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引言



随着无线电通信技术的快速发展，电磁干扰问题日益突出，
严重影响无线电通信的质量和可靠性。

电磁干扰问题日益严重

传统的无线电台电磁干扰源定位方法通常基于测向或测距
技术，受多径效应、非视距传播等因素影响，定位精度和
稳定性有待提高。

传统定位方法存在局限性

卡尔曼滤波作为一种高效的递归滤波器，能够实时处理动
态系统中的噪声和不确定性，提高定位精度和稳定性。

卡尔曼滤波在定位中的优势

研究背景和意义



目前，国内外学者在基于卡尔曼滤波的无线电台电磁干扰源

定位方面已开展了一定研究，取得了一些成果。但现有方法

在处理复杂环境下的干扰源定位问题时仍存在一定挑战。

国内外研究现状

未来研究将更加注重卡尔曼滤波算法的优化和改进，如引入

自适应滤波、粒子滤波等先进技术，以提高定位精度和稳定

性。同时，结合深度学习、人工智能等新兴技术，实现更加

智能化的电磁干扰源定位。

发展趋势

国内外研究现状及发展趋势



主要研究内容
本文旨在研究基于卡尔曼滤波的无线电台电磁干扰源定位方法。首先，分析无线

电台电磁干扰源的特性及传播模型；其次，研究卡尔曼滤波算法在电磁干扰源定

位中的应用；最后，通过仿真实验验证所提方法的有效性和优越性。

创新点

本文创新点在于将卡尔曼滤波算法应用于无线电台电磁干扰源定位中，通过优化

滤波参数和算法结构，提高定位精度和稳定性。同时，结合电磁干扰源特性和传

播模型进行深入研究，为实际应用提供理论支持和技术指导。

本文主要研究内容和创新点
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卡尔曼滤波基本原理



卡尔曼滤波是一种高效的线性

递归滤波器，能够从一系列不

完全且包含噪声的测量中，估

计动态系统的状态。

它采用状态空间方法描述系统，

通过预测和更新两个步骤递归

地进行状态估计，实现对系统

状态的最优估计。

卡尔曼滤波广泛应用于导航、

控制、信号处理等领域，特别

适用于实时处理和计算机实现。
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卡尔曼滤波概述



状态方程

观测方程

初始状态

系统噪声和观测噪声

卡尔曼滤波数学模型

描述系统状态随时间变化的规

律，通常是一个线性随机微分

方程。

系统状态的初始值及其统计特

性。

描述系统状态与观测值之间的

关系，也是一个线性方程，但

包含观测噪声。

分别表示系统状态和观测值中

的随机误差，通常假设为零均

值白噪声。
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递归

将当前时刻的状态估计值作为下一时刻的输入，重复进行预测

和更新步骤，实现对系统状态的持续跟踪和估计。

01

预测

根据上一时刻的状态估计值和系统状态方程，预测当前时刻的

状态值。

02

更新

利用当前时刻的观测值和观测方程，对预测值进行修正，得到

当前时刻的状态估计值。

卡尔曼滤波算法流程
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无线电台电磁干扰源定位模型建立



电磁干扰源类型

分析常见的无线电台电磁干扰源类型，如自然干扰、人为干扰等。

干扰信号特性

研究干扰信号的频率、幅度、相位等特性，以及其对无线电台通
信的影响。

传播路径特性

探讨电磁干扰信号在传播过程中的衰减、多径效应等特性。

无线电台电磁干扰源特性分析
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比较不同定位算法的性能和适用场景，选择合适

的定位算法，如基于到达时间差（TDOA）的定

位算法。

定位算法选择

根据选定的定位算法，建立无线电台电磁干扰源

定位的数学模型。

定位模型建立

确定定位模型中的关键参数，如观测时间、采样

频率、滤波器参数等，并进行合理的设置。

参数设置

定位模型建立及参数设置
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