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Discriminazione in base alla Doppler (III)
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DISPOSITIVO 

ANTI-CLUTTER

Si- Ci- Ni : potenza di 
segnale utile, clutter 
e noise in ingresso al 
dispositivo anti-
clutter;

So- Co- No : potenza 
di segnale utile, 
clutter e noise in 
uscita al dispositivo 
anti-clutter;
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Integrazione: notazione vettoriale
Filtro adattato = Riallineamento delle fasi = uscita FFT
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IF Spettro Esponenziale – Integrazione ottima
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Cancellatore-Integratore ottimo (I)
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Cancellatore-Integratore ottimo (II)
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Cancellatore-Integratore ottimo (III)
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Cancellatore-Integratore ottimo (IV)

Shrader & Gregers-Hansen “MTI Radar”
in M. Skolnik – Radar Handbook 2° Ed.
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Cancellatore-Integratore ottimo (V)

Shrader & Gregers-Hansen “MTI Radar”
in M. Skolnik – Radar Handbook 2° Ed.
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Ottimo vs. Banco di Filtri (I)
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Ottimo vs. Banco di Filtri (II)
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Ottimo vs. Banco di Filtri (III)
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MTD- Moving Target Detector 
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clutter Integrazione coerente

Coppia di campioni a valori 
reali (componente in fase e 
quadratura inviluppo 
complesso)
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A/D cancellatore 
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D. Pastina - Telerilevamento
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