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  به نام خدا
  

  اظهارنامه
  

دانشجوي رشته مهندسي برق مخـابرات  ) ۸۷۶۳۰۴( مهدی قاسمی قورتاينجانب 

گرايش سيستم دانشکده برق و کامپيوتر اظهار مي کنم که ايـن پايـان نامـه حاصـل     
يق و پژوهش خودم بوده و در جاهايي که از منابع ديگران استفاده کرده ام، نشاني دق

همچنين اظهار مي کنم که تحقيق و موضـوع پايـان   . مشخصات کامل آن را نوشته ام
نامه ام تکراري نيست و تعهد مي نمايم که بدون مجوز دانشـگاه دسـتاوردهاي آن را   

کليه حقوق اين اثر مطابق با آيـين نامـه   . منتشر ننموده و يا در اختيار غير قرار ندهم
  .به دانشگاه شيراز استمالکيت فکري و معنوي متعلق 

  

  مهدی قاسمی قورت: نام و نام خانوادگي

  30/10/90:تاريخ و امضا
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:تقديم به  
  .پدر و مادر عزيزم که اولين آموزگاران من هستند

  

  :و تقديم به

زيادی را متحمل شد ولی مشوق من  م که به خاطر تحصيل من ، مرارتها و سختی هایهمسر فداکار
  .ودبه ادامه راه ب

   



 ه 
 

:تشکر و قدردانی  
در ابتدا بر خود لازم می دارم از استاد راهنماي پروژه جناب آقاي دکتر عبـاس شـیخی کـه در    

ایی هاي ارزشـمند خـویش کمـک هـاي     تمام مراحل انجام پروژه و تدوین پایان نامه ، با راهنم
و توفیـق روز افـزون    نموده اند تشکر و قدردانی نمـایم ثري را در انجام این پروژه به اینجانب مؤ

ت داوران آقایان دکتـر  ئهیمحترم همچنین از اعضاي . ایشان را از درگاه خداوند متعال خواهانم
به خاطر مطالعه دکتر محمد علی مسندي شیرازي و دکتر علیرضا خیاطیان ، مصطفی درختیان 

  .دانی می نمایمذکرات و رهنمودهایشان تشکر و قدره تپایان نامه و ارائ
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  هچکید
  

کشف و استخراج داپلر اهداف در رادار پسیو مبتنی بر سیگنال 
  تلویزیون آنالوگ

  

  :به کوشش

  مهدی قاسمی قورت
  

می باشند که قسمت فرستنده ) Bistatic(رادارهاي پسیو نوعی از رادارهاي دوپایه 
جود سیگنالهاي متعارف مو. ندارند و از فرستنده هاي مغتنم موجود در محیط استفاده می کنند

ون یدر محیط که در رادارهاي غیر فعال مورد استفاده قرار می گیرند شامل سیگنالهاي تلویز
و شبکه هاي ماهواره اي مثل GSM، شبکه هاي موبایل مثل FMآنالوگ و دیجیتال ، رادیو 

GPSمورد بررسی قرار می گیرد رادار پسیو مبتنی بر سیگنال آنچه در این پایان نامه . می باشد
، FFTاین نوع رادار از بلوکهاي آنتنهاي آرایه اي ، حذف تداخل ، . یون آنالوگ می باشدتلویز

CFARابتدا  در این پایان نامه. هدف تشکیل شده است پردازش داده و استخراج موقعیت
سیگنالهاي تلویزیون آنالوگ در دو حوزه زمان و فرکانس بررسی شده ، سپس روشهاي حذف 

، LMSوفقی  در ادامه به بررسی رفتار سه حذف کننده.گرفته است تداخل مورد بررسی قرار
NLMS وRLS پرداخته شده است و در آخر نیز طراحی مفهومی رادار پسیو مبتنی بر سیگنال

