
第 卷 第 期 电 子 与 信 息 学 报 日

斜视 成像原理

斜视 带状成像系统的几何关系原理图如图 所示
,

系统在高度 处 飞过成像
区域发射和接受信号

。

雷达接受到的地面 目标 回波信号的一般表达形式
,

应是一个包含雷达与

目标间的斜视角和斜距等变量的函数
。
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图 正
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斜侧视 多普勒频率曲线

当雷达发射信号为线性调频信号时
,
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点 目标的回波信号为



电 子 与 信 息 学 报 卷

式中 二 为信号脉宽
,

而 几 无 司 为线性调频压缩后主瓣宽度
,

它决定雷达距离分辨力
。

。 二 入 ,

动 为斜视 处理后主瓣宽度
,

它决定雷达方位分辨力
。

可以看到斜视与正

侧视方位分辨力差一个因子 叼, ,

所以方位分辨力在斜视情况要比正侧视低
。

由于 二 讥
,

斜视情况下的距离门 。 处点 目标多普勒频率可以改写为

。 , , 。
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其中 入是波长
。

通过对上式的详细分析
,

可以知道在大斜视情况下点 目标的多普勒频率是很高的 是速度

的线性函数
,

而多普勒斜率相对正侧视 系统则要小得多
。

另外
,

对于正侧视
,

同一

距离门上
,

不同方位位置上的点 目标在频域上有着相同的多普勒历程
,

只是他们在时间上有先

后之分
,

通过利用经典的匹配滤波技术
,

可以在时间上分离它们
。

而对于大斜视情况
,

它的多普

勒历程和传统正侧视情况有很大不同
,

位于不同方位的 目标在时域上差异很小
,

因此我们很难
用 匹配滤波器对它进行压缩和分离

。

但是
,

它们的频率中心在频域上具有较大的差异
,

所以
,

我

们设计了一种新的斜视 成像算法
,

利用这 个差异进行频率分析
,

以取得较好的成像效果
。
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斜视 成像处理 算法

根据斜视 本身的特点
,

传统的 成像算法在大斜视角情况下难以获得理想的成像

结果 在大斜视情况下
,

成像的难度主要体现在两个方面 合成孔径时间太长
,

从而

的的回波信 号号号 滤波器组组

图 斜视 方位压缩原理图 图 斜视 成像处理的结果

结 论

斜视 成像是一种具有广泛应用前景的雷达成像技术
,

对于大斜视角的情况下
,

传统的
,

成像处理技术难以获得理想的成像结果 本文在详细分析斜视 成像原理的基础上
,

提出了一种高运算效率的成像方法
,

实现了大斜视 成像
,

并对于斜视所引入的高阶量作了

一定的补偿
,

可以获得较好的分辨力
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