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age  radar  ne  sont  pas  seulement  produits  par  la  réflexion  des  ondes

)jets durs (bateaux, véhicules, avions ,..., etc.) mais certains échos sont

acles indésirables  (clutter) tels que, l'atmosphère, 1e sol, les nuages, la

ilière des vagues...  etc.  En pratique,1e signal réfléchi par un objet est

3t le bruit themique et le problème se ramène donc à la détection d'une

nement fluctuant [ 1 ] .

iiers radars, le clutter, le bruit, et les variations de l'amplitude du signal

)us  visualisés  simultanément,  par  contre  dans  les  radars  modemes  les

automatiquement. En effet cette détection consiste a déclaré la présence

apparaissent  sur  l'ii

émises à partir des t

produits par des ob:

mer,  la surface irré{

noyé dans le clutter

cible dans un enviro

Dans les pre

de  la  cible  étaient

cibles sont détectée(
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C,hapitrc I.j  :  Bruiïs et distï.ibutions

11.2.5   Cutter de sol
Indépendam

des  signatK  dont  la

Radar)  et du gain d'

Le clutter de

régions ubaines, 1es

différents  échos rad

neige, 1es végétation

Pour  évaluer

nécessaire. Le plus

fait qu'il est représe

de  détection  dans  1

suffisant et donc doi

11.2.6   Clutter de
Ce  type  de

réflectivité. Une éte

dépend de l'état de

la direction du vent

résolution distance

homogène et alors

vagues, ce qui entr

généralement décri

résolution sont utili

11.2.7   Clutter at
Les  perfo

particules météorol

pas d'effet signific

pou l'opérateur ra
La plupart des clu

échos  parasites  re

nt de leur nature, les réflecteurs répartis sur le sol renvoient au radar

uissance  dépend de  leur  distance,  de  leur  SER (Suface  Equivalente

teme dans leu direction.

1estfortdépendantdelanatureduterrainetdesconditionslocales.Les

champs cultivés, les forêts, 1es montagnes et le déseft peuvent produire

r.  En  outre,  les  dispersions radar du sol  sont  affectées par la pluie,  la

letempsde1'améeetlaprésencedelacsdanslesterrains.

les  performances  des  radars,  la  modélisation  du  retou  de  sol  est

ouvent, un modèle correspondant à un fouillis homogène est admis, du

tatifdecequ'unradarpeutrencontreretpermetdecalculerlaprobabilité

s  cas  habituels.  Cependant,  il  existe  des  cas  où  ce  modèle  n'est  pas

êtrecomplétéparsuperpositiond'unedistributiond'échosponctuels.

er
lutter  correspond  à 1'écho  de  la  surface  de  la mer,  caractérisée par  sa

due d'eau se comporte comme une surface de sol particulière et sa SER

meretenparticulierdelaforceduvent,de1'angledevueparrapportà

t aussi de la longueur d'onde et de la polarisation. Néanmoins lorsque la

evient inférieure à la dizaine de mètres, le clutter de mer perd son aspect

a distribution d'amplitude présente des pics importants su les crêtes de

1ne de fausses alames et rend la détection difficile. Le clutter de mer est

par une distribution Weibull ou Log-nomale lorsque les radars à haute
és.

osphérique'L,tT --_--1 _ _

ances   de   certains  radars  peuvent  être   affectées  par  la  présence  de

giques.  En  général,  en basses  fréquences,  le  clutter météorologique n'à

if sur la détection, mais en hautes fréquences il peut constituer un masque

arpourlequellatacheprincipaleestdedétecterdesavionsetdesbateaux.

ers météorologiques suivent une distribution Rayleigh. Ils s'agissent des

voyés  par  les  nuages  ou  la  pluie.  Une  forte  pluie  donnera  un  clutter
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Chapitr£ .1.1  :  Bruits c{ disti.ibutions

ï*.txï      <~~__,,,,Figure.IHetlamoyecomusouslenommaintenantcelledeosafome.Tandisqueladistribution[9].LafonctionderépartFxtx.t1D5r~',ü`FiMomentsd'ordren:
-~~~   mtffi. S§gm@=10

`                                                         û.~~`..     mu=œ.  Gi®ma=1

/.    .1                                              _.  _   iï]ü=0.  Sigr`ria=1æ
J.     `t                                   -~   muæ.5.Sigma=1Æ,
ft

tl

i,,'i     `l]L,,,/``\\\\
_-..-.. ---t;--`...-__       .\t                                      \.

