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(54) Title: METHOD FOR PASSIVE DETERMINATION OF TARGET DATA
(54) Bezeichnung: VERFAHREN ZUM PASSIVEN BESTIMMEN VON ZIELDATEN

(57) Abstract: The invention relates to passive target data de-
Y ANo termination, wherein target noises are received with a sonar re-
ceiver device onboard a carrier vehicle and the bearing angle
to a target is measured. An estimated bearing angle is detected
on the basis of a target position that has been estimated with
a speed-dependent path term and path component and speed
component errors. A bearing angle difference relative to the
measured bearing angle is then formed and iteratively mini-
mized. A frequency analysis of target noise is carried out and
reception frequency is measured in order to determine target
data, said determination being adapted in time to tactical re-
quirements, without inputting measured values of other sen-
sors onboard and without performing any individual maneu-
ver. A Doppler shift of an estimated transmitter frequency hav-
ing a frequency error is determined on the basis of the esti-
mated target positions and their changes in time in the direc-
tion of bearing and a Doppler frequency is estimated. The fre-
quency difference between the measured reception frequency
and the Doppler frequency is iteratively minimized along with
the bearing angle difference. The position estimated when the
minimum has been reached provides the target data.
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(57) Zusammenfassung: Bei der passiven Zieldatenbestim-
mung werden zielgerdusche mit einer Sonar-Empfangsanlage
an Bord eines Trigerfahrzeugs empfangen und Peilwinkel zu
einem Ziel gemessen. Aus einer mit einem geschwindigkeits-
abhingigen Wegterm und Wegkomponenten- und Geschwin-
digkeitskomponentenfehlern geschitzten Zielpositionen wird
ein geschitzter peilwinkel Ermittelt und eine Peilwinkeldiffe-
renz zum gemessenen Peilwinkel gebildet und iterativ mini-
— » RXE\ miert. Um ohne Messwerteingaben anderer Sensoren an Bord
und ohne Eigenman&ver eine den taktischen Anforderungen
zeitlich angepasste Bestimmung der Zieldaten zu erm&glichen,
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data, said determ nation being adapted in tinme to tactical re- quirenents,
W t hout inputting neasured val ues of other sen sors onboard and mﬁthout
perform ng any individual maneu- ver.
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mit internationalem Recherchenbericht

—  vor Ablauf der fiir Anderungen der Anspriiche geltenden
Frist; Veroffentlichung wird wiederholt, falls Anderungen
eintreffen

wird erfindungsgemiss eine Frequenzanalyse des Zielgerduschs durchgefiihrt und eine Empfangsfrequenz gemessen. Eine
Dopplerverschiebung einer mit einem Frequenzfehler geschitzten Sendefrequenz wird aus den geschitzten Zielpositionen und
deren zeitliche Anderungen in Peilrichtung bestimmt und damit eine Dopplerfrequenz geschitzt. Die Frequenzdifferenz zwischen
gemessener Empfangsfrequenz und Dopplerfrequenz wird zusammen mit der Peilwinkeldifferenz iterativ minimiert. Die bei
Erreichen des Minimums geschitzte Position liefert die Zieldaten.



