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内  容  简  介

本书是关于雷达自动检测和恒虚警 (CFAR)处理方法的一部专著。书中总结了近二十多年来 ,在这

一领域国际上的研究进展及作者的近几年研究成果。全书由 12 章组成。主要内容有 : 雷达自动检测

原理 ,均值类 CFAR 检测器 ,有序统计量类 CFAR 检测器 ,具有自动筛选技术的广义有序统计量 CFAR

检测器 ,自适应 CFAR 检测器 ,韦布尔和对数正态杂波中的 CFAR 处理 ,两参数 CFAR 技术 ,莱斯分布和

K 分布杂波中的 CFAR处理 ,非参量 CFAR 处理 ,频域中的 CFAR 处理和其它 CFAR 方法 ,最后是回顾、

建议与展望。

本书可供从事雷达工程、声纳、电子工程、信号与信息处理等专业的科技人员阅读和参考 ,还可以作

为上述专业的研究生教材。
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Abstract

This book is a monograph about au tomatic radar detection and constant false alarm rate

( CFAR ) processing methods . In this book , the in ternational advances in this research field

for more than twenty years and fruits of authors’research in recent several years are summa-

rized . The book is composed of twelve chapters . T he main conten ts are principles of auto-

matic radar detection , mean-level type CFAR detectors , order-statistics type CFAR detec-

tors , generalized order statistics CFAR detectors with automatic censoring technique, adap-

tive CFAR detectors , CFAR processing in Weibull and Lognormal envelope clutter , bipara-

metric CFAR techniques, CFAR processing in Rice and K distributed clutter , nonparamet ric

CFAR processing , CFAR processing in frequency domain and other CFAR methods , the last

is a brief review , suggestion and prospect .

This book could be used by the scien tific and technical staffs engaged in radar engineer-

ing, sonar technique , electronic engineering, signal and information processing etc . to read

and consult , and can also serve as textbook of graduate students of the above professions .
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前   言

在自然界中 ,无论在人造的机器或者生物体中 ,检测都是广泛存在的行为方式 ,它根

据一定的准则做出事件是否存在的判决。由于环境的不稳定 ,准则的不精确 ,在此过程中

事件并没有发生而被错误地判决为发生的概率 ,即虚警概率。

雷达是军事和民用领域中探测目标的主要工具。它的主要目的就是在存在干扰的背

景中检测出有用目标 ,这些干扰包括接收机内部热噪声、地物、雨雪、海浪等杂波干扰和电

子对抗措施 ( ECM)、人工有源和无源干扰以及与有用目标混杂在一起的邻近干扰目标和

它的旁瓣等。在雷达自动检测系统中 ,通常是将自动检测和恒虚警 ( CFAR, constan t false

alarm rate)技术结合使用以保持在变化的杂波环境中获得可预测的检测性能和恒定虚警

率。

雷达自动检测和跟踪中的虚警问题是每个雷达系统研究和设计人员不可回避的重要

问题之一。二十多年来 ,雷达自动检测与 CFAR 处理技术逐渐发展成为国际雷达信号处

理界的一大热门研究领域和关键性课题。CFAR 技术是雷达自动检测系统中控制虚警率

的最重要手段 ,它在雷达自动检测过程中起着极其重要的作用。现在 , CFAR 研究已经出

现了多个研究方向。根据模拟杂波背景所使用的杂波分布模型分为 : 瑞利分布、韦布尔

分布、对数正态分布、K分布和莱斯分布模型中的 CFAR 研究 ; 按照数据处理方式分为 :

参量和非参量 CFAR 技术 ; 按处理所在的数域分为 : 时域和频域 CFAR 研究方法 ; 根据

数据的形式分为 : 标量和向量 CFAR 技术 ; 根据信号的相关程度分为 : 相关和不相关信

号及部分相关信号的 CFAR 方法。此外 ,还可分为单参数和多参数 CFAR 技术 , 单传感

器和多传感器分布式 CFAR 技术 ,以及其它的一些研究方法。

对于涉足于该领域的雷达系统研究与设计人员 ,多年来一直渴望有一部全面、系统介

绍自动检测重要准则和 CFAR 处理模型的专著。本书试图较全面、系统地向读者介绍当

代雷达自动检测原理与 CFAR 处理技术的发展与最新研究成果 ,并重点介绍均值 ( ML)

类 CFAR 检测器、有序统计量 (OS)类 CFAR 检测器、具有自动筛选技术的广义有序统计

量 CFAR 检测器、自适应 CFAR 检测器、韦布尔和对数正态杂波中的 CFAR 处理、两参数

CFAR技术、莱斯和 K 分布杂波中的 CFAR 处理、非参量 CFAR 处理和频域中的 CFAR

处理方法等 ,同时研究它们在均匀杂波背景、多目标环境和杂波边缘环境这三种典型信号

背景中的性能。在撰写过程中 ,我们尽可能地搜集了大量有关 CFAR 和自动检测理论的

文献 ,并通过各章节的合理编排使读者对这些种类繁多的 CFAR 处理方法有一个比较清

晰和系统的了解。

应当指出 ,无论是雷达自动检测理论还是 CFAR 处理技术 ,当前仍处于迅速发展阶

段 ,由于篇幅的限制 ,本书不可能对这些发展作出统览无余的介绍。为此 ,我们在每章的

最后都进行了归纳和总结 ,指出一些重要的新发展 ,并罗列了相应的参考文献 ,供读者进

一步阅读和研究参考。
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