•,                   _`.-/--``-.`.`-------:=`--`------             ----`                x

. 5: Fonction de densité de probabilité de la loi Log-nomal.

e de ln x, représente le paramètre d'échelle et o, l'écart type de ln x, est

e  paramètre  de  fome  [10].  Le  fait  d'augmenter  la  valeu  de  H  en

constanteapoueffetd'aplatirlapdfetdel'étireràdroite,enconservant

1e paramètre de fome o, comme son nom l'indique, définit laiondeX,figure(11.7),estreprésentéepar:fome de

Fm-i+ie¢[#]----.---,~--,-----.--.-.\.-__'
(11.20)

.,

I                                                                                                                                   _  _.-J..-_
•_1_-.--.--
t_----..-.._

;..--..`
1,-,,r*-._

;        ,..''
'`.-_-',,

'
.,-             ;                                                                             ,+-Cl•         .                                  _  ë=1e

r
D-1`'

•..'                               ;                                                                                  .--O-\ra/,--X
(11.21

ure.11. 6: Fonction de répartition de la loi Log-normal.Æ[Xn]-exp[-Éo2]
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£-;hapitrL`  {j  :  BrLïi{s et disti.ibutions

i*tŒreprésenteleEnfin, Ï           ////"]'./..î.,,..'f,..],

t,,r+,*r,.+tJ '                                                                                        €Ï,  æ=    3

f,,,~ \\ ``````.Ï.                       =   Ë= t2    ëHPRœ:;,:ÏÎFge;"
•                       \   '.).                                    -----Ë=3

