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)虽然性能优越!但由于准确估计杂波协方差

矩阵所需的采样要求和协方差矩阵求逆的运算量十分庞大!对实际的大系统几乎无法实现'因此!研究

降低系统处理维数的准最优处理方法成为
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但是!随着机载雷达阵元数目较大时!所需的计算量和采样要求也将显著增加%另外实际杂波环境不可

避免的存在一定的杂波起伏!导致现存算法的性能受到影响'针对这一问题!本文提出一种级联降维空

时自适应杂波抑制方法!先对接收数据进行预滤波处理!实现固定结构降维!降低杂波自由度!再对预滤

波处理输出的信号进行自适应滤波!进一步降低计算量和训练样本数目的要求!更利于实际工程应用'
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信号模型

不失一般性!设雷达天线采用
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矩形平面相控阵!天线采用可分离加权!每一列先合成$微波

合成&为一路!此时等效为一阵元数为
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的等距线阵'一个相干处理时间$
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算法的改善因子比较曲线!其中
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算法选取与检测多普勒通道

相邻的两个多普勒通道作为辅助通道进行联合自适应处理'可以看出!本文算法随着时域自由度的增

加!主杂波区域的性能得到进一步的改善!能够较好克服阵元随机幅相误差和杂波起伏'由于时域精度

较高!过多的增加时域自由度!性能改善不明显!使用
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个多普勒通道比较合适'本文算法性能优于
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!主杂波区域性能改善明显!有助于检测低速目标'本文算法
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交通干线,陆海交接等典型地物!机载雷达在录取数据中不可避免地存在速度误差和阵元天线误差等!

基本反映了机载雷达工作的真实环境!雷达阵面与速度方向有一定的偏航角'因此!实测数据可以有效
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和
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洁 等$机载雷达级联降维空时自适应杂波抑制方法
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地评估文中算法对非正侧视机载雷达存在速度误差,阵元误差和非均匀环境杂波等因素时的动目标检

测性能'本文中处理的数据编号为
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的动目标信号!目标信号方位角为
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!归一化多普勒频率为
%C$DF

!位于主杂波区'

图
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给出了本文算法与
P9

!

.P9

算法在目标所在多普勒通道各距离单元的输出归一化功率'可

以看出!在虚警概率一定的情况下!本文算法的检测概率随着时域自由度的增大而提高'

图
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维空时自适应杂波抑制方法'首先对全空时数据进行预滤波处理!进行第
$

级降维!将整个空时域分布

的杂波局域化为窄带空间干扰!降低了后续自适应处理中的杂波自由度$预降维后第
D

级降维算法就有

足够的自适应自由度来克服这些局域化的杂波干扰!取得较优的动目标检测性能&%然后将预处理输出

的信号进行自适应滤波!从而进一步降低了采样要求和运算量'仿真实验表明!本文算法具有良好的收

敛性能和容差能力'实测数据处理结果证明了算法在真实杂波环境中稳健性和有效性'
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