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运动目标辐射声场干涉结构映射域特征研究∗
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浅海低频声场呈稳定而显著的干涉特征, 并蕴含声源状态和波导特性等信息. 本文研究运动目标辐射声
场干涉结构的简化映射以及映射域能量分布对目标运动状态的指示特征. 理论分析了声压场和矢量声场空
(时)频干涉谱图的二维傅里叶变换映射特征, 推导了匀速运动目标时频干涉谱图映射域能量脊斜率与波导不
变量以及距变率、航向角的关系式, 证明了映射域脊斜率符号、脊斜率绝对值变化等对目标来袭或远离以及目
标威胁程度的指示, 并进行了数值仿真和海上试验研究. 实测结果与理论、仿真分析有较好的一致性. 研究结
果表明: 二维傅里叶变换可将声压场和矢量场时 (空)频谱图干涉结构简化, 匀速运动目标辐射声场干涉结构
映射域的能谱脊斜率、距变率、航向角与波导不变量有解析关系式, 声强谱、动能密度谱、声强流谱等声场干涉
结构经映射后更为一致, 映射域脊能简明的指示目标运动状态和威胁程度.
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1 引 言

浅海声场干涉结构是海洋声学研究的热点问

题之一 [1−4]. 早在上世纪六七十年代, 便有浅海
波导干涉现象的海上试验观测报道 [5]. 其后有大
量学者研究了波导中宽带信号传播空频干涉结构

特征与形成机理. 他们研究表明 [6], 号数相近的
简正模式干涉会在距离 -频率二维平面上形成条状
明暗相间的干涉纹理结构. 到 20世纪 80年代初,
Chuprov [7]提出了具有开创意义的波导不变量理

论, 指出空频干涉条纹可由不随频率和模态阶数变
化的某个标量值β刻画, 称为波导不变量. 随后, 大
量学者就不同波导条件下空频干涉结构和波导不

变量的时空稳定性展开充分的研究 [8−11]. 近 10年
来, 浅海声场干涉结构和波导不变量基础及应用研
究更是兴起热潮 [12−21], 声场干涉结构的物理特征

研究已深入到矢量场 [15−17,19−21], 而干涉结构的应
用更是涉及地声参数反演、海洋参数监测、提高水

平纵向相关性、被动测距、时反聚焦等水声物理和

水声信号处理的诸多方面 [1−4].
经常观测到的浅海波导声场干涉结构是运

动舰船 (目标)辐射声场的时频干涉条纹, 众多学
者 [11,22−24]对其时频干涉谱图二维平面条纹分布

特征进行了深入的研究. D’Spain和Kuperman [11]

海试观测到了运动目标辐射声强谱的干涉谱图, 导
出了具有普遍意义的条纹强度等值线方程. Tao
等 [22]研究了匀速直线运动目标辐射时频干涉谱图

特征, 基于简正波和波导不变量理论推导了条纹
强度等值线的波导不变量抛物线族方程. Turgut
等 [23]对运动目标辐射时频干涉谱图特征展开了全

面更细致的分析, 指出条纹强度等值线的抛物线开
口宽度取决于波导不变量, 当声源在近距离高速通
过时干涉条纹呈直线状分布; 运动目标辐射时频干
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涉谱图蕴含了最近通过时刻、伪距速比 (最近通过
距离与速度的比)、波导不变量等参数, 通过Hough
变换可以提取目标运动参数和β, 联合方位时间历
程图估计能得到目标运动航向和最近通过时刻等

更多信息. 余赟等 [24]也研究了基于运动目标辐射

时频干涉谱图特征的目标运动参数和波导不变量

估计算法. 李启虎等 [13]基于双路径射线声学理论

分析了匀速运动目标时频谱图干涉条纹分布特征,
得到了条纹强度等值线的双曲线方程.

