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1 -Range 
2 -Heading 
3 -Course 
4 -Speed 
5 -Hit Probability 
6 - Fire Control System (FCS) 
7 - Stochastic Simulation 
8 - Monte Carlo Simulation 
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9 -TV Seeker 
10 - Fire & Forget 
11- Roll 
12- Pitch 

13- Yaw 
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14 �Missile Fire Control Director 

8=9 1
�
1 �� �P��%
 ���"$+ �� K$�*	 ���� 

8A9 ��%QR
 )��1
 1� *���� ���� 

8B9 ��%QR
 ����1� � )��1
 �(�	� ��� !��� �� K$�*	 

8C9 4�� �%*� 6��� ���� 

8F9 4�� S1$" 6��� ���� 

 >�
 #	
$% �T��� 1� �(
 !�+ U�VP ��� ��P�(? #	�" �	�(*� 

��
 !�+ W
*X��
 �R$�*	 ���Y$P���" �
 7? *���.	. 

 

��  �������� � ��� �!�� �"#�$"	%&�����  

 ��(? �" &�(
 !�+ �Z
1
 4
��
 ���� ��[+ 1� ���O�	 ���+�1

 � �[�E ����X	 1� ���� ��[+ ���� �� �� 7
$� �	 
1

 �\(? &�$�( -��.( >���1�" ��[+ &��
 ]*�'	 ��(? *^"
 1�

 7$(�E �
 !��D��
 �� � �P�� ��_� ���P�	 1� 4�� ����

�+�� �	 >�$�( `��[2-5]. ��[+ 
�� �
 �a�.	 >�
 �b *Y
 

 ���� !���5 ���	� 1� �P� &�(1
� ����� �����'� 4�� ����

 �1���� ������D� 4�� ���� 6�5 � �����1 ������1$TP



1
� �� *� � �(1
� &��+�� �	 �G�� cOd � �$E K�.( �

 eQ�G
 �� � !�$� f��+ �
1
� 4�� �" �(�	� g$�� ��

�+�� ��+
� 1$(�	 . �� K$�*	 ���P$	*� 7��� �� �P�.	 >�
 1�

 1� !h�$� �" 7? ���� 6�5 � 4�� ������� ��[+ �
 �/�

�$+ �	 !1�+
 ��
 ����� �����2��E �
1
� ���� ���1$(�	[6].  

� ���� ��� �	 
���� 
��	 ����� ���� ���� ���	 ���

��� ��� ���: 

)()()()()1( nwnGnXnFnX +=+ )�( 

 ���������G , F ��!�"� 
!)# ( $�� %�&"� '	��� 
��*+ �	

���� ,�, F  � ��./�� 0����� G  
�!�
 1/��� 2��� 0�����

� 3 ���W �	 ��4� 2��� ��� �	 � ��� 1/��� 2��� 

0���
��2
wσ!�� ,� �/��5 �6� 
!  

T

TT

TT
G

T

T

F
⎥
⎥
⎦

⎤

⎢
⎢
⎣

⎡
=

⎥
⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

=
2/00

002/
,

1000

100

0010

001

2

2
 

 ���� ���� 
�!�	 �X1�
�! ��� ��� �	 �
 : 

[ ]TyyxxX &&= 

 �� ������ �	 
� ��
 ��� ��� ��� ����� �	� 
�

 ��� 
� ���! �� "�#$ �	 
� %�&' �	 �()�� ���!



 

 

��� �'�� .�� �! *'�� ��+�) ��)�+, -� ���#��� �! � �'

��/0	���� 1�-�� "�002 G , F %� ��� "! 3+� �
+$ "! 

�(	4  .�+! �
�+5 �	- 67� "! ��2 �-��)� "8���� : 

)٢( )()()()( nvnXnHnz += 

�� �� �� H � ��	 
��
�� ������ v(n)  ����� ��	 
��
�� ����

 ���� �������� �������� ���	 ��� �� � 
��� ��R �� 

��� �� ��!�	 �"� ������ � #Hر��� از��	 : 

⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
=

0100

0001
H 

 ������ �� ����	 �
�� 
� ��� �� ���� ���� ����� �� ��� ��

)�  (���� �� ���!	[4]: 

)()()()1( nGwnCunFXnX ++=+ )�( 

 "# �� �$ u(n)���� �� %�& ����  �	���  ��'$ *�� ��+

u(n)� ����� �,� �� ���� -��+ �	��� 
� "	�'! �� �� , /

 ������ 	0�)1 ( ����� "/�� ��� 
� ��)� ( -��+ 23���� ��

4�� 4�/��	15��# �� �� ��5 ��� �� . 

 "# �� �$ 

[ ] ⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
=⎥

⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
==

0
 ; 

0
 ;)()()(

G
G

I

CF
FnunXnX AugAug

T
Aug 

[ ]  )1()( ; ++== nvnHGwVHCHFH AugAug 

              

)}()({ 

RHHGQG

nVnVER

TT

T
AugAugAug

+=

=⇒

 

���� �� ���� 	
 ���
���� ����� ��
� 	����
 ����� 


 ������
 ���
�
���� � ����! ���"�#� $%� ���
�
����

�� ����� ��
� &� '() *� �� $%� +��) � �,
#[6]. 