تلویزیون آنالوگ انجام شده است و بر این اساس ناحیه پوشش رادار و مشخصات بلوك هاي 
  است فرستنده ، گیرنده و بخش پردازش استخراج شده
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  فهرست جدول ها

  
  

  صفحه عنوان

 Crystal Palace  ۷کانالهاي تلویزیونی واقع در ایستگاه :۱-۱جدول

  ٣٦  یستا به ازاي چندین فرکانسماکزیمم داپلر کلاتر غیر ا:١- ٣جدول

  ٥٩  در حالت پایدار به ازاي اندازه گام هاي مختلف LMSمیزان تضعیف الگوریتم : ١- ٤جدول

  ٦١  به ازاي مقادیر اولیه متفاوت براي وزنها LMSمقدار تضعیف نهایی در الگوریتم : ٢- ٤جدول

  ٦٨  حالت پایدارهاي مختلف در  به ازاي  NLMSمیزان تضعیف در الگوریتم : ٣- ٤جدول

  ٧٠  به ازاي مقادیر اولیه متفاوت براي وزنها NLMSمقدار تضعیف نهایی در الگوریتم : ٤- ٤جدول

  ٧٧  به ازاي فاکتور فراموشی متفاوت RLSمقادیر تضعیف الگوریتم : ٥- ٤جدول

  ٧٨  به ازاي مقادیر اولیه متفاوت RLSمیزان تضعیف الگوریتم : ٦- ٤جدول

  ٨٤  هاي مختلفSCRبه ازاي  RLSو  LMS  ،NLMSه الگوریتم میزان تضعیف س: ٧- ٤جدول

 در حالتی که داپلر کلاتر DMRمیزان تضعیف سه الگوریتم بیان شده به ازاي مقادیر : ٨- ٤جدول

  ٨٦  در کانال مرجع صفر است 

 در حالتی که داپلر کلاتر  DMRتضعیف سه الگوریتم بیان شده به ازاي مقادیر میزان : ٩- ٤جدول

  ٨٧  ل مرجع غیر صفر استدر کانا

  ٨٧  SDRمیزان تضعیف سه الگوریتم بیان شده به ازاي مقادیر : ١٠- ٤جدول

  ٩١  میزان تضعیف الگوریتم هاي وفقی به ازاي نویز فازهاي متفاوت: ١١- ٤جدول

  ٩٦  CCIR-Bحدود فرکانس کانالهاي تلویزیونی در استاندارد  :١- ٥جدول

  ٩٩  CCIR-Bاستاندارد  درحدود کانالها : ٢- ٥جدول

  ١٠٣  به ازاي چهار فرکانس داپلر RLSمیزان تضعیف الگوریتم : ٣- ٥جدول

  ١٠٤  به ازاي چهار فرکانس داپلر      و )    (توان سیگنال ورودي : ٤- ٥جدول

  ١٠٥  مقدار کلاتر ایستا در ورودي: ٥- ٥جدول

  ۱۱۲  شرایط موانع طبیعی براي سایت رادار: ۶- ٥جدول

  ١١٢  به ازاي چهار فرکانس داپلر)     (ان سیگنال ورودي تو :٧- ٥جدول

  ١١٤  دامنه تموجشرایط موانع طبیعی براي سایت رادار در حالت با در نظر گرفتن : ٨- ٥جدول

  ١١٥  مشخصات سیگنال فرستنده مغتنم: ٩- ٥جدول

  ١١٥  مشخصات بخش گیرنده: ١٠- ٥جدول

  ١١٦  مشخصات بخش پردازش و آشکارسازي: ١١- ٥جدول
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  فهرست شکل ها

  
  