总体而言, 空 (时)频干涉谱图条纹分布是复杂
的, 除条纹斜率外, 条纹尺寸、位置均蕴含有声源
状态和信道特性等丰富的信息. 有学者 [25−28]将

空频干涉谱图复杂的条纹分布简化映射至映射域

用于提取更为关注的条纹斜率 (波导不变量)信息.
Yang [25]对空频干涉谱图的二维傅里叶变换映射进

行了深入的分析, 他的研究表明, 波导不变量能由
空频干涉谱图的映射域脊斜率计算得到, 作者通过
数值仿真研究还指出近距离快速目标与远程缓变

干扰的辐射声场干涉谱图映射域脊斜率存在差异,
并可利用映射域脊斜率抗干扰, 抗干扰的增益约为
5—7 dB. Rouseff 等 [26]也推导了空频干涉谱图映

射域脊的波导不变量公式, 并认为β 应建模成受影

响的一种分布形式, 仿真研究了海洋环境对β值的

影响. Baggeroer [27]则使用地震拖缆测量甚低频声

源辐射声场空频干涉结构, 并通过映射域的脊估计
了波导不变量的分布. 安良等 [28]提出了利用被动

声纳信号LOFAR谱图的二维傅里叶变换计算波导
不变量的方法, 并通过海试数据验证了方法的正确
性, 指出波导不变量随深度分布的值可以为声源的
分类识别提供依据. 以上研究针对的均是声强空频
谱图的映射域, 且较少涉及映射域脊与目标运动状
态关系的指示特征. 普遍观测或待应用的干涉结构
往往是运动目标的时频干涉谱图, 并已深入到矢量
场, 因此, 研究运动目标辐射声压场和矢量场时频
干涉谱图的映射域物理特征具有理论和实际意义.

本文主要研究匀速运动目标辐射声场时频干

涉结构的简化映射, 着重分析映射域能量分布对目
标运动状态的指示特征, 主要包括揭示目标来袭或
远离的脊极性指示和脊绝对值的变化指示特征, 以
及对Yang [25]指出的脊绝对值大小对目标距速比

指示特征的数学证明, 并利用海试数据对匀速运
动目标辐射声场时频干涉结构的映射域特征进行

了验证, 论文对声强谱、动能密度谱、声强流谱等声
压场和矢量场的干涉结构形式的映射域特征均有

涉及.

2 声场空频干涉结构的映射变换

浅海声源辐射声场可表示为波导共振模态之

和, 距声源 r处的声强为 [4,11]

I (r, ω)

=
∑
n

B2
n + 2

∑
n

∑
m̸=n

BnBm cos{∆knm(ω)r}

=
∑
n,m

BnB
∗
m exp {j∆knm(ω)r} , (1)

式中Bn为模态幅度, ∆knm(ω) = krn(ω)− krm(ω)

为第n阶与第m阶简正波水平波数差. (1)式表明
多模相干使声强距离 -频率平面上呈明暗条纹结构.
干涉条纹斜率可由波导不变量β刻画, 即 [7]

dω
dr = β

ω

r
. (2)

波导不变量定义如下 [7]:

β ≡ −

∆knm(ω)

ω
∂∆knm(ω)

∂ω

. (3)

在远离模态截止频率时, 波导不变量值与频率及模
态阶数无关或弱相关.

假定在有限空间 (rmin < r < rmax)和频段
(ωmin < ω < ωmax)内对声场时空采样的声强干涉
谱图为 I (ω, r), 其二维傅里叶变换 (two dimension
fourier transform, 2DFT)为

Ĩ(ξ, τ) =

∫ rmax

rmin

∫ ωmax

ωmin

I(ω, r)

× exp[−j(ωτ + rξ)]dωdr, (4)

称 (ξ, τ)平面为声场空频干涉结构的映射域, 将仅
含模态相干项的 I (ω, r), 代入 (4)式中,

Ĩ(ξ, τ) =

∫ rmax

rmin

∫ ωmax

ωmin

∑
m̸=n

BnB
∗
m

× exp{j∆knm(ω)r}

× exp[−j(ωτ + rξ)]dωdr. (5)

将模态相干项在ωmid处泰勒级数展开, 可得

Ĩ(ξ, τ) =

∫∫ ∑
m ̸=n

BnB
∗
m exp

[
j(k̂rn − k̂rm)rmid

]

