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基于广义时间窗的旋转相控阵雷达资源调度算法
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摘 要： 基于旋转相控阵雷达体制特点，针对扇区饱和攻击时任务调度失败率高的问题，提出一种基于广义时

间窗的预规划任务调度方法 . 根据雷达波束电扫范围和天线转速计算出任务的广义时间窗，当某扇区任务饱和时，

在广义时间窗的约束下将任务调配到相邻的扇区 . 仿真实验表明，相比于传统的基于时间窗和优先级的自适应调度

算法，本算法能够充分释放旋转相控阵雷达相扫潜能，有效稀释饱和攻击扇区的冲突任务，显著提高任务调度成功率

和时间利用率 .
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Resource Scheduling Algorithm of Rotating Phased Array
Radar Based on Generalized Time Window
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Abstract： Based on the characteristics of the rotating phased array radar system, and focus on the problem of high
task scheduling failure rate during sector saturation attacks, a pre-planned task scheduling method based on generalized time
windows is proposed. The generalized time window of the task is calculated according to the radar beam electric scanning
range and the antenna rotation speed. When the task of a certain sector is saturated, the task is allocated to the adjacent sec⁃
tor under the constraint of the generalized time window. Simulation experiments show that compared with the traditional
adaptive scheduling algorithm based on time window and priority, this algorithm can fully release the potential of rotating
phased array radar phase scanning, effectively dilute the conflicting tasks of saturated attack sectors, and significantly im⁃
prove the success of task scheduling rate and time utilization.
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1 引言

相控阵雷达任务调度的内涵为当多任务抢占资源

时确定任务执行的时刻和使用的资源［1］. 相控阵雷达

资源分为时间资源、能量资源和计算资源 . 为了提高探

测威力和保持对弱小目标的探测能力，雷达通常需要

满载工作 . 计算资源主要是指板卡的处理能力 . 随着

芯片集成技术的发展及高速处理器的广泛应用，实时

计算能力也不再受到限制 . 因此通常说的相控阵雷达

资源调度主要指时间资源的调度［2，3］.

现代战场电磁环境日益复杂，作战目标更加多样

化，相控阵雷达执行的任务种类和数量不断增多，这就

要求在有限时间资源内尽可能多地执行任务［4］. 相控

阵雷达主要承担的任务包括：低空搜索，中高空搜索，

海面目标跟踪，空中目标跟踪，武器制导，失跟捕获，目

标确认，打击评估，目标分类识别，气象探测等［5~7］.
高效合理的调度策略对提升相控阵雷达整体作战

效能具有重要意义 . 基于时间窗和优先级的自适应调

度算法，被广泛应用在相控阵雷达的任务调度中［8~12］.
文献［13］首次提出相控阵雷达任务调度时间窗，文献
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［14］对相控阵雷达跟踪类任务时间窗的计算进行了分

