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, ,

引言

随着多极化合成孔径雷达技术的发展
,

以及这些雷达获取的数据的广泛和深入的应用
,

越

来越要求这些数据的定量应用
。

这样极化定标就成为必须 目前已经出现大量极化定标算法
,

大致分为点 目标极化定标算法
,

点 目标与分布 目标混合极化定标算法
,

分布 目标极化定标算法

类
。

点 目标算法是最早展开研究的算法
,

但是点 目标的选择
,

定标场的选择
,

点 目标的定向精

度问题
,

点 目标的制造精度
,

野外的摆放方便性
,

点 目标与背景的互相影响都会使定标结果产

生误差
,

而且为了定标整个测绘带
,

需要在整个测绘带摆放大量人造点 目标
,

成本太高 点 目

标与分布 目标混合算法
,

对点 目标的精度和数量的要求都降低了
,

但是需要对成像区域的分布

目标作一些假定
,

这些假定的合理性则直接影响着定标精度
,

而这个精度又是算法本身无法测

知的
,

需要其他算法来检验其精度
。

但是因为其简单
,

而且总体说来性能 良好
,

被
一

任务

作为系统极化定标算法 极化定标算法的发展趋势则是完全采用分布 目标来定标
,

而不采用任

何人造点目标
,

因为环境险恶的成像区域是不大可能放置人造点 目标的
,

而且分布 目标没有人

造点 目标遇到的那些难以克服的问题
,

也不需要对成像区域的分布 目标做任何假定
,

定标精度

很高
。

一 一

收到
, 一 一

改回
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地物 目标的测量所得的散射矩阵与其理论散射矩阵之间的关系
,

在系统通道间存在不平衡

和串扰的情况下
,

关系式为

一 尹 一

歇 翻 氦刹 歌绷
注意天线增益

、

传输损耗因子
、

以及其他系统常数全都包含在接收和发射失真矩阵 和 里面

了
,

为测量所得的散射矩阵
。

利用 已知分布目标的极化合成孔径雷达定标算法的详细内容
,

可参阅文献

实验结果

本文处理的数据是 系统的 波段未定标四极化数据
,

图像是美国密歇根州 地

区
,

其总功率图如图
本文采用经过作者修正的 分布 目标定标算法进行实验 这个算法需要微波散射

计准确测量其 的分布 目标作为标准 目标来进行定标处理 但是由于条件所限
,

无法获

得图 中任何一块分布 目标的准确的 矩阵数据
。

为此
,

只好采用一种替代办法 为了

验证算法的有效性
,

作者还购买了与图 同一地区的经 定标组定标过的数据
,

按照文献
,

经 定标组定标过的数据精度是非常高的
,

实验中就把这些定标过的数据作为标准数

据来用
,

从而可以从中选择合适的分布 目标用来定标图 所示的未定标数据
,

从而验证本文算

法
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缨缨黔黔
定标后的 极化图像 定标后的 极化图像 定标后的 极化图像 定标后的 极化图像

图 地区 波段四极化图像
,

经过
一

定标组定标

处理的第一步工作就是选择均匀分布 目标
。

应该挑选那些基本上各向同性的单一散射机制

的分布 目标
,

具体说就是要么纯粹的干燥土壤
,

要么就是同一种植物覆盖的地表
,

等等
。

而平

静的水面 在灰度图像中表现为接近黑色 这类具有镜面反射特性的地表不适合用来定标
,

因为

它们的交叉极化回波信号太小
,

在计算中造成的误差将会非常大
。

由于数据是以散射矩阵格式存储的
,

所以随后就是计算所挑选的分布 目标的未定标和经

定标组定过标的集合平均的 矩阵
,

分别作为测量值和理论值用于下面的定标实验中
。

接着就是按照文献 进行计算
,

求解 。 。 。

求解 的过程中用到的函

数 沪 功 见文献【 的式 和 虽然可能具有多个极小值
,

但是却只有一个全局最小值
,

从而 的解的唯一性得到保证
。

图 给出最典型的 试功 的全局最小值的情况
。
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乡名石乃
︵甲。工︶划粼图

, 的模者 一
一

飞廊角

图 求 使 的函 妇 的全局最小值的典型情况

本实验中选取的分布 目标及其灰度统计直方图如图 所示
,

该图从图 中截取
。

从图

的灰度统计直方图可以看出
,

所选取的分布 目标是 比较均匀的
,

散射机制接近单一
。

经过计算
,

最终得到如下结果 艺一 , 二 。 。。 一 艺 ,

。。 。 二 一 艺 , 。 。 乙
·

, 。 。

一 艺 一 ,

几
。

兀
二 一 乙 一 ,

几 。 几
。 艺

公
。

选取的定标分布目标 由软件 得到的 的统计直方图 级灰度

图 选取的定标分布 目标及其统计直方图

从上述结果可以看出
,

串扰项
, , 二 ,

的幅度 分贝 都小干 一 通道不平衡
,

不超过
,

这些结果与文献 中给出的定标结果都是非常接近的
。

到此只剩下绝对定标因子 、 的讨
一

算值的合理性的判断了
。

实验中采用图 对应的点 目标的

未定标散射矩阵数据和
一

定标组定标过的散射矩阵数据来估计 口 的测量值的合理性和准

确性
。

该点 目标定标前的散射矩阵如下

一

溉 溉
一

器嘿护
一 “

· ·

‘ 、
一

· ·

乞尹
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氧吸友招尽四牟里

定标前同极化响应
定标前交叉极化响应

县

粼眠布经厄但甲丫
氧暇裸经厄迪却冲县

定标后同极化响应
定标后交叉极化响应

图 测试点日标定标前后的极化响应

该点 目标定标后的散射矩阵如下

, ,

八 厂一 艺

, ,

夕一 又 刀
·

,

一
· ·

“ 、
一

·
不‘

了、

动可利用下式估 汁 、

刀 估讨
二 八几

、

对众
。 。

二
、

得到 留 估计
· 。

见两者结果吻合的非常好
。

比较本文方法获得的 、 与 玲 定标组定标获得的 公 估计 值
,

上面只是把实验获得的定标参数与文献 同 的定标参数相 比牧从四 于 正刀 浓口”们 从吁巴
’

纂扎祥箕篡麟默孺熟潭箩霖紧镖薪念票嘻缘翟馥鬓晃弧释浆夕
的定标参数相 比较从而判定方法的有效性的

。
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二者一致才能进一步验证本方法的性能
。

由于对于图像中除了水面以外的分布 目标是什么并不

清

个

到

定

一

还

所

性
得

意

图 湖面分布 目标 图 典型混合分布目标的灰度直方图 级灰度

表 图 所示湖面分布目标的定标结果比较

忿
。

宕、 完
。

义、 心
修修正的 定标方法法 一 一 一 一 一

一

定标组定标方法法 一 一 一 一 一

注 表中的地物相关程度 。 和极化相位差 与文献 中 式同极化情况下的定义相同
,

因为表达

式较复杂
,

此处不列出
,

请参考文献
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