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和 的信号处理
‘卜 ,

因为 和 所关心的 目标不同
,

所以二者在信号处理上有较大差异
,

但也

有其本质的联系
,

从而使兼容成为可能 下面将分别加以分析

技术

由于雷达平台的运动将引起照射区内回波谱的平移和展宽
,

使固定 的杂波抑

一 一 一
收到 , 一 一 定稿

赵志钦 男 , 年生 , 博士生 , 现主要从事自适应信号处理
、

机载 平台运动补偿和运动 目标成像等
领域的研究

熊思民 男 , , 年生 , 博士生 , 现主要从事星载
、

机载 信号处理和三维成像等领城的研究

黄顺吉 男 ,

年生 , 教授
,

博士生导师 , 中国电子学会会士
,

现主要从事毫米波雷达
、

星载和机载

系统和微波成像系统等领域的研究



习

一 全 一 , 夕。 一 , 一 价 一 , ,

其中
·

编码

是脉冲宽度
田 是载频

价
·

是脉冲内相位编码
,

一般采用线性调频调制

于是
,

点反射目标信号可表示为

艺
。 · 。 , 一 , · , 一 , ,

一

一 , 又 一 价〔一 , ,

一
,

其中 。 为点目标的雷达反射系数 ‘ 为光速 为方位向 不 时刻点目标到载机的斜距



质心估计精度
,

该精度高于以前采用的频域法 这里体现了 与

兼容的另一优点 但同时由于 需采用较高的
,

而 只需中
、

低
,

两者对 的要求存在差异 为此
,

下面我们提出解决该问题的办法和完整的兼容体

制模型
,

并论证其可行性

与 兼容性的研究 , 一 ,

由 的分析可得
,

为留取更大的检测运动目标的范围
,

在测距无模糊的条件下
,

希望采用高的 对 来说
,

其空间频谱的宽度远小于运动 目标的多普勒频率
,

它所需的 是在保证空间谱不混叠的情况下来选择的 因此
,

与 裕 在



目标 对 则采用略高于 ‘
。

的采样率 两种采样率之间的倍数为
,

即每组脉
冲中的脉冲个数 必须满足 式

图 载机与地面的几何位置关系图

《 , 二 , 。 。

经过上面的分析
,

得到如图 所示的兼

容系统框图

我们再来分析该系统的 性 能 对

的成像能力已众所周知
,

下面主要分析该体

制中 的杂波抑制能力 设载机与地

面的位置关系如图 , 所 示
。

载 机 高度
,

地面距离
,

结合前面的参

数
,

则天线波束宽度为

又 。 又 子 ”
“



乞 经 成像后的模拟结果 。 经 后的模拟结果

图
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