× exp
[

j(k̂rn − k̂rm)dr

+ j
(

dk̂rn
dω − dk̂rm

dω

)
rmid dω

]
× exp[−j(ωτ + rξ)]dωdr, (6)
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式中 k̂rn,m = krn,m(ωmid).
映射域中 ξ, τ满足下式:

ξ =
ωmid

k̂rn − k̂rm
ω

rmid

(
dk̂rn
dω − dk̂rm

dω

)τ = −ωmid
rmid

βτ (7)

时, (6)式右侧积分呈现极大值, 其物理含义是干涉
条纹经二维傅里叶变换映射其能量汇聚于 (ξ, τ)平

面过原点的一条直线, 此为 (ξ, τ)模糊表面的脊.
对距离、频率离散化,

rl = rmid + l∆r, l = −L/2, · · · , 0, 1, · · · , L/2,

ωh = ωmid + h∆ω, h = −H/2, · · · , 0, 1, · · · ,H/2,

式中∆r, ∆ω为对应的离散化步长, l, h为整数. (7)
式化为 [25,28]

β = − rmid
ωmid

∆ξ

∆τ
κ, (8)

式中∆ξ = (L∆r)−1, ∆τ = (H∆ω)−1. 直线斜率κ

用 ξ, τ的角标计算得到. (8)式表征了干涉谱图二
维傅里叶变换域模糊表面的脊与波导不变量的关

系, 换而言之映射域集中体现了空频干涉谱图的条
纹斜率.

前述分析表明二维傅里叶变换可将空频声强

干涉条纹简化为映射域的能量脊. 进一步探讨动能
密度谱、声强流谱等矢量场空频干涉结构体现形式

的简化映射. 动能密度谱水平分量为 [21]

Ivr(r, ω)

=
∑
n

C2
n + 2

∑
n

∑
m̸=n

CnCm cos{∆knm(ω)r}

=
∑
n,m

CnC
∗
m exp{j∆knm(ω)r}, (9)

式中Cn =
1

ρω
krnBn为水平振速的模态幅度. 水平

声能流对应的有功声强和无功声强分别为 [21]

Iapvr(r, ω) =
1

ρω

{∑
n

knB
2
n +

∑
n

∑
m̸=n

kmBnBm

× cos[∆knm(ω)r]

}
, (10)

Irpvr(r, ω) =
1

ρω

{∑
n

∑
m ̸=n

kmBnBm

× sin[∆knm(ω)r]

}
, (11)

动能密度谱、声强流谱可统一记为

Iε,i (r, ω) =
∑
n,m

Fψ,i exp [j (krn − krm) r] , (12)

其中 i = vr, pvr, Re (Ipvr) , Im (Ipvr), 其各系数不
一一列出. 将 (12)式的模态相干项在ωmid处泰勒

级数展开, 并进行2DFT, 可得

Ĩε,i(ξ, τ) =

∫∫ ∑
m ̸=n

Fψ,i exp
[
j
(
k̂rn − k̂rm

)
rmid

]

× exp
[

j
(
k̂rn − k̂rm

)
dr

+ j
(

dk̂rn
dω

− dk̂rm
dω

)
rmid dω

]
× exp[−j(ωτ + rξ)]dωdr, (13)

式中 k̂rn,m = krn,m(ω). 显然, 除去模糊表面脊能
级的差异,同样有 (8)式成立. 声强谱、动能密度谱、
声强流谱等在条纹强度、尺度和位置上的差异在映

射域仅仅体现在脊强度的差别, 它们映射域脊斜率
通过波导不变量统一起来. 因而矢量场干涉结构的
各种体现形式经映射后更为一致.

3 运动目标辐射声场时频干涉结构映
射域特征

上一节讨论的基本假设是声源位置不变, 对
声场进行空间等间隔采样或者是目标距离均匀变

化且已知情况下, 即空频谱图 (ω-r域)的2DFT, 而
在目标距离未知的情况下, 时频干涉谱图 (ω-t域)
的映射域及其与波导不变量的关系如何? 考虑处
于匀速直线巡航状态的远程目标, 其运动态势如
图 1所示.

