojant radarą pagal bet kurį ankstesnį punktą, kur objektui aptikti yra naudojamas radaras pagal bet kurį ankstesnį punktą, apima aplinkos skenavimą skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) bent dviem posvyrio kampais ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P).

9. Būdas pagal 8 punktą, kur iš minėtų bent dviejų radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘), tik vienas radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampas ((‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra 90°.

10. Būdas pagal 8 punktą, kur iš minėtų bent dviejų radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘), du radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampai ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra vienodi skaitine reikšme bet pakrypę priešingomis kryptimis.

11. Būdas pagal 8 punktą, kur iš minėtų bent dviejų radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampų ((‘, (‘‘), du radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampai ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra skirtingi skaitine reikšme.

12. Būdas pagal bet kurį 8-11 punktą, kur radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampai ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra formuojami valdomai pasukamu stovu (2‘). 

13. Būdas pagal bet kurį 8-11 punktą, kur radaro skenuojančių spindulių ruožo (S, S‘, S‘‘) posvyrio kampai ((‘, (‘‘) į žemės paviršiaus plokštumą (P) yra formuojami orlaivio (2‘‘) skridimo trajektorija. 

14. Būdas pagal 9 arba 10 punktą, kur aptikto objekto aukštis H yra apskaičiuojamas pagal formulę:
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kur pagal 10 punktą,α yra pusė kampo tarp taikinių krypčių pagal azimutą, gautų naudojant pirmu kampu (‘ ir antru kampu (‘‘ pasvirusias antenų kryptingumo diagramas ir |(‘‘|=| (‘|= (;

kur pagal 9 punktą , α yra kampas tarp taikinių krypčių pagal azimutą, gautų naudojant nepasvirusią (esančią 90° kampu) ir antru kampu ( pasvirusią antenų kryptingumo diagramas; o

kampo ( kitimo ribos yra +- 90 laipsnių.

15. Būdas pagal 11 punktą, kur aptikto objekto aukštis H yra apskaičiuojamas pagal formulę:
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kur γ yra kampas tarp taikinių krypčių pagal azimutą; o kampų (‘ ir (‘‘ kitimo ribos yra +- 90 laipsnių.
