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内容概要

　　《相控阵雷达数据处理教程》从相控阵雷达和滤波理论的一般原理出发，系统论述了相控阵雷达
数据处理的理论与方法，并涉及了这一领域的崭新研究成果。
全书共7章，主要内容包括相控阵雷达技术及数据处理概述、线性系统的最优估计、非线性滤波、机
动目标数据处理专题研究、复杂环境目标跟踪的数据处理、相控阵雷达工作方式调度的专题研究，以
及相控阵雷达数据处理的仿真技术。
精选的附录A、B、C的内容是雷达数据处理必备的理论基础，也便于读者查找有关资料。
　　读者对象：《相控阵雷达数据处理教程》可作为高等学校电子信息工程、自动控制等专业本科、
研究生教材，也可作为交通管制、通信工程等专业师生的参考书，是从事雷达系统设计和数据处理工
作的工程技术人员及雷达部队的重要培训教材和设计必备的参考资料。
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