Y

X

V

O

φ

α

θ↼t֓↽

θ↼t↽

r↼t֓↽

r↼t↽

A
B

图 1 目标运动态势

由图 1所示几何关系, △AOB三边满足余弦

定理:

r2(t) = r2(t− 1) + V 2
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− 2V r(t− 1) cos(α), (14a)

式中 r (t), θ (t), ϕ分别为目标距离、方位角和航向
角, α = π − {θ(t− 1)− ϕ}. 由 (14a)式推导可得到
t时刻其距离变化为

∆r (t) = r (t)− r (t− 1)

=
1

r (t) + r (t− 1)

[
− 2V r (t− 1)

× cos[π − {θ (t− 1)− ϕ}] + V 2
]

≈ V cos [θ (t− 1)− ϕ] , (14b)

式中 r (t), θ, (t), ϕ分别为目标距离、方位角和航向
角. 在较短的观测时间窗内, 则有

∆r (t) ≈ ∆r (t+ 1) ≈ V cos [θ (t)− ϕ] . (15)

此式表明, 匀速直线运动的远程目标在较短的观测
时间之内其距离可视作均匀变化的. 这样就可以直
接对时频谱图进行 2DFT. 将 (15)式代入 (8)式, 得
时频谱图 2DFT的脊与β的关系式

β = − rmid
ωmid

H∆ω

V T cos(θmid − ϕ)
κ ≈ µrmidκ, (16)

式中µ ≡ −H∆ω/[ωmidV T cos(θmid − ϕ)]. T为观

测时间, θmid是观测时间中点对应的目标方位角.
由 (16)式可得

rmid = −
(

β

ωmid

H∆ω

V T cos(θmid − ϕ)
κ

)−1

= β(µκ)−1. (17)

在目标航速、航向角以及波导不变量已知时, 用
(17)式可估计目标距离. 目标航速、航向角的实际
获取往往较为困难, 但还是蕴含着较为有用的相对
距离信息.

假定时间间隔不是很长的两次观测目标, 有

rmid,i = β(µiκ)
−1, i = 1, 2. (18)

在同一频段和目标方位角变化缓慢的情况下,

µ1 = −H∆ω/[ωmid1V T cos(θmid1 − ϕ)]

≈ −H∆ω/[ωmid2V T cos(θmid2 − ϕ)]

= µ2. (19)

故

rmid1/rmid2 = κ2/κ1. (20)

此式表明, 相同时窗、频窗内观测目标, 时频谱图二
维傅里叶变换域脊斜率的变化反映着目标远近的

变化, 脊斜率增大目标靠近, 反之亦然. 脊斜率的
变化指示了目标是处于来袭或者远离状态.

由 (8)式可以得到变换域模糊表面脊的正负
号为

sgn(κ) = − sgn
(
rmid
ωmid

H∆ω

L∆r

)
sgn(β)

= − sgn(∆r)sgn(β), (21)

式中 sgn(·)为取符号运算. β符号是容易获知的,脊
的符号决定于距离变化的正负, 故脊的符号也指示
了目标是来袭或者远离.

Yang [25]通过分析数值仿真结果, 曾指出近距
离快速目标与远程缓变干扰的辐射声场干涉谱图

映射域脊斜率存在差异, 换言之, 映射域脊斜率
指示了目标的距速比, 下面对这一特征予以数学
证明.

由 (16)式可得

κ = − β

(
rmid

V T cos(θmid − ϕ)

H∆ω

ωmid

)−1

≈ − β

(
ς
H∆ω

ωmid

)−1

, (22)

式中 ς =
rmid

V T cos(θmid − ϕ)
, 因此, 映射域脊斜率决

定于波导不变量和目标运动状态参数.
当目标径向运动时,

r

V
= −βT

(
H∆ω

ωmid
κ

)−1

∝ κ−1, (23)

式中 r/V 为距变率, 距变率反比于脊的斜率. 距变
率小的目标为近程快速的目标.

而目标非径向运动时,

r

V
= − βT

(
H∆ω

ωmid
κ

)−1

cos(θ − ϕ)

∝ cos(θ − ϕ)κ−1, (24)

即距变率反比于脊的斜率在航向角方向的投影.
(23)式为 (24)式的特例.