  صفحه عنوان

  ٣  نماي آزمایش داونتري: ١-١شکل

  Chain Home  ۴و سامانه  Klein Heidelbergموقعیت گیرنده هاي : ۲- ۱لشک

  Klein Heidelberg  ۴آنتنهاي :۳- ۱شکل

  ٧  UCLآنتن آرایه اي رادار : ٤- ١شکل

  ٨  Crystal Palaceبا فرستنده تلویزیونی  UCLنمایش ترکیب هندسی رادار : ٥- ١شکل

  ٨  UCLبلوك دیاگرام گیرنده رادار : ٦- ١شکل

  ٩  بلوك دیاگرام سیستم رادار و بخش پردازش رادار هولند: ٧- ١شکل

  ١٠  یودا استفاده شده در رادار هولند -یاگیآنتهاي : ٨- ١شکل

  ١١  ان بر حسب زمان در حوالی حامل تصویرمتوسط طیف تو: ٩- ١شکل

  ١٢  هندسه رادار پسیو: ١٠- ١شکل

  ۱۳  بلوك دیاگرام بخش پردازش: ۱۱- ۱شکل

  ۱۶  پالس همزمانی افقی در سیگنال تلویزیون آنالوگ:۱۲- ۱شکل

  ١٧  پالس همزمانی عمودي در سیگنال تلویزیون آنالوگ: ١٣- ١شکل

  ١٧  بط شده تلویزیون آنالوگپالس همزمانی عمودي در داده هاي ض: ١٤- ١شکل

  ١٨  CCIR-Bمشخصات یک کانال در استاندارد : ١٥- ١شکل

  ١٩  طیف سیگنال ضبط شده براي شبیه سازي: ١٦- ١شکل

  ٢١  ترکیب کننده خطی وفقی با یک ورودي: ١- ٢شکل

  ۲۲  ترکیب کننده خطی وفقی با چند ورودي: ۲- ۲شکل

  ۲۴  حلقه فیدبک در روشهاي وفقی: ۳- ۲شکل

  ٣٢  سطر سیگنال تلویزیون در حوزه زمان یک: ١-٣شکل

  ۳۳  طیف سیگنال تلویزیون آنالوگ: ۲- ۳لشک

  ۳۳  از طیف سیگنال تلویزیون آنالوگKHZ125±:۳- ۳شکل

  ٣٤  سیگنال تلویزیون در حوزه زمان: ٤- ٣شکل

  ٣٥  از طیف سیگنال تلویزیون آنالوگ     ∓: ٥- ٣شکل

  ٣٧  )در داده شبیه سازي شده(آنالوگ طیف سیگنال تلویزیون : ٦- ٣شکل

  ٣٨  SCR=-40dBهرتز و   430سیگنال مسیر مستقیم به همراه سیگنال هدف با داپلر : ٧- ٣شکل

  ٣٩  رسم ضریب بهبود: ٨- ٣شکل

  ٤٠  Pd-SNRمنحنی : ٩- ٣شکل
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  ٤١  SW1تضعیف ناشی از : ١٠- ٣شکل

  ۴۳  براي یک فرستنده و گیرنده خاص SNRکانتورهاي : ۱۱- ۳شکل

  ۴۴  بدون در نظر گرفتن اثرات کلاتر ایستا 196.25MHzناحیه پوشش رادار در فرکانس :۱۲- ۳شکل

  ۴۵  ناحیه پوشش رادار در حالت بدون استفاده از فیلتر وفقی با در نظر گرفتن سه فرکانس مختلف:۱۳- ۳شکل

  ٤٥  Diffractionناحیه : ١٤- ٣شکل

  ٤٦  بر حسب طول موج Lمنحنی : ١٥- ٣شکل

  ٤٧  ر حسب طول موجب Hمنحنی : ١٦- ٣شکل

  ٤٨   بر حسب  ( )  منحنی : ١٧- ٣شکل

  ٤٩   بر حسب  ( )  منحنی : ١٨- ٣شکل

  ٥١  با در نظر گرفتن اثرات کلاتر ایستا 196.25MHzناحیه پوشش رادار در فرکانس : ١٩- ٣شکل

  ٥٢  است 26dB-در حالتی که گین لوب فرعی  575.25MHzناحیه پوشش رادار در فرکانس  ٢٠- ٣شکل