析和描述，认为跟踪任务时间窗与目标位置、速度、距

离以及雷达波束宽度有关，但没有给出时间窗的具体

计算过程 . 文献［15］提出一种基于动态时间窗的任务

调度方法，根据目标跟踪滤波中的残差与目标跟踪波

门之间的约束关系以及搜索帧周期的约束，分别实现

对跟踪任务和搜索任务的时间窗计算 . 文献［16］基于

任务的固定时间窗，提出一种基于分支定界法的调度

算法，兼顾了相控阵雷达事件调度问题中调度成功率、

时间偏移率与算法时效性三者之间的矛盾 . 文献［17］
针对相控阵雷达事件调度传统的基于固定时间窗的方

法，在面对高速高机动目标时存在跟踪精度较低、调度

成功率不高的问题，利用可变时间窗对传统调度方法

加以改进 .
以上研究应用在固定相控阵雷达资源调度取得了

很好的效果，但是无法直接移植到旋转相控阵雷达的

资源调度 . 相对于固定面阵相控阵雷达旋转相控阵雷

达有其自身特点［18］.
旋转相控阵雷达受到扇区饱和攻击时应用传统的

基于时间窗和优先级调度算法会造成任务调度失败 .
因为通常任务时间窗较小，大约为 50~100 ms，要是考

虑目标的机动性则时间窗会更小 . 如果在某个扇区方

位来袭目标密集，并且单个跟踪任务花费时间较多，将

导致多个任务竞争同一调度时间间隔的资源，造成任

务调度成功率下降 .
针对上述问题，本文在传统自适应调度算法基础

上提出一种基于广义时间窗的任务预规划调度算法 .
根据旋转相控阵雷达波束偏扫最大角度计算出目标

跟踪的最大方位窗，通过天线转速将最大方位窗换算

为目标跟踪广义时间窗，基于广义时间窗进行任务编

排，确定目标跟踪的执行时刻 . 再根据目标运动状态

信息，外推出执行时刻的目标方位和仰角 . 相较于传

统自适应调度算法的由数据处理计算执行位置和执

行时刻以及时间窗的调度方法，本算法计算出的广义

时间窗远远大于传统自适应调度的时间窗，当同方位

上跟踪任务饱和时，较大的时间窗能够显著提高任务

调度的成功率 .

2 雷达任务时间窗分析

A G Huizing 在 1996年研究雷达自适应调度算法

时在文献［13］首次提出时间窗概念，其含义为波束

驻留发射时刻在期望发射时刻前后可移动的有效范

围 . 在时间上有冲突的雷达任务在时间窗约束下经

过调整后可能都被执行，这将提高相控阵雷达的任

务调度成功率和时间利用率，在有限时间资源内调

度执行更多的任务 . 因此，基于任务优先级和时间窗

的调度算法被广泛地应用于相控阵雷达的任务调

度中 .
一 般 相 控 阵 雷 达 采 用 专 门 的 TAS（Track And

Search）波束对目标进行跟踪 . 单脉冲和差比幅测角具

有测角精度高、抗干扰能力强等特点，在实际工程领

域得到广泛应用 . 为保证测角精度，一般目标应位于

波束中心附近［15］. 因此，相控阵雷达跟踪波门大小受

限于波束的宽度和测角精度的要求 . 如图 1所示，在 k

时刻目标位于 A点，坐标（xk yk zk），采样周期为 T，目

标的速度为（vx vy vz），k + 1 时刻目标位置 A1，坐标

（x̂k + 1 ŷk + 1 ẑk + 1）.

在 k + 1 时 刻 ，雷 达 对 极 坐 标 系 的 A1 预 测 点

（β̂k + 1 θ̂k + 1）进行照射，由于存在过程噪声（目标发生机

动）目标所在位置实际在C点，A1与C点的空间距离称

为残差 . 如果跟踪执行的提前（目标还没运动到B点）

或者执行的延后（目标已运动到D点）都无法照射到目

标，从B时刻到D时刻的时间段称为目标跟踪时间窗 .
固定时间窗、可变时间窗及广义时间窗的原理、计算方

法和效果如表1所示 .

预测点

跟踪
波束

B C D

A1
A

图1 雷达跟踪时间窗示意图

表1 各种时间窗对比

固定时间窗

可变时间窗

广义时间窗

原理和计算方法

对任务时间窗都采用固定处理法，其任务执行时间能够提前和延迟的时间范围相同

根据目标跟踪滤波中残差和跟踪波门之间的约束关系，分别计算跟踪任务的提前

时间窗和延迟时间窗

旋转相控阵雷达波束偏扫最大角度计算出目标跟踪的最大方位窗，根据天线转速

将最大方位窗换算为目标跟踪广义时间窗

效果

实现简单，不能适应目标机动，时间利用率

低，任务调度成功率中

适应高速高机动目标，饱和情况下调度成

功率低，实现难度中等

适应高速高机动目标，时间利用率高，调度

成功率高，实现稍复杂
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3 时间窗计算

3. 1 基于卡尔曼滤波算法的跟踪时间窗计算

卡尔曼滤波器由于具有数据存储量小计算实时性

强等优点，被广泛应用于雷达及其他跟踪测量系统中，

其空间模型可用如下状态方程和量测方程描述［18］：
ì
í
î

x(k)=F(k - 1)x(k - 1)+G(k - 1)u(k - 1)+w(k - 1)

z(k)=H (k)x(k)+ v(k)
（1）

w(k)和 v(k)为零均值的高斯白噪声且互不相关，即

ì
í
î

ïï

ïï

E [ ]v(i)vT ( j) = δij R(i)

