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Sziill6 Adam, Seller Rudolf:
UAV felderités multilateracios radarral

A multilateracio olyan pozici6 meghatarozast lehetévé tevé rendszer, amely a
céltargyak altal kibocsatott EM jelek bemérésén alapul. Az UAV esetében ez
tipikusan a telemetria és a szenzorok mérési eredményeit lesugarzoé
radiocsatorna. A megvaldsitashoz rendelkezntink kell f61di vevéallomasokkal,
valamint az azok adatait 6sszegy(jté, tovabbito és feldolgozo koézponti
egységekkel. A multilateracios rendszer alkalmas védett objektumok kijel6lt
korzetében az aktiv sugarzassal rendelkezé UAV eszkozok felderitésére.

A multilateraciés rendszer tébb nagyobb alegységbdl all. Szikség van a
céltargy jeleit vevé allomasokra, valamint egy kozponti egységre, mely a
beérkezett adatok feldolgozasat végzi. A rendszer idékuilonbségi alapon végzi
a szamitasokat, vagyis az egyes antennak veételi idépontjai kozti ktilénbséget
(TDOA - Time Difference Of Arrival) hasznalja fel a pozicio
meghatarozasahoz.

Két vételi egység esetén, ha ismert az idékulénbség a beérkezett jelek kozott,
a céltargy lehetséges pozicigja egy hiperboloid feltileten helyezkedik el. Négy
vevd alkalmazasa esetén a vételi idék kulénbségébdl a cél pozicidja
egyértelmilen meghatarozhato, paronként az idékuléonbségekbél adodo
hiperboloidok metszéspontja adja a térbeli elhelyezkedést.

Az eléadas soran bemutatasra kerul:
e a multilateracio elve és jellegzetességei;
e a kutatocsoportunk altal kifejlesztett multilateracios rendszer;
e felderitési eredményeink.
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