•,.' \ `i.`.+
```^~`}îÏï`____                  ffi

i8ureParaadist

~__11.9:Fonctiondedensité de probabilité de la loi Weibull.

ètred'échelleetPleparamètredefomedeladistributionWeibull.
•bution Weibull d'un seul paramètre  est obtenue lorsque  Œ =1. E11e  esl

alors appelée distribLafonctionderépaFHtj{i1J.5 tion Weibull standard. Sa pdf se résume donc a :

/x (x) = ÆX" exp[-#                                                 (ii.36:itiondeX,figue(11.11),estreprésentéepar:

Fm = i -exp[-(:)']                                          (|| 37.------;J;-:==,===-_-_:==-..--:---..-'--_------------

ï_J'f/

*ïfj#           =-1p-1
; ;.                                       --F}-.2

/   .,:                                                                             P}-3
` ',',

i      ...`

/....r~,,                                                                                                                                                        x

Ü

igure.11. 10: Fonction de répartition de la loi Weibull.35
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£li{iiîitre  11£:  Ï3ét€`c£i{}n  {~`F`AR

On note qu'classéesouslacat' e cible non fluctuante (c'est à dire, à amplitude constante) est souvent

orie  comue  par  le  nomswerlingo.  11  est  très  intéressant  de  noter

également que la clalaseule,maisilyacellesproposéesparcaractériséeparmeévoluée,desmodèluniquementpource sification selon les modèles stochastiques de type de Swerling n'est pas
'autres classifications qui ont été apparues dans la littérature telles que

shinidman  [20].  Pou  la  détection  optimale  d'une  cible  particulière,

forme  très  compliquée,  ou  par  une  technologie  de  fabrication  très

s   statistiques  plus   détaillés   que   ceux   de   Swerling,   et  spécifiques

e cible particulière, doivent être préférablement utilisé. Par exemple un

hélicoptère planant -dessus  de la suface de la mer doit être modélisé  correctement pour

pouvoir le détecter aiDanscetrava ément dans un tel milieu.1etpoulebesoinde1'étude, on va adopter spécialement les modèles de

Swerling qui sont socibles,àcausede vent les plus utilisés pou analyser les perfomances de la détection de

ur  simplicité  et  leu  flexibilité.  Les  différents  modèles  de  cibles  de

Swerling sont récapiTableau. lés dans le tableau suivant11.1:Modèlesstatistiquesde Swerling caractérisant une cible.

Modèlesstatistiquesdecible Descnption

Swerlingo Amplitude constante.

SwerlinglSwerlingllSwerlinglllSwerlinglv FDP de l'amplitude est Rayleigh, lentement fluctuante.

FDP de l'amplitude est Rayleigh, rapidement fluctuante.

FDP de l'intensité est Rayleigh modifiée, lentement fluctuante.

FDP de 1'intensité est Rayleigh modifiée, rapidement fluctuante.
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C<hapitre 111:  E}éteL`tion CFAR

-*,,,,,-111.4Techniques de
détection EADAR

111.4.1 Détection à sLeprincipedcomparaisonservantdueaubruitàcelleparuncircuitdetracelleduseuilestconflgue111.2). uil fixe
la détection pour un système radar est basé su l'utilisation d'un seuil de

extraire des infomations du signal reçu et à distinguer une fluctuation

ue à un signal utile. Ce seuil peut être fixé manuellement ou déteminé

ement de signaux radar.  Tout signal dont l'amplitude est supérieure a

idéré dû à la cible sinon on suppose qu'on est en présence de bruit (voir

ffleëæffleBffiææ'®#Cet È8

^+++++++

ssement duunegrande

i_ ___  _    JÈ

o   ++-- --1+`ede
tô        ---æ           æ            "           ëË           g            zg            æ

Figure.111. 2: Processus de détection.

'cision n'est cependant pas toujours justifié. En effet, le dép

seuil  peut  être  effaugmentationaccid tivement  dû  au  signal  mais  il  peut  aussi  être  causé  par

ntelle de l'amplitude du bruit.  On fait alors une mauvaise détection en