E [ ]w(i)wT ( j) = δijQ(i)
（2）

其中，Q(i)为过程噪声的协方差矩阵，R(i)为量测噪声的

协方差矩阵 . 在图 1中，k时刻目标在 A点的状态的估

计值记为 x̂(k)，对应协方差为 P(k | k )，由于目标状态方

程为线性方程，且高斯分布经过线性变换后仍为高斯

分布，因此目标状态的一步状态预测值同样服从高斯

分布，即 k + 1时刻 A1点的预测值为 x(k + 1| k )对应协方

差为P(k + 1| k ))，同理预测的值为

ẑ(k + 1| k )=H (k + 1)x̂(k + 1| k ) （3）
通常，

z͂(k + 1)= z(k + 1)- ẑ(k + 1| k ) （4）
被称为任务在 k + 1 时刻执行时的残差，z(k + 1)为目标

在量测值 .
若任务不在期望时刻（k + 1时刻）执行，而在 k + 1 +

DT时刻执行，此时的残差计算为［15］

z͂(k + 1 + DT )= z͂(k + 1)+ vDT （5）
v是目标速度，DT为在时间窗约束下执行时刻相对于期

望执行时刻左右移动的时间偏移 . 雷达在极坐标系下

跟踪残差的形式为

ì
í
î

ïï
ïï

θ͂(k + 1)= θ(k + 1)- θ̂(k + 1| k )

β͂(k + 1)= β(k + 1)- β̂(k + 1| k )
（6）

其中，θ̂(k + 1| k )β̂(k + 1| k ) 为雷达波束照射的位置，

θ(k + 1)β(k + 1)为目标所在的位置 . 同式（5），极坐标系

下的目标在时间窗内执行的残差为

ì
í
î

ïï

ïï

θ͂(k + 1 + DT )= θ͂(k + 1)+ DTvθ

β͂(k + 1 + DT )= β͂(k + 1)+ DTvβ
（7）

其中，vθ和 vβ分别为方位和仰角上的速度 .
为了覆盖住目标雷达的波束宽度，σ须满足：

max(θ͂(k + 1)β͂(k + 1))< σ （8）
为保证和差比幅测角的精度，需要满足：

max(θ͂(k + 1)β͂(k + 1))£ λσ （9）
其中，λ为满足比幅测角精度要求所在目标在波束的中

心位置的比例系数，当式（9）取等号时，则可计算出时

间窗的大小 .

以上推导没有考虑目标的机动，若目标在运行过

程中发生机动，根据牛顿运动方程：

s = v0T + 0.5aT 2 （10）
其中，s为目标的位置，v0 为目标的速度，a 为目标的加

速度，T为跟踪采样时间间隔 . 位置的变化量为

Ds = 0.5at2 （11）
角度的变化率Dφ还与目标的距离有关：

Dφ = arctan(Ds/R) （12）
由式（7）~（12）可推导出时间窗DT 的关系式如下：

arctan((vDT + 0.5aT 2 )/R)£ λσ （13）
若天线的旋转周期为 2 s，目标速度为 800 m/s，TAS

的波束宽度为 2°，跟踪最大的机动过载为 10g，g为重

力加速度，保精度的比例系数为 0.6，根据式（13），在距

离 25 km处目标速度与时间窗的关系如图 2，从图 2中
可以看出速度越大时间窗越小，即高速目标需要设置

更小的时间窗 .

3. 2 广义时间窗计算

时间窗与目标的运动状态和采样周期相关，特别

对于高速高机动目标时间窗更小，当多个跟踪任务位

于同一调度间隔，会造成任务调度失败 . 本文提出的广

义时间窗是为了扇区任务负载的提前规划，即该目标

所在的任务扇区饱和时，将该任务调配到其他扇区 . 广
义时间窗的大小受限于雷达的转速和偏扫范围，通常

比传统的时间窗大的多，能够将饱和扇区的任务稀释

到空闲的扇区，因此能够显著提高任务调度成功率和

时间利用率 . 相控阵雷达天线增益随扫描角增大而变

小，大的扫描角将会导致降低作用距离和增大测量误

差，天线扫描角为 (φθ)，雷达信噪比将由天线法线扫描

的SNB0下降到SNBs：

SNBs = SNB0 cos2φ cos2θ （14）
广义时间窗TW计算公式如下：

TW = (α/360)TC （15）
其中，α为天线最大允许偏移角度，TC 为天线周期 . 当
天线周期为 2 s时，天线允许最大偏移角度为 45°，则对

350

300

250

200

150

100

50

时
间

窗
/m

s

200     300     400      500     600     700     800
速度/(m/s)

图2 时间窗随速度变化图
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应时间窗为250 ms.
4 调度策略

