The invention concerns a nethod for locating a nobile
obj ect based on bistatic distance and speed of said
object using a nmultistatic system The invention is
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(57) Abstract: The invention concerns a method for locating a mo-
bile object based on bistatic distance and speed of said object using a
multistatic system. The invention is characterized in that it consists
in: associating at least two pairs of bistatic distances such that for each
pair the ellipsoids determining them have a common focus, in resolv-
ing for each pair the intersection of those two ellipses at different alti-
tudes, and in optimizing relative to the altitude variable z the different
intersections, and having found the best value of z, in calculating the
three-dimensional Cartesian coordinates of said object, and based on
the coordinates of the object and at least three bistatic speeds, deduc-
ing the direction and the modulus of the true 3D speed sector of the
mobile object.
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AA ... AIRCRAFT (57) Abrégé : La présente invention est relative a un procédé de loca-
lisation d'un objet mobile a partir de mesures de distance et de vitesse
& bistatiques de cet objet a 1'aide d'un systéme multistatique, et elle est caractérisée en ce que 1'on associe au moins deux couples de
& distances bistatiques tels que pour chaque couple les ellipsoides qui les déterminent aient un foyer commun, que I'on résout pour

chaque couple l'intersection de ces deux ellipses a différentes altitudes, que 1'on optimise par rapport a la variable d'altitude z les
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différentes intersections, qu'ayant trouvé la meilleure valeur de z, on calcule les coordonnées cartésiennes en trois dimensions de cet
objet, que, connaissant les coordonnées de 1'objet et au moins trois vitesses bistatiques, on déduit la direction et le module du vrai
vecteur vitesse 3D de I'objet mobile.



