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 ω-Kالگوریتم 

 یکی از محدودیت های الگوریتمRDA  برد( کوپلینگ)عدم جبران کامل وابستگی-
زمان برد  –این وابستگی تابعی از فرکانس سمت . است SARسمت در سیگنال 

 .است
 در نسخه دقیقRDA  وابستگی حوزه فرکانس سمت جبران می شود، ولی وابستگی

زمان برد جبران نشده باقی می ماند، مخصوصا وقتی که پهنای پرتو در سمت زیاد  
 .باشد

 در الگوریتمCSA  نیز وابستگی برد جبران نمی شود که در روزنه بزرگ یا لوچی
 .زیاد خود را نشان می دهد

 این موضوع در الگوریتمωK در حوزه فرکانس دو بعدی جبران می شود. 
بنابراین این الگوریتم در روزنه طولانی و لوچی زیاد کارایی خود را حفظ می کند. 
 این الگوریتم سرعت موثر سکو(Vr )  را در همه بردها ثابت فرض می کند، لذا در

 .حالت فضاپایه و عرض نوار زیاد تا حدی دقت خود را از دست می دهد
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 ω-Kالگوریتم 



 نمودار بلوکی
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 روند الگوریتم
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 ω-Kالگوریتم 

 نامهای زیادی دارداین الگوریتم به لحاظ تاریخی: 

ωKA ،Range Migration Algorithm ،RMA ،Stolt Mapping 

 الگوریتمω-K  به همراه الگوریتمRDA  دو تا از پرکاربردترین الگوریتم ها برای داده
 .نواری هستند

این الگوریتم برای داده نورافکنی هم استفاده شده است. 

 نسخه تقریبی این روش از نظر پردازش بسیار بهینه است اما در آنRCMC  با
 .تقریب انجام می شود

داده در ابتدا باید به حوزه فرکانس دو بعدی برده شود: 
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 روند الگوریتم

 

 

 

در کتاب سومخ: 

 

 
 مختصات سمت هدف نیزدر نظر گرفته شده استدر اینجا. 

xn  همانR0 است. 

P(ω)  همان ترم فاز آخر در عبارتCumming است. 
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 روند الگوریتم

 (:فیلتر منطبق)تابع فاز مرجع در حوزه فرکانس دو بعدی 

 

 

 

پس از ضرب در تابع مرجع: 

 

 

 به ازای برد مرجع(Rref ) تمامی عبارات فاز جبران می شوند، بنابراین اهداف واقع
می ( focus)در برد مرجع پس از عکس تبدیل فوریه دو بعدی به طور کامل متمرکز 

 .شوند
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 روند الگوریتم

 در بردهای غیر مرجع، ترم فاز باقی می ماند که عکس تبدیل فوریه دو بعدی باعث
هر چه اهداف از برد مرجع دورتر  . )می شود این اهداف به طور نسبی متمرکز شوند

 .(باشند، محوشدگی بیشتر است

 درون یابیStolt 
 

 

در کتاب سومخ: 
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 روند الگوریتم

نحوه انجام درون یابی 
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 روند الگوریتم

 در کتابCumming: 
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11 

 ω-Kالگوریتم 



 روند الگوریتم

 تابع فاز بعد از درون یابی(Stolt Mapping) 
 

 

در واقع پس از درون یابی داریم: 

 

 

 که پس از عکس تبدیل فوریه دو بعدی به یک سینک دوبعدی در مکان متناسب با
 .مکان هدف دست می یابیم
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 ω-Kالگوریتم 
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 مثال شبیه سازی
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 مثال شبیه سازی

 تصویر بدونStolt Mapping 
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 مثال شبیه سازی

 تصویر پس ازStolt Mapping 
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 مثال شبیه سازی

خصوصیات هدف متمرکز 
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 مثال شبیه سازی

اهداف نقطه ای 

 در نسخه تقریبی    
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 تصویر واقعی
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