  ۵۳  است 9dB-در حالتی که گین لوب فرعی  575.25MHzناحیه پوشش رادار در فرکانس : ۲۱- ۳شکل

  ۵۵  طیف سیگنال شبیه سازي شده در ورودي و خروجی فیلتر وفقی: ۱-۴شکل

  ٥٦  خروجی الگوریتم وفقی براي محاسبه میزان تضعیف-طیف سیگنال در ورودي: ٢-٤شکل

= ل براي اندازه و فاز وزن او: ۳-۴شکل  .    ۵۸  

= اندازه و فاز وزن اول براي : ۴-۴شکل  .    ۵۸  

  ٦٠  مختلف  در زمانهاي مختلف و به ازاي  LMSمقادیر تضعیف الگوریتم : ٥-٤شکل

  ۶۱  در زمانهاي مختلف به ازاي دو مقدار اولیه وزنها LMSمیزان تضعیف الگوریتم : ۶-۴شکل

= با  45اندازه و فاز وزن : ٧-٤شکل   ٦٣  در حالتی که داپلر کلاتر صفر هرتز است LMSدر الگوریتم   . 

= با  45اندازه و فاز وزن : ۸-۴شکل   ۶۳  هرتز است 1/0در حالتی که داپلر کلاتر  LMSدر الگوریتم   . 

  LMS  ۶۴در الگوریتم ) منحنی قرمز( 0.618و خط منطبق شده با شیب ) منحنی آبی( 45فاز وزن : ۹-۴کلش

  ۶۵  هاي مختلف به ازاي  LMSمنحنی میزان تضعیف بر اساس داپلر کلاتر در الگوریتم : ۱۰-۴شکل

  ۶۶  هاي مختلف به ازاي  LMSمیزان تضعیف سیگنال هدف با داپلرهاي مختلف در الگوریتم : ۱۱-۴شکل

= براي  NLMSاندازه و فاز وزن اول الگوریتم : ۱۲-۴شکل  .   ۶۷  

= براي  NLMSاولالگوریتم  اندازه و فاز وزن: ۱۳-۴شکل  .    ۶۷  

= اندازه وزن اول با : ۱۴-۴شکل   NLMS  ۶۸در الگوریتم     . 

  ۶۹  و زمانهاي مختلف  به ازاي  NLMSمقدار تضعیف در الگوریتم :۱۵-۴شکل

  ۷۰  در زمانهاي مختلف به ازاي دو مقدار اولیه وزنها NLMSمیزان تضعیف الگوریتم : ۱۶-۴شکل

= با  45اندازه و فاز وزن  :۱۷-۴شکل  .   ۷۱  در حالتی که داپلر کلاتر صفر هرتز است NLMSدر الگوریتم   

= با  45اندازه و فاز وزن : ۱۸-۴شکل  .   ۷۱  است غیر صفردر حالتی که داپلر کلاتر  NLMSدر الگوریتم   

  NLMS  ۷۲در الگوریتم ) مزمنحنی قر( 0.618و خط منطبق شده با شیب ) منحنی آبی( 45فاز وزن : ۱۹-۴شکل

  ۷۳  هاي مختلف به ازاي  NLMSمنحنی میزان تضعیف بر اساس داپلر کلاتر در الگوریتم : ۲۰-۴شکل

  ٧٤  مختلف هاي به ازاي  NLMSمیزان تضعیف سیگنال هدف با داپلرهاي مختلف در الگوریتم :٢١-٤شکل



 م 
 

= به ازاي  RLSاندازه و فاز وزن دهم در الگوریتم : ۲۲-۴لشک     ۷۵  

= به ازاي  RLSاندازه و فاز وزن دهم در الگوریتم : ٢٣-٤لشک    ٧٥  

= به ازاي  RLSاندازه و فاز وزن دهم در الگوریتم :۲۴-۴لشک  .      ۷۶  

  ۷۷  99999/0به ازاي فاکتور فراموشی  RLSاندازه و فاز وزن دهم در الگوریتم :۲۵-۴لشک

  ۷۷  99/0به ازاي فاکتور فراموشی  RLSگوریتم اندازه و فاز وزن دهم در ال:۲۶-۴لشک

  ٧٩  مختلف هاي به ازاي  RLSمنحنی میزان تضعیف بر اساس داپلر کلاتر در الگوریتم :٢٧-٤شکل