déclarant la cible pestdûeffectivemeuniquementaubrui
'sente. Déclarer qu'une cible est présente quand le dépassement du seuil

à la  cible  est  appelé  détection valide.  Lorsque  ce  dépassement est dû

on parle de fausse alarme.  11 est possible que le signal de la cible soit,.,,

présent mais que sconditionestappell`aidededensitésd n amplitude ne dépassant pas la tension seuil, ne soit pas detecte.  Cette

e détection de cible manquée. On quantifie ces trois types d'événements à

probabilités du bruit et du signal de la cible. Les probabilités associées

Sont Pfa, la probabildétectionmanquee. té de fausse alame, Pd, celle de détection valide et Pm (Pm= 1-Pd) celle de

Nous verrons plus tard que Pfa, Pd et Pm sont liées au rapport signal sur

bruit à l'entrée du dConsidérontransmissiond'imp tecteu et du seuil de détection.

l'entrée  du  détecteur  de  la  figue  (111.3)  représentant  six  périodes  de

lsions.  On constate que l'enveloppe a une apparence fluctuante due à la
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C`hai}iti.c  11£:  Détecti£}n  CFAR

il+iszÈii.rri~nature aléatoire du bVT2Sontrespective

it.  Soient VTi, VT2et VT3 trois seuils de détection choisis tel que VTiet

nt proches des amplitudes maximales et moyemes des impulsions, et

VT3de la moyeme daussidespicsdusauntauxréduitde£détecterdesimpulsipresqueinexistantconclutquepluslesgarderPdrelativemeunseuiltropélevém bruit. On remarque que VT3 détecte toutes les impulsions mais détecte

bruit (ex: pic A).VT2pemet de détecter le maximum d'impulsions avec

usses  alames.  Un  seuil  d'ordre  VTipar  contre  permet  seulement  de

ns  de  grandes  amplitudes.  Certes  le  nombre  de  fausses  alames  est

ais  des  impulsions  d'amplitudes  moyemes  ne  sont  pas  détectées.  On

uil de détection est faible, plus Pfa et Pd sont grandes. Pou réduire Pfa et

t grand, il faut fixer ui seuil supérieur à la moyenne du bruit. Cependant

me s'il réduit Pfa peut aussi réduire Pd et augmenter Pm.

æü"Güæ#3ûaotûë111.4.2Déte

VTl

`--v--__ TF_._-
`,                                                                                      `                      `                                              ``\

iation de la

VT2

Î VT3
ïït i1_`1 -.ï+1

ï__

u iw ïü_-__.

tl'ctionà ¢      -      '      .      ,           a3          „           ,ï          -           -Figure.111.3:Influenceduseuildedétection.euiladaptatif(CFAR)

La probabili é de fausse alame est très sensible aux changements de la var

puissance  du  bruit, c'est  pou  cette  raison  que  l'utilisation  d'un  seuil  fixe  à  la  détection

classique n`est pas aDansunra plicable.

le signal utile est toujous accompagné de bruit pou de nombreuses

raisons  et,  en partiprésentdesvariati ulier,  en  fonction  du  niveau  de brouillage  reçu.  Si  le  niveau  du bruit

ns  assez  lentes,  on peut  modifier lentement  le  seuil  pou maintenir  la

probabilité de faus e alame constante, mais ceci devient très difficile lorsque les variations

du niveau de bruit s nt rapides.                           46



Chapiti.e ïïl : :Détection CFA.R

Actuellement

-         -    _          .  .         .                             -  :,:,,,c,~'i---_-``yv ``--,----`-`nutilisedesrécepteus(CFAR)«ConstantFalseAlarm  Rate»,  ce  qui

signifie une détectio(TFAC)[17].111.5DétecteursCFLatechniquesignaldurécepteurunesériedecellulesdétecter.Deuxfenêtr à taux de fausse alarine constante: «Taux à Fausse ARlame Constante»

FAR repose su un modèle qui se place dans la partie traitement du

dar après réception et démodulation des échos radar,ceux-ci parcouent

ui sont de nombres impairs. La « cellule sous test » comporte le signal à

s regroupant des cellules dites « de références » et servirent à estimer la

puissance  du  clutterdésignéeparlalettr"cellulesdegarde"sdébordementdusiexisteplusieusprocsuivant:FenêtreA sont  placées  de  part  et  d'autre  de  la  cellule  test.  Celle  à  droite  est