调度策略有固定模板法和自适应调度算法，固定

模板法的时间利用率低，且调度灵活性不高 . 自适应调

度算法主要有基于时间指针调度算法和基于时间窗和

优先级的自适应调度算法 . 自适应调度算法主要思想

是按照任务选时间，即高优级的任务按照其期望执行

时刻在本调度间隔内优先选择执行的时间段，低优先

级的任务在剩余的时间碎片中选择可以执行的时间

段，如果与已经排好的高优先级的任务有冲突，则在时

间窗的约束下左右移动，直到找到合适的时间，如果找

不到，则将该任务加入到延迟队列或删除队列 .
由以上分析看出，基于时间指针的算法其时间利

用率高，但任务执行的偏移率也高 . 旋转相控阵雷达任

务执行偏移率高将引起天线波束偏离法线大，导致威

力下降和信噪比降低 . 因此相较于时间指针算法，自适

应调度算法更适合旋转相控阵雷达的任务调度 .
4. 1 调度数学模型

相控阵雷达任务调度本质上可归为车间作业调度

问题，属于典型的NP-hard难题，需要满足多参数优化

与多约束条件 . 本文主要考虑相控阵时间资源的调度，

实时驻留调度的数学模型的可描述为［19］

min M =MA +MB +MC （16）
其中，MA为调度代价，MB为延迟代价，MC为删除代价 .
约束条件为：对于传统雷达来说，事件执行期间无法被

其他事件抢占，且雷达在同一时刻只能执行一个事件．

则事件 i所占用的雷达时间资源可表述为 [t i
p t i

p + t i
τ ]，要

调度第 i + 1个事件需满足：

([t i + 1
p t i + 1

p + t i + 1
τ ]) (∪

j = 1

i

[t i
p t i

p + t i
τ ])=Æ （17）

t i
p 和 t i

τ分别表示事件 i的实际执行时间与驻留时间 .
4. 2 任务综合优先级计算分析

合理有效的任务优先级设计方法对提升相控阵雷

达的整体性能有着重要意义，通常工作方式优先级、目

标威胁度和任务紧急程度作为综合优先级的构成因

素 . 其中，工作方式优先级由雷达工作方式确定，任务

紧急程度与任务的截止期相关，目标威胁度与目标的

当前状态信息有关，目标威胁度函数由目标威胁模型

来构造：

p = ρ1 pv + ρ2 ph + ρ3 pθ + ρ4 pr （18）
式中，ρi 为各因素的权重，pv、ph、pθ和 pr 分别为速度威

胁函数、高度威胁函数、航向威胁函数和径向距离威胁

函数［5］.
4. 3 基于广义时间窗的扇区的任务预分配

传统的自适应调度算法在受到扇区饱和攻击或者

多个跟踪任务竞争同一时间片时，任务调度成功率会

下降 . 在当前的调度间隔内任务排满之后，仍然存在大

量的未被调度的任务，但由于时间窗限制（通常跟踪任

务时间窗在几十毫秒到百毫秒之间），未被安排的任务

无法调配到其他扇区 . 本文在自适应调度算法的基础

上，提出了一种基于广义时间窗的任务预规划自适应

调度算法，如图 3所示 . 当某个方位扇区上的任务出现

饱和时，利用广义时间窗内任务预规划调配算法，将受

到饱和攻击扇区内的任务调配到前面的调度间隔和后

面的调度间隔中去执行 .

跟踪任务预分配：跟踪任务按照期望执行的时刻

加入相应的扇区任务库中，每一个扇区对应于一个调

度间隔 . 根据跟踪任务期望执行的时刻加入到相应的

任务库 . 调度模块收到跟踪任务请求后，读取当前任务

所在扇区已经分配任务的总时间，如果总时间超过某

一门限值则将该任务规划到相邻扇区 . 然后重新设置

该任务的期望执行时间，并按照新的期望执行时刻，对

照射的方位和仰角进行外推 . 如果相邻的扇区的任务

也满了，则将任务放在本扇区内，在调度过程中按照优

先级进行取舍 . 由于对原有的时间窗进行了扩大，则目

标必不在预测的位置为中心的波束宽度内，因此需要

根据目标的航向航速和对目标的位置重新计算，重新

计算位置的时间窗，可设置为与原先时间窗大小相同 .
4. 4 任务调度

由于搜索任务涉及回波的视频显示和点迹凝聚处

理，任务执行的顺序最好保持方位从小往大，仰角从低

往高 . 本算法通过设置搜索任务的期望执行时间来控

制任务顺序执行 . 如方位 1上的任务比方位 2上的期望

时刻早，同一方位上低仰角要比高仰角的期望时刻早 .
另外自适应调度算法会产生一些很小的时间碎片，在

编排的过程中需要将这些小时间碎片挤掉以提高时间

资源的利用率 . 具体任务编排过程如下：

（1）在每个调度间隔开始，取出该调度间隔对应的

扇区任务库中的搜索任务列表、跟踪列表和确认列表，

 