                      0)0|0(ˆ ,0)0|0(

)()()(

)()|()()|1(

)1()1(])1()|1( 

)1()1()[1()1(

)|1())1|1(

                       )1()1()|1()1(

)]|(ˆ)()1(

)1()[1(|)(ˆ)()|1(ˆ

1

==∑

+

∑=+∑

+∑+++∑

+++++∑

−+∑=++∑

+++∑=+

+−

+++=+

−

X

NGNQNG

NFNNNFNN

NNHNHNN

NHNRNHNN

NNNN

NRNHNNNK

NNXNFNH

NzNKNXNFNNX

T

T

T

T

T

 

 

 

 

)�(

 

 
 

                                                        
15 -Augmented State 
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16 -Seeker Detection Probability 
17 - Analytical Technique 
18 - Stochastic Simulation 
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19 - Mean Square Error 
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20 -Important Factor 
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� ������� ����� � ����� �	
��
��� ������� ����� 

 ���� ����� 	�
���(m) 900 
�� ���  (km) 38.44  ��� ��� ����(km/h) 8.5 

���� ����� ��� �����  (deg) 10  
�� ���(deg) 13.0023  ��� ��� ���(deg) 100 

 ���� ����� ��� �����(deg) 3  
�� ����(deg) 13.0023 ��� ���!  (mbar) 1009 

 ����� "#� ����� ����(deg) -2  
�� ����(km/h) 35.979  ��� $���( c) 32.437 



 

 

 

 

 

 

 

                                                        
21 -Root Mean Square 
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��� 	���� ���. (b,c)������ ��������� � 
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� ������ �� ��� ����� �����	���� � ����� ���� !��"	 ��#�� $%��& '��%(�� � )*%�+	  

��� �������	���
 ��� ���
	 ���	 ��
� ��� ���� ��	�mT ���	 ���� ����� 
mψ ����� ������ 

 

 rms21        

	
 ����� �� ��
 ���
 0.6 deg 1.10 1.22 2.6984 0.74 2.42 6.404 95.488 

�
 ����� ��  ��� ���
 350 m 2.6 .038 6.76 1.7 0.19 2.92 97.653 

�
 ����� �
�� ��� ���
  ���
 3 m/s 2.1 0.3 4.50 1.1 0.25 1.2725 98.901 

�
 ����  ���
����� �
�� ���   5 deg 0.85 0.23 6.012 .8 .33 0.7489 99.181 

�
 ����� ��!" �#� $%&�� '�() 0.1 deg 0.1 0.17 0.0389 0.1423 0.9 0.8302 99.431 

*
 +,�� -�.�/��� 0� 1���, '�() 2g  9ms 0.11 0.16 0.0377 0.132 0.8 0.6574 99.549 

2
 ����� ��!" 03�4 56! '�()  0.01 deg  0.09 0.1 0.0181 0.08 0.72 0.5248 99.640 

7
 -��89� ��
�� �� �%)�� '�() 200 ms 0.11 0.17 0.0410 0.08 0.65 0.4289 99.70 

:
 ����� ��;�3� <� =.�! '�() 0.05 deg 0.1 0.05 0.0125 0.079 0.64 0.4158 99.715 

	>
  '<�
��;." ������ <� =.�! '�(). 99 % 0.2 0.22 0.0884 0.1 0.4 0.17 99.879 

		
  ����, <� =.�! =;%,��3� '�()DC. .03 deg 0.2 0.3 0.13 0.11 0.33 0.121 99.910 

	�
 @%;#� �%A��B 1.5 deg, 100m 0.88 0.4 0.9344 0.05 0.23 0.0554 99.914 

	�
  ����� ��!" �)�
 '�(). 0.005 deg 0.12 0.11 0.0265 0.02 0.11 0.0125 99.990 

	�
 =A)�� -����, 0� 1���, '���() sec 105 µ− 0.2 0.12 0.0544 0.02 0.05 0.0029 99.995 

	�
  ��� C<D <� =.�! '�() 0.033 deg 0.27 0.1 0.0829 0.01 0.04 0.0017 99.995 

	*
 ����� 56! E(
 <��� '�(). 0.02 deg 0.26 0.08 0.0743 0.01 0.03 0.001 99.995 

	2
 ����� 0� �F��. 0� 1���, '�() 20g  0.2 0.09 0.0481 0.02 0.02 0.0000 99.996 

	7
 -��89� �%)�� 0� 1���, '�() 50 ms 0.15 0.2 0.0625 0.01 0.01 0.0000 99.996 

zkTmseq
mseψ (sec)

zkTσ(deg)  
qψσ% hp

q
biasψ zkTbias


