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析了该算法对通道不一致性误差的稳健性
,

并用模拟实验证明了本文的结论

信号的数学模型

设空间 个远场窄带信号投射到 个传感器组成的天线阵列上
,

传感

器全向一致
,

接收系统各通道响应特性一致
,

空间信号相互独立
,

信号与噪声统计独立
,
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,

空间信号为非高斯信号
,
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上式写成 乘积的形式
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列的元素 由此我们得到下面定理

定理 在前述模型中

⑧ 义 丈

上式中
,

由 式和 式定义
, , 〔 ‘ 为阵元

、

对应的响应系数向

量
,

该向量分别为矩阵 的第 行和 行
,

即
‘

【
‘ , ‘ , , 、 刀 证明



电 子 科 学 学 刊 卷

仇

从以上推导发现
,

和 仇 构成了移动不变矩阵对
,

对矩阵对
,

仇 进行广义特征
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解 式的方程组即可求得 个待测信号方向

四阶 算法的稳健性分析

在实际高分辨测向系统中
,

常常不能保证测向系统多个通道幅度和相位严格一致 当存
在不一致性误差时

,

现有的许多阵列测向方法性能大大下降 下面分析不一致性误差对四阶



解 式的方程组即可求得 个待测信号方向

以上算法的实现仅要求 个通道中存在两个通道幅相特性一致
,

对其它通道的一致性

不作要求
,

因此我们说本算法对模型误差具有稳健性
。

模拟实验

用计算机模拟实验可验证本文方法
,

以下给出典型实验的结果

模拟实验 采用 元均匀线形阵列
,

相邻阵元的间隔波长比为
,

空间信号位于
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其中
,

误差模型保持第一
、

二两通道特性一致
,

其他通道幅度特性一
致

,

相位有
“

以内的随机误差 在理想模型和误差模型条件下比较不同信噪比时
算法和四阶 算法的性能 每个信噪比进行 次实验

,

统计其均方根误差
,

其结果

如图 所示

模拟实验 采用 元均匀圆形阵列 圆阵的半径波长比为 空间信号位于
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附录

定理 的证明

由于假设信号与噪声独立
,

而四阶累积量具有可加性
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