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算机仿真结果

问题描述

对于 元平面阵
,

空间有一窄带信号及 尸 个干扰
,

则第 乞个阵元输出信号的复包络为
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其中 、,

叭 为第 乞个阵元的空间位置坐标
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为相应信
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号源的 二维方

向参数
,

入为波长
。 。 约

,

约及 艺,
, , ,

⋯
,

尸 分别为信号
、

噪声及第 个千扰的复

包络
。
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线性约束自适应单脉冲测角算法

众所周知
,

通过线性约束可以达到控制 自适应方向图的形状的目的
。

对平而阵 自适应测
角问题

,

同样可以通过线性约束来进行波束保形及分离二维方向信息
。

常规的线性约束最小
方差 自适应波束形成算法由下式表示

二

其中 侧 为采样数据协方差矩阵
,

为约束条件矩阵
,

为常数矢量
。

上式

的解为
二 一‘ 一‘ 一

“

对于本文讨论的问题
,

我们采用以下约束条件来形成差波束
零点约束

,

使自适应差波束在波束指向上为零点
,

即

下傅
。。 , 。。 , 。 , 。



期 刘宏伟等 平面阵线性约束自适应单脉冲测角算法

云 二占
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可以看出
,

通过二维方向信息去相关约束
,

可以将二维方向信息联合 自适应测角简化为
一维测角算法

。

上式仍然为一阶逼近算法
,

对于测角精度要求较高的情况
,

可以在二维方向
信息去相关后

,

采用通常的单脉冲鉴角曲线或高阶逼近算法来进行测角
,

此时
,

由于己经将
二维联合测角简化为一维测角

,

实现复杂度已经大大下降
。

仿真结果

阵列模型为 个阵元的平面圆阵
,

按半波间距矩形栅格放置
,

阵面分为 个子阵
。

空间存在一个干扰
,

干扰噪声比为
,

信号噪声比为
。

用于计算自适应权系数的快

拍数为
。

当无干扰存在时
,

不加二维角度信息去相关约束 只有约束条件
,

时的

自适应单脉冲特性曲线如图 左图所示
,

加约束条件 后俯仰维的 自适应单脉冲特性曲线

如图 右图所示
。

其中采用约束条件 时选取了主波束内 点进行约束
,

分别为 、。, 。 ,
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俯仰角
“

俯仰角
“

千扰方向
, ,

本文方法 午扰方向
, ,

本文方法

图 自适应单脉冲测角仿真结果

。。 士 ,

和 。。 士
, 。 。

图中不同的曲线对应的方位角分别为
, 土 及

士 “ ,

方位维的曲线类似
。

可以看出
,

在加约束条件 之前
,

俯仰维的单脉冲鉴角

特性曲线 与方位角有关
,

即二维方向信息存在着藕合
,

在加了约束条件 后
,

则二维方向

信息的祸合明显减弱
。

图
,

’

为干扰方向分别为
” ,

和
,

时采用

方法 所得到的单脉冲测角结果
,

图
,

为干扰方向分别为
,

和
,

勺时采

用本文方法所得到的单脉冲测角结果
。

图中符号
‘ ’

表示实际自标位置
,

与之通过直线相
连的符号

‘。 ’

表示估计得到的 目标位置
,

两者之间的直线越长
,

即表示 目标方向估计误差越
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