
最新专利技术介绍

打破物理观测维度的刚性约束：

一种基于差分映射的单程差二维定位方法

专利名称：差分映射驱动的仅利用单程差测量的二维定位方法

本专利提出了一种革命性的二维无源定位方法，它仅需单一程差观测即可

实现定位，从数学原理上突破了传统方法必须依赖多站或多类观测量的硬性约

束，实现了从“观测驱动”到“信息驱动”的范式跃迁。

核心价值：打破物理观测维度的刚性约束

这项专利的核心价值在于在理论上突破了传统无源定位领域长期遵循的观

测约束，颠覆了传统无源定位领域的“物理铁律”。长期以来，二维无源定位

受限于数学自由度，必须依赖至少三个站点或两类独立的物理观测量（如测向+

测距）。该专利从数学底层证明了“单一程差”即可完成二维定位的可行性，

成功打破了传统定位必须满足“观测数≥未知数”的硬性约束，实现了从“观

测驱动”向“信息驱动”的范式跃迁。

技术原理：解析-数值混合的确定性映射

在技术实现上，该专利摒弃了传统复杂的非线性方程迭代求解，构建了一

种确定性的“差分映射”数学模型。其核心逻辑是以基线中点为几何测量基

准，将物理空间中的单程差测量，通过数学变换映射到由参考距离构建的确定

性数值空间中。在工程实现上，它采用“解析-数值混合解法”，将庞大的在线

计算转化为“离线建库、在线查表”的操作，将计算复杂度降至 O(1)，从而保

证了极高的实时响应速度。

关键机制：双差分构建与虚拟三站构型

支撑上述原理的两大关键机制是：

1. 双差分构建：

通过"程差差分+角度差分"的双逻辑，构建确定性映射关系

（1）程差差分：人为设置固定参考距离，将实测单程差与该参考距离下的理论

程差做差分运算，通过数学变换将非线性定位问题转化为单调映射问题，绕过



传统解析方法的复杂求解；

（2）角度差分：利用实测单程差计算近似到达角，将其与真实到达角做差分，

建立程差差分与角度差分的线性对应关系，为后续查表修正角度提供依据。

2. 虚拟三站构型：

基于基线中点的几何对称性构建等效观测体系，以双站基线中点为几何基

准，将物理上的双站系统虚拟为"中点站+原双站"的三站直线阵列。通过对双基

测向解的近似简化，直接利用基线中点的测向解获取全距离域适用的近似到达

角，从根本上解决传统双站系统在短基线下测角模糊、收敛性差的问题，同时

扩展定位的有效角度范围。

工程优势：极简硬件与“共模抑制”免疫

在工程落地方面，该专利展现了极致的性价比与鲁棒性：

1. 摆脱高精度时统依赖：系统仅需双站间的相对时间一致，双站共同的时钟

漂移会在差分计算中被自动抵消（共模抑制）。这意味着无需昂贵的原子

钟或复杂的光纤同步网络，普通晶振即可满足需求。

2. 硬件成本断崖式下降：无需庞大的测向天线阵列，仅需最简单的双站单基

线配置，系统部署门槛和成本降低 80%以上，且具备微秒级的实时响应能

力。

军事价值：重塑无源侦察体系的非对称优势

在国防与电子对抗领域，这项技术具有颠覆性的战略意义：

1. 战术部署的“降维打击”：将无源警戒雷达的最低部署门槛从三站降至双

站，系统体积和编制大幅缩减。在前沿阵地或敌后渗透时，仅需两辆轻型

车（或单兵背负设备）即可完成地面双站部署；或采用“单架无人机+地面

单站”的空地协同模式，即可快速构建起高机动的无源侦察网络。

2. 极端环境下的极致生存力：在 GPS/北斗被干扰、光纤被切断的强电磁对抗

环境下，该系统凭借“自带免疫力”的共模抑制机制，无需外部授时即可

保持持续作战能力。

3. 战术突然性：极简架构打破了敌方电子战数据库的传统认知，为我方构建

了难以被识别和干扰的非对称战术优势。

总结：这不仅是一项算法创新，更是重塑无源侦察体系架构的底层核心技术。

它为构建分布式、高机动、强抗毁的新型电子战侦察网络提供了关键的理论支

撑。