B, et celle de gauche par la lettre A. Pou des raisons de sécurité, les

nt des cellules voisines à la cellule sous test, utilisées pou éviter tout

al mais qui ne sont pas incluses dans la procédure d'estimation  [4].  11

dés de détection CFAR et qui sont tous basés su le principe du schéma

cellule     e  garde                    Fenêtre B

X §Èi

-iËËiiilllllllllii--IIIliiiii
•Xl..........•.,*i,.=Jï::._^,=..=-Ï

*

à --Î                       -¥NÆ--=Æ

•æ,.J.-œw'ï¢ïÏE.'.ü,-*S

1Lesprocédé J *-`*€ç=5.t,!,!:--lrl'estimationdela

QT.Q

T

Figure.111. 4: Schéma bloc du détecteu CFAR.CFARdiffèredanslaméthoderetenuepoueffectu

puissance du clutter selon le type d'environnement.
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fhaiîit`rg 111:  DéteL`tit>n rFÀR

que  quelques  celluleaugmentationdeseudiminue.Cephénomsoustestestdansla de référence  sont dans  la région du clutter,  il  en résulte une  grande

1,  et  par  conséquent,  la  probabilité  de  détection  et  de  fausse  alarme

ne  est appelé  « effet de masque  » (Figure (III.5.a)).  Quand la cellule

égion du clutter, alors que quelques cellules de référence sont dans la

région du bruit thefaussealameaugmefif,ü+£ÜN#tdB)N#+Ç:&jtr,t111.5.2DétecteurGDanscedéte ique, le seuil de détection diminue relativement, donc la probabilité de

te. Ce phénomène est appelé « effet de capture » (Figure(III.5.b))[4].€Ëllt}lëdËtest

.fSi---

t a)                                                                                               ^'€e!lil!ËdËte§t

r#j

i

!§

§i

tbî                                                                                             {`,?

Figure.111. 5(a, b):Modèles d'enviromement._CFAR

teur l'estimation du niveau du bruit QGo consiste à prendre le maximum

de A et 8. Figue(IIDoncleseuiladapt111.5.3DétecteurSDanscedét 4) [22].

QGo= max (A, B)                                                                 (111.6)

if de ce détecteu est égal à TGo .QGo-CFAR

teu l'estimation du niveau du bruit Qso consiste à prendre le minimum

de A et 8. Figue(IIDoncleseuiladapt .4) [22].

Qso= min (A, B)                                                                  (111.7)

if de ce détecteu est égal à Tso .Qso49
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C`haiïiL-re  ïll:  Déte€titïn C`rAR

première demi-fenêtr

--.~~,\-A,decellulesderéférence , ou bien les deux ensembles (c ' est-à-dire

toutes les cellules deDecetteman éférence).

ère,   le   VI-CFAR   engendre   une   perte   CFAR   très   restreinte   en

enviromements  hohomogènesenpreseprésentesouventune gènes,  et  ainsi  il  fonctiome  robustement  en  enviromements  non-

ce  des  cibles  interférentes  ou  en présence  des bords  du  clutter,  où il

petite perte CFAR relativement, ce qui prouve évidement sa supériorité

en matière de détectiPratiquement, 1danslessystèmesprVI-CFARreprésentemettreenœuvre. n.

s processus CA-CFAR sont les plus répandus et souvent très employés

tiques dus à leu simplicité en implémentation. Cependant, le détecteu

quant à lui une architecture autant importante, plus robuste et simple à

e  plus,   ce  processus  intelligent  prend  évidement  le  dessus  su  le

CA-CFAR, puisqu' ilhomogènes,toutenFenêtreAtire profit des excellentes perfomances de ce demier en enviromements

ontant ses limitations en environnements non-homogènes.

cellulesd      arde

Fenêtre B

r`_   "`y.2ii!*...`

`"      <         *h`   h"  '  ±ü3.`.ÀtsÈ*~?..`ï`%tvXl.......... •`ï  --lù/2st                                                                     x:/2+)........xN              i~^""^""W"<

ïïï

`-

Calcul Vl et la

I A VIB
A

-
'....'``-=':,`.`...:.`.:.,.;.:.*;.;.r.,..;.`..-^`i,;ç{i*Ï,,><.:.*.<ïtë.¢...>v`::<.x*..*;.,.>*.i.é.,.,a:<æsSïïsà`.*3t`v!v*:..,.t*.io..,`:;.Ïï.Sj:.s`*st.s{.S¥`.`..ï.Ïjëg...;*>:..;Ë.V#.:;g§S£*.g{Îï#*;`¢,