  ۸۰  هاي مختلف به ازاي  RLSمیزان تضعیف سیگنال هدف با داپلرهاي مختلف در الگوریتم : ۲۸-۴شکل

 در حالتی که تاخیر هدف و کلاتر  LMSتم خروجی الگوری –طیف سیگنال ورودي : ٢٩-٤شکل

  ٨٢  عددي صحیح است

 در حالتی که تاخیر هدف و کلاتر  LMSخروجی الگوریتم  –طیف سیگنال ورودي : ٣٠-٤شکل

  ٨٣  عددي غیر صحیح است

  SCR=-10dB  ۸۴به ازاي  NLMSطیف سیگنال ورودي و خروجی الگوریتم وفقی : ۳۱-۴شکل

  ٨٥  SCR=-20dBبه ازاي  NLMSخروجی الگوریتم وفقی طیف سیگنال ورودي و : ٣٢-٤شکل

  SCR=-30dB  ۸۵به ازاي  NLMSطیف سیگنال ورودي و خروجی الگوریتم وفقی :۳۳-۴شکل

 ٨٩  در کانال نظارت قرار دارددر حالتی که سه هدف  NLMSخروجی الگوریتم -طیف سیگنال ورودي: ٣٤-٤شکل

 ٩٠  در حالتی که سه هدف در کانال نظارت قرار دارد LMSخروجی الگوریتم -طیف سیگنال ورودي: ٣٥-٤شکل

 در حالتی که سه هدف و سه کلاتر  LMSخروجی الگوریتم-طیف سیگنال ورودي: ٣٦-٤شکل

  ٩٣  در کانال نظارت قرار دارد

 در حالتی که سه هدف و سه کلاتر  NLMSخروجیالگوریتم -طیف سیگنال ورودي: ٣٧-٤شکل

  ٩٣  در کانال نظارت قرار دارد

 در حالتی که سه هدف و سه کلاتر  RLSخروجی الگوریتم - طیف سیگنال ورودي: ٣٨-٤کلش

  ٩٤  در کانال نظارت قرار دارد

  ٩٩  بلوك دیاگرام رادار :١- ٥شکل

  ١٠١  مختلف هاي به ازاي  RLSمنحنی میزان تضعیف بر اساس داپلر کلاتر در الگوریتم : ٢- ٥شکل

  ١٠٢  مختلف هاي به ازاي  RLSلرهاي مختلف در الگوریتم میزان تضعیف سیگنال هدف با داپ: ٣- ٥شکل

  ١٠٤  دامنه تموجناحیه پوشش رادار در حالت بدون در نظر گرفتن : ٤- ٥شکل

  ١٠٧  بر اساس طول موج Hمقادیر ارتفاع : ٥- ٥شکل

  ١٠٧  بر اساس طول موج Lمقادیر طول : ٦- ٥شکل

  ١٠٨   بر حسب  ( )  منحنی : ٧- ٥شکل

  ١٠٨   بر حسب  ( )   منحنی: ٨- ٥شکل

  ١١٠  در محاسبه سطح مقطع کلاتر   ناحیه : ٩- ٥شکل

 ١١٣  دامنه تموجناحیه پوشش رادار با در نظر گرفتن : ١٠- ٥شکل
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  مقدمه -1-1

  

سیستم هایی هستند که در آن فاصله فرستنده و گیرنده مقابل   1رادارهاي دو پایه
رادارهاي دو پایه می تواند با فرستنده هاي . ماکزیمم برد آشکار سازي هدف باشد مقایسه با

