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利用方向角及其变化率对固定辐射源的三维单站无源定位
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湖南长沙

摘 要 本文提出了利用方位角
、

俯仰角及方位角速度或俯仰角速度信息对固定辐射源的三维单站无源定位模

型和方法
,

指出这两种方法具有单次观测即可得出目标辐射源位置的优点
,

并针对这两种测距方法的误差和可观测性

分别进行了分析
,

最后给出了单次测量三维定位和多次测量卡尔曼滤波后的计算机仿真结果和结论
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定位模型和定位方法
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并对其进行了分析
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由上式可以看出
,
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由式 可以看出
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,
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算出此时的距离 喻和测距误差 。篇
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对辐射源单次定位的相对误差随着距离 的增大而

增大

如果在测量方向角的基础上增加角速度和俯仰角速

度的测量信息
,

就有可能做到比目前常用的只测向定位更快

速的高精度定位
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综上所述
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可见利用方向角及其变化率对运动 目标的定

位算法只需单站单次测量即可定出目标的位置
,

具有快速定

位的潜力 通过单次和多次定位仿真试验
,

验证了在三维条件

下利用角速度信息对于固定辐射源的单站无源定位方法的可

行性
,

并且可以得到下面结果

利用方位角速度信息定位时在观测器运动方向所在

方位平面上的目标是不可观测的 而利用俯仰角速度信息定

位时观测器在以 目标为中心的锥面上运动时是不可观测的
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