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前言

　　雷达技术的发展进步和应用需求推动雷达数据处理技术不断向前发展，雷达数据处理技术和优化
理论、信息论、检测与估计、计算机科学等都有着紧密的联系，是未来各种智能化系统的重要基础之
一。
近年来，雷达数据处理技术无论在处理算法还是系统设计、硬件结构、实时处理软件编程等方面都有
了长足的发展和进步，其在雷达、声呐、导航、通信、遥感、电子对抗、自动控制、生物医学、地球
物理、经济学、社会学中都有良好的应用前景，受到了广泛的重视。
　　《雷达数据处理及应用》自2006年1月出版以来，受到广大读者的关注和厚爱，作者在此表示衷心
的感谢。
由于雷达数据处理理论、算法和应用的不断发展，使我们迫切感觉到要对本书进行修订并补充新的内
容，以适应时代发展的需要。
　　本书是在2006年由我们所编著《雷达数据处理及应用》的基础上加以修改和增订而成的，在力求
具有较高科学性的前提下，从基本概念和基本滤波方法入手，全面、系统地向读者介绍了雷达数据处
理技术的发展情况与最新研究成果；在增强其逻辑性和可读性的基础上，对主要内容进行了补充和调
整，增加了“群目标跟踪”和“雷达数据处理性能评估”两章，同时还对第一版中原有的各章节内容
进行了不同程度的修改，加强了在同一仿真环境下对不同算法的仿真比较，以增强说服力。
具体为：综合近几年雷达数据处理技术的发展，对雷达数据处理的研究现状给予了更全面的阐述；将
雷达数据处理中所包含的相关概念和主要内容之间的关系给予了更深刻的分析；充实了雷达数据处理
所需的基础理论，对时常参数估计部分的内容进行了完善，并在同一仿真环境下对线性和非线性滤波
算法、高斯和非高斯噪声情况下的非线性滤波方法进行了比较分析；充实了雷达数据处理中有关多目
标跟踪部分的内容，增加了简化联合概率数据互联算法，同时压缩了一些重复的内容，如删减了修正
的当前统计模型部分内容；增加了群目标跟踪一章，并在分析群的分割、群的互联和群速度估算三方
面问题的基础上，从群的起始算法入手，围绕群的航迹更新、群的合并、群的分裂等多个方面研究了
中心群目标跟踪算法和编队群目标跟踪算法；补充了无源雷达数据处理一章的内容，增加了属性信息
数据互联、机载ESM定位等内容，并将原来第3章的基于修正极坐标的无源跟踪调整到该部分；对雷达
组网数据处理技术一章进行了补充，增加了双基地雷达数据压缩可行性分析等内容；增加了雷达数据
处理性能评估一章，并从平均航迹起始时间、航迹累积中断次数、航迹模糊度、航迹累积交换次数、
航迹精度、跟踪机动目标能力、虚假航迹比例、发散度、有效度等几个方面研究了雷达数据处理性能
评估指标，同时分析了Monte Carlo方法、解析法、半实物仿真评估法、试验法等雷达数据处理性能评
估方法；进一步充实了雷达数据处理应用部分的内容，增加了带Doppler量测的雷达目标跟踪等内容。
此外，根据近年来国内外最新的研究成果，本书增加了必要的参考文献并对第一版中一些文字叙述不
确切之处进行了修正。
　　本书在撰写出版过程中，烟台海军航空工程学院电子信息工程系王国宏教授与作者进行了一些有
益的讨论，提出了一些宝贵的修改意见；宋强博士生、王海鹏博士生、王本才博士生、张政超硕士生
、刘小华硕士生等参加了本书部分内容的修改和校对工作，作者在此一并向他们表示谢意。
作者还要感谢电子工业出版社，特别是王春宁编辑对本书按期高质量出版的大力支持。
　　我们希望本书的出版，不仅给广大从事信息工程、模式识别、军事指挥等专业的科技人员提供一
本可读性较好的参考书，也为他们的工作和后续学习打下一定的理论基础。
　　恳请广大读者能一如既往地关心本书，并提出宝贵的意见和建议。
联系人：宋强联系地址：山东烟台海军航空工程学院信息融合技术研究所（264001）。
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内容概要