•.*     è.  .  .S¥*.Ë&`.`æ        .>S±XÆ.Ï¥                                     SS.                   >X5SS5.`           ...`     =        .`.``.          ïï§.¢          .`             ,'*   `>ë      xi±¥.£j*>::.>È,;`Ï§S  ±-.'&ië2st#  Ï.`Ï?S`Ïæ:..

-.8è.`.;      ..`.Ï

F ure.111. 6: Sc  éma fonctiomel du détecteur VI-CFAR51
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C.haiïitrc lIÏ:  Dé[eL`tiori CrÀR

interfiérentes dans chtest.LeVI-CFARcl'estimationdelapuinterférentesoulafelecalculdelaconst[23]:T cune des fenêtres A et B ainsi que le cas du bord du clutter à la cellule

oisit idéalement une demi-fenêtre qui peut être utilisée pour effectuer

ssance du bruit/clutter (choisit la fenêtre qui ne contient pas les cibles

être qui correspond à la plus grande puissance du clutter). Dans ces cas,

nte CN/2 est basé su la Pfa et N/2 comme le montre la fomule suivante-1

CN/2  = (P/çÆ„omim/)N/2  -ï                                             (iii.2i)bleau.111.2:FonctionnementdudétecteurVI-CFAR.

Fenêtre A Fe être B Moyemes Le seuil adaptatif Méthodes équivalentes

variable ? Va able ? différentes ? du   VI-CFAR du CFAR

Non On Non CN ZAB CA-CFAR

Oui CN/2. Max (ZA. h) GO-CFARNon On

Oui On Non CN/2.h CA-CFAR

Non ui Oui CN/2.Z:A CA-CFAR

Oui ui Oui CN/2. Min (£A, ZB) SO-CFAR
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ChapitAnalSommaire: elvsedes détecteurs CFAR

IV.1. IntroductionIV.2.Analysedes d

tecteurs CFAR

IV.3. Détection de cIV.4.Conclusion bles dans un clutter de mer
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(;hapitr€ 1\.''  : Aiia{}.'S£ d€s dé£ce{eur,q C`rAR

-~,\,\~,-

detecteur CA CFAR
10.90.8Eo.7E0-80.6.60Ê0.5•a'-=0.4œJ2îo.3œ0.20.1Figure.IV.1:Pdétect0.0.Eo.E0-80..6eÊ0•a)-=0Æîo

--,-

_----.--.-

0(Îoï),poule

/CA

/

/,////
//

//
///

----..
/

b

5                     10                    15                    20                    25
SNR

bilité de détection en fonction du rapport signal su bruitCA-CFARdansuienvironnementhomogène.M=16,Pfa

detecteur CA CFAR                                                  _ ----.

.....-,.'
_------.-`

0(sNR), pou 1decibles

----~-~ sans  cible interférante

v2cibles interférantes /
Cl    es  ln /

654321 /////

_--.--------.-.-

•-.---.--_..--_._--_

I
//// ///,,,I

/
//

////
-

œ /     .ï •,..-----.,-

0.0.Figure.IV.2:Pdétecteur
.,

I
`,,,,,`;

~,,,,,/``~----.,-_---.--------.--
.-    -1  -.- _`--.-----_

I

=__fÉ=É:_:-:_=É- É:~j::-~-:-,:i--
.'-...,_

00
-~~ -             5                      10                     15                    20                     25

SNR

abilité de détection en fonction du rapport signal su bruit,
-CFARdansî:e::eyrïer:t:s:#e=ï6n,°pnfa±°#neenpresenc
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Chapitrc ïV  : Anaiysc dcs détcetcurs C<rAR

detecteur CA CFAR
10.90.8Eo.7E0Èo.6.6tÊ0.5•a'-=0.4œaîo.3œ0.20.1Figure.IV.3:PdétecteuCA0.0.Eo.E.9-80.6tÊ0•a)-;ËoŒÉîoœ00Figure.IV.4:détec

1

:` L=-

0(SNR), pou leleursdeM,

M=8 `,Æ -,,,

v--.-----.M=32

'///  ,//

// /
/,,,;,,,,,',//

/,///,//

////
•//,,,/

/¢,//
/,//

////-
•.--...:-:-'-  {

y

-_bC
5                      10                     15                    20                    25

SNR

bilité de détection en fonction du rapport signal su bruitARdansunenvironnementhomogènepoudifférentesvpfa-104.

detecteur GO CFAR

/ .------..-`.-`-----

0(Îï4ï),Pour|

87654321

I
/,,,,,/,

GO //I
//I

//
I

/,/-
///

I
///,

1

//
_....._-_._--`_

//,/`/
5                      10                     15                     20                     25

SNR

abilité de détection en fonction du rapport signal su bruitGO-CFARdansuienvironnementhomogène.M=16,Pfa60



Chapitr€ 1\''  : Ana{ys£ d£s détee{eurs CtFAR

-zz,,,,t,,,,,,,r~X-

detecteur GO CFAR
10.9

[