雷达面阵

天线旋转方向

前扫精跟波束

导弹3

导弹2

导弹1

飞机1

飞机2

面阵法线方向

图3 相控阵雷达扇区饱和攻击偏扫示意图
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按照优先级从高到低排序；

（2）按照优先级从高往低取出任务，根据任务的期

望执行时刻确定该任务的执行时刻，每安排完一个任

务，同时记录本间隔内的空隙时间段；

（3）从任务列表中取出下个任务，判断能否在时间

窗约束下在某个空闲时间段内执行；

（4）安排完所有能在本间隔内的任务后，获取发射

波束的顺序列表，然后重新设定每个任务的发射时刻，

把前一个任务的结束时刻作为下个任务的执行时刻，

把时间碎片挤掉；

（5）本间隔内最后一个任务结束时刻作为下个调

度间隔的开始时间 .
通过以上任务编排过程可以看出，相对于传统的

自适应调度算法，本算法在任务编排完成后，又对任务

执行列表进行了优化，将前一个任务的结束时刻作为

下个任务的执行开始时刻，对任务的实际执行时刻进

行优化，优化后任务与任务之间将没有小的时间碎片，

通过将本间隔的结束时刻作为下个调度间隔的开始时

刻，则调度间隔之间没有时间碎片，这两个措施有效的

提高了时间资源的利用率；在取任务阶段，先进行优先

级的排序，然后从优先级高往低取任务，保证了高优先

级任务优先执行 .
5 仿真实验

5. 1 任务模型

任务模型设置为 {p type，pId，ppri，tdwell，texpect，texcute，

twindow，mazi，mele，mdis，mv，mcourse }其中 p type为任务类型，pId

为目标批号，ppri 为任务优先级，tdwell 为任务驻留时间，

texpect 为任务期望执行时刻，texcute 为任务实际执行时刻，

twindow为任务执行的时间窗，mazi为任务执行的方位，mele

为任务执行的仰角，mdis为目标的距离，mv为目标的速度，

mcourse为目标的航向 . 调度性能评估指标包括：任务调度

成功率，时间利用率，平均时间偏移率和实现价值率 .
5. 2 仿真态势

通常相控阵雷达为了抑制杂波在不同的仰角层采

用不同的信号波形 . 如英国的MESAR雷达［8］仰角分区

如图4所示 .
搜索任务分为了 Search_Pd、Search_MTI、Search_

single1、Search_single2四类任务，将跟踪分为了近程确

认（Check_near）、近程精跟（TAS_near）、中远程精跟

（TAS_far）三类任务 . 雷达转速为 2 s，方位波束宽度为

3°，则全区域有 120个方位波位，2 s内共有 20个调度间

隔，每个调度间隔内要完成 6个方位波位的搜索任务，

假设搜索占用的时间资源最高为 80%，每个调度间隔

剩余20 ms的剩余时间 . 每个方位波位上有4个任务，分别

为 Search_PD、Search_MTI、Search_single1、Search_sin⁃
gle2，则整圈有 480个搜索任务 . 本实验主要验证基于

广义时间窗调度算法的任务调度的时间利用率和成功

率，工作方式优先级设置原则为跟踪类任务高于搜索

类任务，即当时间资源紧张时，先舍弃低优先级的搜索

任务，跟踪类任务优先级的变化不会影响调度的时间

利用率和成功率，因此本实验采用固定任务优先级，搜

索和跟踪任务的优先级设置如表1所示 .

场景 1 在第 4个调度间隔有 3个跟踪请求而其他

时间段无请求，3个任务占用时间资源为 23 ms，而本间

隔内搜索任务占用的时间为 80 ms，调度结果如图 5所
示，本文算法和自适应调度算法的结果相同 .