　　《雷达数据处理及应用（第2版）》是关于雷达数据处理理论及应用的一部专著，是作者们对国
内外近年来该领域研究进展和自身研究成果的总结。
全书由17章组成，主要内容有：雷达数据处理概述（包括研究目的、意义、历史和现状等），参数估
计与线性滤波方法，非线性滤波方法，量测数据预处理技术，多目标跟踪中的航迹起始，极大似然类
多目标数据互联方法，贝叶斯类多目标数据互联方法，机动目标跟踪，群目标跟踪，多目标跟踪终结
理论与航迹管理，无源雷达数据处理，脉冲多普勒和相控阵雷达数据处理，雷达组网数据处理，雷达
数据处理性能评估，雷达数据处理仿真技术，雷达数据处理的实际应用，以及关于雷达数据处理理论
的回顾、建议与展望。
《雷达数据处理及应用（第2版）》可供从事信息工程、C3I系统、雷达工程、电子对抗、红外、声呐
、军事指挥等专业的科技人员阅读和参考，还可作为上述专业的高年级本科生或研究生教材，同时可
供从事激光、机器人、遥感、遥测等领域的工程技术人员参考。
　　图书目录
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作者简介

　　何友，生于1956年10月，男，吉林磐石人。
1982年毕业于海军工程大学指控系统专业，获学士学位；1988年在该校火力控制系统专业获硕士学位
；1991年10月至1992年11月在德国不伦瑞克工业大学作高级访问学者；1997年在清华大学通信与信息系
统专业获博士学位。
现为海军航空工程学院院长、教授、博士生导师；中国电子学会会士；中国电子学会雷达分会副主任
委员；中国造船学会电子技术委员会委员；国家“863”专家；总装备部专家组成员；《现代雷达》、
《数据采集与处理》、《火力与指挥控制》、《雷达科学与技术》等杂志编委。
主要研究领域有雷达自适应检测方法、多传感器信息融合、多目标跟踪、分布检测理论及应用、系统
仿真与作战模拟等。
在国内外核心期刊和重要国际会议上发表论文200余篇，有150余篇论文被SCI、EI和ISTP等国际检索收
录；出版专著5部。
在科研成果中，获国家科技进步二等奖2项；获军队科技进步一等奖5项；二等奖4项；三等奖18项。
荣立二等功4次、三等功2次。
1999年入选国家“百千万人才工程”第一、二层次；2000年获“全国百篇优秀博士论文奖”和中国科
协“求是杰出青年实用工程奖”；2001年被教育部授予“全国优秀教师”称号，享受政府特殊津贴
；2003年被授予“全国留学回国人员先进个人”荣誉称号，并获“全国留学回国人员成就奖”；2006
年获中图人民解放军专业技术重大贡献奖。
2007年当选党的“十七大”代表。
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位变化率法11.3.2 多普勒变化率和方位联合定位11.3.3 多模型法11.3.4 基于修正极坐标的被动跟踪11.3.5 
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章节摘录

　　第1章　概述　　1.1　雷达数据处理的目的和意义　　现代雷达系统概括来讲一般都包含信号处
理器和数据处理器这两大重要组成部分，如图1.1所示。
信号处理器是用来检测目标的，即利用一定的方法来抑制由地（海）面杂波、气象、射频干扰、噪声
源和人为干扰所产生的不希望有的信号。
经过信号处理、恒虚警检测等一系列处理后的视频输出信号若超过某个设定的检测门限，便判断为发
现目标，然后还要把发现的目标信号输送到数据录取器录取目标的空间位置、幅度值、径向速度以及
其他一些目标特性参数，数据录取器一般是由计算机来实现的。
由数据录取器输出的点迹（量测）还要在数据处理器中完成各种相关处理，即对获得的目标位置（如
径向距离、方位、俯仰角）、运动参数等测量数据进行互联、跟踪、滤波、平滑、预测等运算，以达
到有效抑制测量过程中引入的随机误差，对控制区域内目标的运动轨迹和相关运动参数（如速度和加
速度等）进行估计，预测目标下一时刻的位置，并形成稳定的目标航迹，实现对目标的高精度实时跟
踪的目的。
　　从对雷达回波信号进行处理的层次来讲，雷达信号处理通常被看做对雷达探测信息的一次处理，
它是在每个雷达站进行的，它通常利用同一部雷达、同一扫描周期、同一距离单元的信息，目的是在
杂波、噪声和各种有源、无源干扰背景中提取有用的目标信息。
而雷达数据处理通常被看做对雷达信息的二次处理，它利用同一部雷达、不同扫描周期、不同距离单
元的信息，它可以在各个雷达站单独进行，也可以在雷达网的信息处理中心或系统指挥中心进行。
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