
r o r s in x o r 少 a x is a n d the R d ire e tio n w ill n e v e r d iv e r g e in thr e e t yp ie a l ta r g e t p a th s
.

It

15 p r o v e d b y t he r e s u lt s th a t lo e a t io n a n d t r a e k in g t e e hn iq u e b e s e d o n d is t a n e e d iffe r e n e e

a n d a z im u th m e a s u r e m e n t s 15 v a lu a ble w h e n the t a r g e t ‘5 he ig h t n e e d n o t a e e u r a te lo e a -

t 10 n
.

4 C o n Clu s io n

T he w a y to tr a e k a 3
一

D m o v in g ta r g e t by u s in g a r e e e iv e r w it ho u t e le v a t io n a n g le

m e a s u re m e n ts h a s p u t fo r w a r d the d e v e lo p m e n t o f p a s s iv e lo e a t io n a n d t r a e kin g te e h
-

n iq u e a n d ha s w id e n e d the r a n g e o f SOPLA T
.

Fr o m s im u la tio n r e s u lt s w e s e e tha t th e

lo e a t io n e ffe e t 15 g o o d in p a t hs w h e r e th e e m itt e r , 5 a z im u t h a n d d is ta n e e a re eh a n g e fu l
,

w hie h s ho w s tha t h e ig h t m e s s a g e e a n b e e x t r a e t e d fr o m v a r ia b le d is t a n e e a n d a z im u t h

m e a s u r e m e n ts
.

T h e r efo r e s o m e e q u ip m e n t s in th e r e e e iv e r m a y b e s im Plifie d a n d R s ta
-

t io n w ill b e e o m e m o r e fle x ib le
.

In a w o r d the w a y P r o p o s ed in this p a Pe r 15 u s efu l in

E CM e n v ir o n m e n t
.

r e fe r e n e e s

1 Su n Z h o n g k a n g
,

C h e n H u ih u a n g
.

L o e a tio n N a v ig a t io n a n d G u id a n e e
.

N a tio n a l T e e h n o lo g y Pr e ss ,

Pe k in g
,

1 9 8 7

2 C he n Y o n g g u a n g S u n Z h o n g k a n g
.

A Pa s s iv e L o e a tio n
衣 T r ae k in g A lg o rithm Ba

: e d o n T O A & As
-

im u th M
e a su r e m e n i fo r 3

一

D M
o v in g T a rg e ls

.

in
:

In t e r n a tio n a l C o n fe r e n e e o n N e u r a l N e tw o rk s a n d

S ig n a l Pr o e e s s in g
,

G u a n g z h o u C h in a ,
N o v

.

2
一
5

,
1 9 9 3

利用二坐标 R 站实现运动辐射源的三维跟踪

陈永光 孙仲康

(国防科技大学 电子技术系
,

长沙
,

41 0 0 7 3)

摘 要 本文提出了一种基于 目标斜距两次测量值之差和方位角信息的定位跟踪算

法
,

详细分析了该技术的定位原理和可行性
。

在辐射源匀速直线运动的条件下
,

如果能

够不测俯仰角而只用方位角和距离差实现对 目标的定位与跟踪
,

将不仅可以简化接收站

的设备
,

而且还能够增强其独立性能
,

因此本文讨论的算法对于单站被动定位跟踪系统

的实用性具有重要意义
。

本文通过典型 目标航迹的计算机仿真
,

对算法的性能做了评估
。

关扭词 跟踪
,

方位角
,

滤波

分类号 T N 9 53



国 防 科 技 大 学 学 报
JO U R N A L O F N A T IO N A L U N IV E R SIT Y O F

第 16 卷第 1 期 19 9 4 年 3 月

D E FE N SE T E CH N O LO G Y

V o l
.
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T h e 3
一

D T r a c k in g o f M o v in g E m itte r s U s in g

T w o 一

C o o r d in a te R
一

S ta tio n
‘

Ch e ”

YO
刀g g u a 凡9 S u n Z hon g k a 九 g

(De P a r tm e n t o f E le e t r o n ie T e e hn o lo g y
,

N U D T
,

C ha n g s ha ,

4 1 0 0 7 3 )

A加tr . e t T he p a p e r p r e se n ts a 3
一

D lo e a t io n a n d tr ae kin g a lg o r ith m b a se d o n the e m it
-

te r ,5 dis ta n e e d iffe r e n e e be tw e e n tw o m e a s u re m e n ts a n d a z im u t h m e s s a g e
.

T h e lo e a tio n p r in
-

e iple a n d fe as ibility o f the m e tho d a r e e x p o u n d e d in d e t a il
.

O n eo n d itio n th a t a n e m it te r n lo 、
·

e s

1in e a r ly a t a eo n s ta n t s p ee d
,

if w e ea n lo e a te a n d t ra e k t he e m it te r o n ly b y u s in g a z im u th a n a

d is ta n e e d iffe r en e e w ith o u t a n y a n g le o f e le v a tio n , th e e q u ip m e n t in t he re e e iv e r w ill b e s im
-

p lified
a n d t he in d ep e n d e n ee o f the r ee e iv e r w illbe lm p r o v e d a s w e ll

.

