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单站无源定位系统对 目标的定位与跟踪一般需要通过多次测量来实现 无时刻 目标的状态

是由 时刻前的全部测量量估计的
,

而状态估计的误差是有下界的
。

对于采用极大似然准则或最
小二乘准则的最优估计器

,
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为了分析的直观和方便
,

在这里采用矩阵 只 、 的迹来表示定位误差的下界
,

定义

介 哟

取 目标的位置坐标作为状态变量
,
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匀速直线运动观测器 的定位误差下界

以 目标为坐标原点
、

以平行于观测器运动平面为 平面
、

以观测器初始位置在 平面

的投影与 目标连线为 轴
、

建立 目标惯性坐标系 匀速直线的观测器运动轨迹在 平面的

投影如图 所示
。

设在定位起始时
,

目标距观测器
,

由先验知识确定 目标坐标的初始误差为
,

, , , , , ,

即 式中 “
。

各参数的典型值设

表
。
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表 单观测器测角无源定位仿真典型参数表

参参数数 观测器速度度 观测器高度度 测量周期期 观测器位置精度度 测角精度度
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均

图 目标惯性坐标系中表示的测角无源定位 占

典型参数
,

测量周期

观测器速度
,

测角精度
几

,

度
,

劝 的等值线 匀速观测器航迹

观测器高度

观测器位置精度 界

恒方位角运动观测器的定位误差下界

由图
,

对于匀速直线运动的观测器
,

在定位的初始阶段
,

大初始方位角轨迹上的定位误
差收敛明显较快

,

但在观测器运行数十千米后
,

大初始方位角轨迹上 加 树 的下降速度变得比

小初始方位角轨迹上的慢
,

这是由于观测器逐步远离 目标所致 陈
。
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恒方位角运动的观测器在运动过程中
,

运动方向与观测器至 目标连线的夹角恒定不变
。

在
目标惯性坐标系中

,

观测器轨迹就是等角螺旋线
,

如图 所示
。

以恒方位角运动的观测器在整
个运动过程能获得接近最佳的定位误差收敛速度 网

,
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图 目标惯性坐标系中表示的测角无源定位的 占 日 等值线 恒方位角观测器航迹

典型参数
,

测量周期 界
, , ,

观测器高度 , ,

观测器速度 、 ,

测角精度
,

观测器位置精度 认 川
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三 种观测器运动轨迹 的定位误差下界

观测器运动距离

图 由 式定义的
“

最优
。

观测器轨迹 图 三种观测器轨迹下的 占

结 论

本文采用仿真方法
,

比较分析了观测器直线运动
、

恒方位角运动和以
‘。

最优
”

轨迹运动情况

下
,

测角无源定位误差的 从仿真分析可以看出
,

无源定位的误差下界与观测器的运动

轨迹密切相关
,

以 匀速直线和恒方位角方式运动的观测器
,

采用接近 度 初始 方位角轨迹

都可获得接近
“

最优
”

轨迹的定位精度 传感器的测量精度
、

数据速率及观测器的运动速度是
影响定位误差下界的主要因素

、

提高定位精度要提高测量精度和数据测量速率 较低观测器速
度使得在同一位置上获得的定位精度较高

,

而较高观测器速度使得在同一时间上获得较高的定

位精度
。

本文的分析方法可直接推广用于更一般的无源定位与跟踪应用的误差下界分析
。

本文的仿
真结果对于确定具体定位与跟踪系统战术指标

、

以及滤波算法的选用具有实用价值
。
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