یا با فرستنده هاي  - که به طور خاص براي رادار دو پایه طراحی شده است- اختصاصی خود 
 -که براي اهداف دیگر طراحی شده است اما براي عملکرد دو پایه مناسب می باشد-  2مغتنم
باشد به رادار دو پایه با  دیگري فرستنده رادار تک پایه ، نده مغتنمهنگامی که فرست. کارکند

فرستنده هاي غیر  ،هنگامی که فرستنده مغتنم  . گفته می شودHitchhikerاین نوع فرستنده 
باشد به این نوع رادار  ٥ناوبري رادیویییا  4مخابراتی، 3پخش تلویزیونی راداري مثل سیگنالهاي

یا  Passive radar  ،Passive coherent locationادار غیرفعال دو پایه عناوینی مثل ر
parasiticradarاطلاق می شود .  

 7غیر تعاونییا 6تعاونیفرستنده هاي مغتنم در سناریوهاي نظامی می تواند به صورت 
اهمیت بیشتري دارد  ، رادارهاي غیرفعال در مقایسه با نوع دیگر رادار دو پایه .طراحی شود
  ]6[.بالقوه غیر قابل کشف می باشد رو ر کامل غیرفعال است و از اینچون به طو

سیگنال هاي متعارف موجود در محیط که در رادارهاي غیر فعال مورد استفاده قرار می گیرند 
 : شامل موارد زیر می باشد

 سیگنال هاي تلویزیون آنالوگ •
 سیگنالهاي دیجیتال تلویزیون و رادیو •
 FMسیگنال رادیویی  •
 GSMل شبکه هاي موبایل مانند  سیگنا •
 GPSمانند اهوارهاي سیگنال شبکه هاي م •

                                                
1-Bistatic 
2 -Opportunity 
3 - Broadcast 
4 - Communication 
5 - Radio Navigation 
6 -Cooperative 
7 -non-cooperative 
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بنابراین رادارهاي . باشداحتمالاً استفاده از هریک از این فرستنده ها داراي مزایا و معایبی می 

در . با توجه به شکل موج مورد استفاده می توانند ساختارهاي متفاوتی داشته باشند غیرفعال
هدف استفاده از فرستنده تلویزیونی آنالوگ به عنوان فرستنده مغتنم رادار پسیو این پایان نامه 

  . می باشد
  

  تاریخچه رادار غیرفعال -1-2
 

آشکارسازي غیر فعال راداري توسط سیگنال هاي رادیویی بازگشتی از فرستنده هاي 
در سال  انانگلستدر  غیرفعال اولین تجربه رادار. موجود در محیط، یک مفهوم جدید نیست

بمب افکن انجام گرفت که در آن یک  "2و آرنولد ویکلنز 1رابرت واتسون وات"توسط تیم 1935
  BBCبا استفاده از امواج طول موج کوتاه، فرستنده رادیو کیلومتري  8در فاصله  3هیفورد

انجام شد به آزمایش داونتري مشور  4از آنجایی که این تست در منطقه داونتري.]14[کشف شد
 .نماي آزمایش داونتري نشان داده شده است 1- 1در شکل . است

  
 ]13[نماي آزمایش داونتري  -1-1شکل 

زیر نظر وزارت هوا Bawdsey Research Stationبه دنبال این آزمایش موفقیت آمیز موسسه 
بعدها تحقیقات او منجر به . تاسیس شد 1936در سپتامبر  رابرت واتسون واتو آقاي  و فضا

                                                
1-Robert Watson-Watt 
2 - Arnold Wilkins 
3 -Heyford 
4-Daventry 
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رادارهاي فعالی بودند که  Chain Homeسامانه . در انگلستان شد Chain Homeرار استق
در سال . کار می کردند 30MHz-20کیلووات و در فرکانس  750تا  350توان فرستنده آنها 

استفاده کردند که با استفاده از  را”Klein Heidelberg“آلمانی ها سیستم غیر فعال  1943
پایداري در مقابل جمرهاي . به کشف اهداف هوایی می پرداخت Chain Homeفرستنده هاي 

مقابل رادارهاي فعال  درKlein Heidelbergانگلستان مهم ترین مزیت گیرنده هاي غیر فعال 
 Chainو سامانه  Klein Heidelbergموقعیت گیرنده هاي  2-1در شکل . آلمان بود

Homeنشان داده شده است.  