_------------

SNR), pou ledecibles0(SNR),pou1aleursdeM,

~ sans cible interférente //,/,,,
0.8Eo.7E0Èo.6.6BÊ0.5•a'-=0.4Æîo.3Œ0.20.1Figure.IV.5:PrdétecteuG0.0.Eo.E0Èo.6eÊ0•a,-=oŒJîoŒ00Figure.IV.6:PdétecteuGO

2ci bles interférentesblesinterférentes ////
CI ////

`-.-_   .

//
_-~------

/// `,/,~,/,,_-.----'----.-
.----.---.---ri--.--.--

.1__-.------------.--
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------..--1--.-1-._-_ -_-------.--.---1

-

b0-

5                     10                     15                    20                    25                    3
SNR
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detecteur GO CFAR                                                    -.s=-X
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////
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Chapitr€  IV  : Ànià{}.'s€ dcs dé£€`eteurs C`rAR
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Chapitrc IV  : Ànal}.'s€ des détee{eurs C`rAR
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Cha!3itr€ I\.J  : Aiial}.'s€ des déteeteurs C`FAR

detecteur VI CFAR
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u radar à détecter des cibles au-dessus de la mer peut ê

ien que par le bruit du récepteur. La portée du clutter de mer "e par le

radar va dépendrradar.Leradare n seulement de l'état de la mer et du vent mais aussi de la hauteu du

tilisé pour détecter au moins trois différentes classes de cibles au-dessus

de la mer qui sonnavigationdoivenLadétecti s avions les bateaux et les petits objets tel que les bouées. Les radars de

ssi voir les frontières terre-mer en plus de bouées.

de telles cibles en présence du clutter de mer demande généralement une

approche différente pou chacune, bien qu'il y ait une similitude entre elles. Bref, un radar

conçu  pou  détect(MovingTragetlndi r  les   avions   en  présence   du  clutter  de  mer  va   employer  un  MTI

ator), un radar pou la détection de bouées et d'autres petits objets su la

mer va généralemeDanscequ être de haute résolution.

suit,  nous  considérons  un  clutter  de  distribution  K.  Ce  clutter  a  été

modélisé en premi r par Jacman et Pursey [24].  Ils ont considéré la fonction de densité de66
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Cha!3itrc Ï\.'  :  À{ia{},'Sc* dc`s déteeteurs C`rAR
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Chapitr€ IV  : Ana{}JSc d£ùs dét€e{eurs C`.FAR
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Chapitr€ IV  : Aii£î{ysc d£s détee{eurs C'FAï`€
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Chapitrc 1\.'  : À{ialys£ des détee{curq C`FAR

detecteur VI CFAR
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Kvl-8.résentéledétecteuVI-CFAR comme étant un détecte

fférentes   structures   CFAR  existante  déjà.   D'après

CA,  GO,  SO,  OS  et VI-CFAR,  et grâce  aux résultats  de  simulations

déduit que la meilleue probabilité de détection dans un enviromement

du  détecteur  CA-CFAR,  par  contre  les  perfomances  se  dégradent

us les détecteurs dans un environnement non homogène sauf celles du

quiprésenteunebonneprobabilitédedétection.Enprésenced'uneseule

dégradation des performances des détecteurs SO et VI-CFAR est légère

cteur  CA-CFAR  et  GO-CFAR.  Nous  avons  constaté  aussi  que  si  on

de cellules de références, les perfomances de la détection s'améliorent

étecteu à un autre, et les meilleus résultats obtenus sont ceux du GO et73
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Résumé

Un  des  prbblèmes  importants  dans  les  systèmes  radar  est  la

automatique  des  cibles  tout  en  maintenant  une  probabilité  de  fau

désirée constante  Des méthodes adaptatives ont été proposées pour

perfectiomer  la  détection  radar.  Les  dispositifs  utilisant  ces  mét]
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