场景2 在第4个调度间隔有6个跟踪任务请求，任务

请求的总时间为46 ms. 传统的自适应调度算法调度结果

如图6所示 . 6个跟踪任务都在本调度间隔内执行 . 跟踪任

务挤占了搜索任务，本调度间隔内的搜索任务只能执行优

先级为4的，也就是最低仰角的PD任务，而优先级3的任

务只能执行3个 . 本文算法的调度结果如图7所示 .
第 4个任务到来时，由于已经超过了扇区资源的规

脉冲多普勒

MTI处理

无杂波处理

区域1
区域2

区域3

区域4

图4 仰角分区扫描示意图

表1 任务优先级及时间窗

任务名称

TAS_near
Check_near
TAS_far
Search_PD
Search_MTI
Search_single1
Search_single2

优先级

7
6
5
4
3
2
1

驻留时间/ms
9
8
6
4
2
1.5
0.5

时间窗/ms
250
250
250
100
100
100
100

6

4

2

0

200       250       300        350       400       450       500

优
先

级

时间/ms

图5 场景1调度执行队列
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划门限，另外 3个跟踪任务，在广义时间窗的约束下，排

到了下个调度间隔，本调度间隔内高优先等级的搜索

仍然能够执行 . 两种算法在 1、2、3、6调度结果相同，传

统算法在第四个调度间隔的调度成功率只有 0.486，而
本文算法在第 4个调度间隔能达到 0.91. 在第 5个调度

间隔传统算法的调度任务成功率为 1，而本文的成功率

是 0.91，这是因为本文算法将第 4个调度间隔的高优先

级的跟踪任务调配到第 5个调度间隔，调配后第 5个调

度间隔的时间需求总量超过了本调度间隔的时间预

算，低优先级的任务被舍弃，导致任务调度的成功率小

于 1，如果综合看第 4和 5调度间隔的时间利用率和价

值实现率，本文算法有明显优势 .
场景 3 本场景共设置 12个任务跟踪请求，12个请

求的总的时间资源为 92 ms，达到任务饱和状态，即跟

踪的时间资源接近了总的调度间隔的时间资源 . 自适

应调度算法结果如图 8所示，调度间隔内主要是跟踪任

务，搜索任务被舍弃了 . 而本文算法，如图 9所示，将任

务释放到了相邻的两个调度间隔，保住了高优先级的

搜索 .
本文提出的调度算法在第4个饱和扇区的调度成功

率要高于自适应调度算法，在相邻的第 3和第 5个调度

间隔，本文的成功率不及传统算法，原因与场景2中分析

一致，即为了执行饱和扇区的高优先级任务，而舍弃了

本调度间隔的低优先级任务，从调度间隔 3、4、5的综合

性能看，本文的调度算法也优于传统的自适应算法 .

5. 3 结果分析

场景 1到场景 3跟踪任务量依次增加，3个场景展

示了雷达在工作过程中任务由少变多直到饱和的三

个阶段 . 场景 1任务量少，基于固定时间窗的传统自

适应调度算法和本文基于广义时间窗的调度算法性

能相当，场景 2任务量增多，通过任务规划将第 4个调

度间隔的部分任务调配到第 5个调度间隔执行，场景 3
中任务饱和，本文算法将饱和的任务稀释到了左右相

邻扇区 . 统计了饱和扇区及其左右受影响扇区共

300 ms时间长度的平均价值实现率，当任务数不饱和

时本算法和传统算法性能相当，随着任务增多本算法

优于传统算法，时间利用率对比如图 10，本算法在任

务饱和时的 3个扇区的平均时间利用率也高于传统

算法 .
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200       250       300        350       400       450       500

优
先

级

时间/ms

图6 场景2自适应调度算法调度队列
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200       250       300        350       400       450       500
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图7 场景2本文算法调度队列
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图8 场景3自适应调度算法调度队列
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图9 场景3本文算法调度队列
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图10 时间利用率随任务数变化曲线
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6 结论

针对旋转相控阵雷达任务调度问题，提出一种基

于广义时间窗的任务预规划调度方法，给出新的调度

方法的详细流程 . 并将该方法与传统的自适应调度算

法进行对比仿真，验证了该方法的有效性和优越性 . 仿
真结果表明，在任务量饱和的情况下该方法能释放旋

转相控阵雷达的相扫潜能，将任务饱和扇区内的任务

调配到相邻扇区执行，有效提高了时间资源的利用率 .
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