  
  Chain Homeو سامانه  Klein Heidelbergهاي  موقعیت گیرنده -2-1شکل 

  .آنتنهاي این نوع گیرنده نشان داده شده است 3-1در شکل 

  
  Klein Heidelbergآنتنهاي  -3-1شکل 
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به طور موقت  - که اجازه ساخت رادارهاي تک پایه را می داد– 1936با اختراع داپلکسر در سال 
از آنجا که سیرکولاتورها پیچیدگی هندسی . ]13[علاقه مندي به رادار غیر فعال از دست رفت

فرستنده را رفع می کرد پیاده سازي رادارهاي تک پایه - ناشی از ایستگاههاي مجزاي گیرنده
علاوه بر این با ساخت اجزاي کوچکتر ، به کارگیري این سیستمها در . بسیار ساده تر شد

وقتی خاصیتهاي جالب انرژي بازگشتی  50در اوایل دهه . هواپیما و قایقها نیز امکان پذیر شد
در حقیقت . امواج در رادارهاي دوپایه کشف شد دوباره رادارهاي چندپایه مورد توجه واقع شدند

در گزارش توصیفی خود  از این ویژگیها ، یراي اولین بار اصطلاح  Seigl،  1995در سال 
حده انجام گرفت که منجر به طراحی آزمایشاتی در ایالات مت. را به کار برد) Bistatic( دوپایه 
این . است ، در شمال آمریکا شد 1که یک رادار هشدار دهنده فاصله دور AN/FPS-32رادار 

به منظور هشدار 1995رادار ، رادار حفاظتی موج پیوسته دوپایه با پرتوي ثابت بود که در سال 
رادار فوق به منظور پر کردن . اولیه دوربرد در برابر بمب افکن هاي ارتفاع پایین توسعه یافت

سال نیز در  5طراحی شد و حدود  2شکافهاي ارتفاع پست میان رادارهاي تک پایه دیده بان
 ]9[.به کار گرفته شد DEWخط 

این حقیقت که دولتهاي آمریکا براي دهه ها علاقه مند به امکان کشف اهداف هوایی یا زمینی 
یکی . برگزار شد آشکار شد 1960نسی که در اواخر دهه بوسیله رادار غیر فعال بودند در کنفرا

بود که توسط آژانس پروژه  Aquariusاز پروژه هایی که در این کنفرانس مطرح شد پروژه 
حمایت شده و بوسیله لابراتورهاي دفاعی الکترونیکی سیلوانیا ) ARPA( 3تحقیقاتی پیشرفته

بود که براي آزمایش امکان ردیابی یک پروژه تحقیقاتی  Aquariusپروژه . هدایت گردید
موشک هاي بالستیک پرتاب شده از زیردریایی و هواپیما هاي در حال پرواز در ارتفاع پایین ، با 

 ]8[.استفاده از سیستم رادار غیر فعال دوپایه طراحی شده بود
و ظهور تکنولوژي گیرنده هاي  با پیشرفت تکنولوژي و دستیابی به پردازشگرهاي قدرتمند

در  .علاقه مندي دوباره اي در مبحث رادارهاي غیر فعال شکل گرفت  1980در دهه  دیجیتالی
علاقه بیشتر . چندین کشور اروپایی علاقه مندي خود را در زمینه پسیو توسعه دادند 80دهه 

                                                
1- Distant Early Warning (DEW) 
2- Sentinel 
3- Advanced Research Projects Agency 


