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犃犻狉犫狅狉狀犲犗狆狋犻犮犪犾犆犮狅犿犿狌狀犻犮犪狋犻狅狀犜犲狉犿犻狀犪犾

ＬＩＵＹａｎｆｅｉ，ＤＡＩＹｏｎｇｈｏｎｇ，ＺＨＯＵＨａｏｔｉａｎ，ＳＨＡＮＸｉｎ，ＡＩＹｏｎｇ
（犛犮犺狅狅犾狅犳犈犾犲犮狋狉狅狀犻犮犐狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀，犠狌犺犪狀犝狀犻狏犲狉狊犻狋狔，犠狌犺犪狀４３００７２，犆犺犻狀犪）

犃犫狊狋狉犪犮狋：Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｒｅｄｕｃｅｔｈｅｖｏｌｕｍｅａｎｄｐｏｗｅｒｃｏｎｓｕｍｐｔｉｏｎａｎｄｉｍｐｒｏｖｅｔｈｅｔｒａｃｋｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙ，ａ

ｓｍａｌｌａｉｒｂｏｒｎｅｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈＦＰＧＡｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆａｉｒｂｏｒｎｅｐｌａｔｆｏｒｍｖｉｂｒａｔｉｏｎ

ｐｏｗｅｒｓｐｅｃｔｒａｌｄｅｎｓｉｔｙｗａｓｄｅｓｉｇｈｅｄａｎｄｄｅｖｅｌｏｐｅｄ．Ｔｏｖｅｒｉｆｙｔｈｅｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍａｂｉｌｉｔｙ，ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ

ｔｒａｃｋｉｎｇａｎｄｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ，ｆａｒｆｉｅｌｄｂｅａｃｏｎｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｎｄｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ

ｗｅｒｅｃａｒｒｉｅｄｏｕｔ，ｔｈｅａｉｒｂｏｒｎｅｐｌａｔｆｏｒｍｖｉｂｒａｔｉｏｎｓｕｐｐｒｅｓｓｅｄｅｆｆｅｃｔａｎｄｔｕｒｂｕｌｅｎｃｅｉｍｐａｃｔｏｎｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇ

ｉｎｖａｒｉｏｕｓｉｎｔｅｎｓｉｔｙｗｅｒｅａｎａｌｙｚｅｄ．Ｉｎ３．４ｋｍｆａｒｆｉｅｌｄａｔｍｏｓｐｈｅｒｉｃｔｕｒｂｕｌｅｎｃｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ，ａａｉｒｃｒａｆｔｔｏ

ｇｒｏｕｎｄｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｔｈｒｏｕｇｈａｎｇｕｌａｒｖｅｌｏｃｉｔｙｗａｓｓｉｍｕｌａｔｅｄ．Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｄｉｓｔａｎｃｅｗａｓａｂｏｕｔ２０～３０ｋｍ

ａｎｄｆｌｉｇｈｔｓｐｅｅｄｗａｓａｂｏｕｔ７００ ～ ９００ｋｍ／ｈ．Ｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｓｈｏｗｔｈａｔ，ｔｈｅｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇ

ｓｙｓｔｅｍｈａｓｓｔｒｏｎｇｒｅｊｅｃｔｉｏｎｅｆｆｅｃｔｏｎａｉｒｂｏｒｎｅｐｌａｔｆｏｒｍｖｉｂｒａｔｉｏｎ，ｔｈｅｔｒａｃｋｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙｉｓａｂｏｕｔ３μｒａｄ．

Ｔｈｅｒｅｃｅｉｖｉｎｇｓｉｇｎａｌｐｏｗｅｒｃａｎｂｅｉｍｐｒｏｖｅｄ４～５．９ｄＢｉｎｓｉｍｕｌａｔｅｄａｉｒｃｒａｆｔｔｏｇｒｏｕｎｄｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ

ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ．Ｔｈｅｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｈａｓｔｈｅｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆｆｌｅｘｉｂｉｌｉｔｙａｎｄｈｉｇｈａｃｃｕｒａｃｙ．

犓犲狔狑狅狉犱狊：Ｓｐａｃｅｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ；Ａｉｒｂｏｒｎｅｏｐｔｉｃａｌｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ；Ｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ；Ｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒ；

Ｃｏｍｐｏｕｎｄａｘｉｓｓｙｓｔｅｍ；Ａｔｍｏｓｐｈｅｒｉｃｔｕｒｂｕｌｅｎｃｅ；Ｓｅｒｖｏｓｙｓｔｅｍ

犗犆犐犛犆狅犱犲狊：０６０．４５１０；０１０．１３３０；０３０．７０６０
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Ｐａｒａｍｅｔｅｒ Ｖａｌｕｅ

Ｔｅｃｌｓｃｏｐｅｄｉａｍｅｔｅｒ／ｍｍ １００

Ｓｉｇｎａｌｗａｖｅｌｅｎｇｔｈ／ｎｍ １５５０

Ｓｉｇｎａｌｂｅａｍｄｉｖｅｒｇｅｎｃｅａｎｇｌｅ／μｒａｄ ２００±２０

Ｓｉｇｎａｌｐｏｗｅｒ／ｄＢｍ ３３

Ｂｅａｃｏｎｗａｖｅｌｅｎｇｔｈ／ｎｍ ８０８

Ｂｅａｃｏｎｄｉｖｅｒｇｅｎｃｅａｎｇｌｅ／ｍｒａｄ １±０．１

Ｂｅａｃｏｎｐｏｗｅｒ／ｄＢｍ ３０

Ｍａｉｎｌｅｎｓｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈ／ｍｍ ２００

Ｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇｆｉｅｌｄｏｆｖｉｅｗ／μｒａｄ ８９０

ＦＳＭａｎｇｕｌａｒｒａｎｇｅ／ｍａｒｄ １０

ＦＳＭｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ／μｒａｄ ０．５
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犜犪犫犾犲２　犈狇狌犻狆犿犲狀狋狆犪狉犪犿犲狋犲狉狊狅犳犉犻狀犲犜狉犪犮犽犻狀犵狊狔狊狋犲犿

Ｅｑｕｉｐｍｅｎｔ＆ｃｈａｒａｃｔｅｒ Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

ＣＭＯＳｃａｍｅｒａ

ＭＶＤ１０２４Ｅ１６０

Ｐｉｘｅｌｓｉｚｅ：１０．６μｍ×１０．６μｍ

ＦＰＳ：２２００Ｈｚ＠２５６×２５６ｐｉｘｅｌｓ

Ｄａｔａｉｎｔｅｒｆａｃｅ：ｃａｍｅｒａｌｉｎｋ

Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ

ＦＰＧＡ：ＥＰ２Ｃ２０Ｑ２４０Ｃ６

Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｆｒｅｑｕｅｎｃｙ：４０ＭＨｚ

１６ｂｉｔＤＡＣ，±２ＬＳＢ

Ｏｕｔｐｕｔｒｉｓｅｔｉｍｅ ～１．６ｍｓ

Ｏｕｔｐｕｔｒａｎｇｅ ５±５Ｖ
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