T he n t he a lgo
rit hm p r o -

p o se d in th e p a p e r 15 o f g r e a t im p o r t a n e e to the p r a e tie a b ility o f th e s in g le o bs e r v e r Pa s s iv e

Io ea tio n a n d tr a ek in g sys te m
.

Pe rfo rm a n ee o f th is a lg o rit hm 15 e v a lu a te d w ith th e h e lp o f

e o m p u te r s im u la tio n o f th re e ty p ie a l ta rg e t p a t hs
.

K e y 钾o r
ds T r a e kin g

, a z im u t h
,

filte r in g

0 In tr o d U Ct io n

T o d a y it b e e o m e s m o r e a n d m o r e d a n g e r o u s t o lo e a t e a n d tr a e k m o v in g t a r g e t s b y

m e a n s o f a e tiv e r a d a r s d u e to the d e v e lo p m e n t o f ECM [ 1〕
.

T h e r efo r e r a d a r e x p e r t s t u r n

t h e ir a tt e n tio n to Pa s s iv e lo e a t io n a n d tr a e kin g t e eh n iq u e
.

O n e o f t he im Po r t a n t u s e s o f

S O PL A T 15 to lo e a te a n d t r a ek m o v in g em itt e r s w ith P a s s iv e m e t ho d
.

G e n e r a lly

t a r g e t ‘5 p o s it io n 15 d e te r m in e d by m e a s u r in g it s a n g le o f a z im u th a n d e le v a t io n re la t iv e

t o t h e r e e e iv e r a n d the d iffe r e n e e o f t im e o f a r r iv a l b e tw e e n tw o r a d io w a v e s th a t a r e

t r a n s m it te d b y th e e m it t e r
.

H o w e v e r s o m e r e e e iv e r s ha v e n o t a n y e q u ip m e n t to m e a s u r e

t a r g e t ‘5 a n g le o f e le v a t io n , 5 0 it 15 n e e e s s a r y t o d o r e s e a r eh o n th e a bilit y o f s in g le s ta t io n

t o lo e a t e a n d t r a e k a m o v in g e m it te r w itho u t a n y e le v a t io n m e s s a g e
.

T his p a p e r w ill d is
-

e u s s a t r a ek in g m e tho d o n ly u s in g d is ta n e e d iffe r e n e e a n d a z im u th m e a s u r e m e n ts b a s ed

o n th e W M E K F alg o r ithm
.

一
R e e e iv ed Ju n e 1 6

,
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1 L o c a tio n a n d T r a c k in g P r in c iPle

1
.
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.
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.
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·

b
.
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e r
-

e
.

T h e r e p e t it io n in t e r v a l o f e m it te r s ig n a l 15 k n o w n
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1
.

2 L oc a tio n a n d l
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r a e k in g Pr in c iPle

Fo r a n e m it te r in t he a ir
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le t (△T O A )
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r e n e e o f t im e o f a r r iv a l
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.
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一 T + (
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一
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卜
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卜
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署
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卜
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r ,
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.
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夕. , 2 .

)
.

R
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, ,
夕

厂 , z r

)
.
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△杭
.

‘一 ,

一 ‘
〔(△T O A) 熟

一 ,
一 jT 〕

一 (rr,
‘
一 rr
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) + 万礼

r ,

卜二卜一
1

阴 = 0

夕△
r
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.

In (l) (△T O A )之一
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,
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r r ,
,
一 r r ,

一
;
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*
一 x

r

)
2
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一 y

r
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z 。

)
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一 V (x一 T v 二

一 x
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)
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*
一 T v ,
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,
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脚
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fu l
.
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,

lo e a t io n w ill e e r -

ta in ly fa il
.

A e e o r d in g to w h a t w e ha v e d is e u s s e d it e a n b e s a id t h a t it 15 p o s s ible to tr a e k

a 3
一

D m o v in g e m it te r b y o n ly u s in g t im e d iffe r e n e e a n d a z im u th m e a s u r e m e n t
.

C o m p u t
-

e r s im u la t io n w ill P r o v e this
.

2 F ilte r in g A lg o r ith m

2
.

1 S ta te Fu n C tio n
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0
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.
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.
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一I
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I
*

.

J
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.
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利用二坐标 R 站实现运动辐射源的三维跟踪

陈永光 孙仲康

(国防科技大学 电子技术系
,

长沙
,

41 0 0 7 3)

摘 要 本文提出了一种基于 目标斜距两次测量值之差和方位角信息的定位跟踪算

法
,

详细分析了该技术的定位原理和可行性
。

在辐射源匀速直线运动的条件下
,

如果能

够不测俯仰角而只用方位角和距离差实现对 目标的定位与跟踪
,

将不仅可以简化接收站

的设备
,

而且还能够增强其独立性能
,

因此本文讨论的算法对于单站被动定位跟踪系统

的实用性具有重要意义
。

本文通过典型 目标航迹的计算机仿真
,

对算法的性能做了评估
。

关扭词 跟踪
,

方位角
,

滤波
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