综上所述, 距变率反比于脊的斜率在航向角方
向的投影, 即映射域脊斜率指示了目标的距速比.

以上便是干涉结构映射域脊的目标状态指示

的几项特征, 综合上述特征便可判断目标的威胁程
度. 以上推导对动能密度谱、声强流谱等矢量场时
频干涉结构的映射域也适用, 矢量场时频干涉结构
映射域亦存在目标状态指示特征.
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4 仿真研究

实验基本条件如下: 海深约 100 m, 水文为南
中国海三月典型的浅海负梯度声速分布 [28], 海水
密度 1024 kg/m3, 均匀海底, 海底声速 1690 m/s,
海底密度为 1890 kg/m3, 吸收系数 2 dB/λ. 目标
处于匀速直线巡航状态, 深度为 4 m, 航速为 20
kn, 单基元接收器深度为 53 m, 图 2为目标运动态

势图.
对接收信号进行非相干处理得到运动目标辐

射声场时频干涉结构示于图 3 . 图 3 (a)为声强谱,
图 3 (b)为动能密度谱水平分量, 图 3 (c), (d)分别
为水平有功和无功声强流. 可以看到, 运动目标辐
射矢量场时频谱图呈明显的干涉特征, 声强谱、动
能密度谱水平分量在条纹尺寸、位置等分布上较为

一致, 无功声强流条纹更加密集, 因为无功声强流
仅含有模态相干项; 声场这四种能谱条纹斜率总体
一致.

实验1 运动目标辐射声场干涉结构映射域

的一致性.
对运动目标辐射声场时频干涉结构进行二

维傅里叶映射变换得到其映射域, 结果示于图 4 ,
图 4 (a)—(d)分别对应声强谱、动能密度谱水平分

量、水平有功和无功声强流的映射域, 图 4 (e)为
前四幅子图提取得到的脊. 处理的频率范围为
150—250 Hz, 时间范围为 1—100 s, 此时目标处于
来袭状态. 从图 4可见, 时频干涉谱图各个映射域
均呈现过中心点的能量脊, 二维傅里叶变换将干涉
结构简化, 各个子图提取得到的脊几乎重合, 表明
它们有相同的波导不变量. 此种波导条件下, 理论
计算的波导不变量约为1, 映射域的脊斜率为正, 指
示了目标处于来袭状态.
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图 3 运动目标辐射矢量场时频干涉结构 (a) 声强谱; (b) 动能密度谱水平分量; (c) 水平有功声强流; (d) 水平无
功声强流
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图 4 运动目标辐射矢量场时频干涉结构映射域 (a) 声强谱映射域; (b) 动能密度水平分量映射域; (c) 水平有功
声强流映射域; (d) 水平无功声强流映射域; (e) 映射域脊

实验2 映射域目标运动状态的极性指示

特征.
对水平有功声强流进行两组映射变换, 处理

时间段分别 51—151 s和 600—700 s, 频率范围均
为 150—250 Hz, 获得的映射域为图 5 . 图 5 (a)
和 (b)分别对应目标来袭 (51—151 s)和目标远离
(600—700 s)的映射域. 从图可知, 目标由来袭变
为远离时, 脊斜率的极性改变. 声强谱、动能密度谱
也有相同的指示特征, 其映射域的仿真结果这里不
一一给出.

实验3 映射域脊斜率绝对值的目标运动状

态指示特征.

将不同时段 (距离处)的水平有功声强流谱由
二维傅里叶变换至映射域, 处理的频率范围为
150—250 Hz, 结果见图 6 . 图 6 (a), (b)分别对应时
间段 300—400 s, 800—900 s, 图 6 (c) 是 (a), (b)提
取得到的脊. 结果表明, 随目标的远离, 脊的斜率
绝对值变小. 声强谱、动能密度谱也有相同的指示
特征, 其映射域的仿真结果这里不一一给出.

综上所述, 仿真结果表明, 二维傅里叶变换可
将时 (空)频谱图干涉结构映射简化, 映射域能谱呈
现过中心点的脊, 声场干涉结构的多种体现形式经
映射后更为一致. 声压和矢量场时频干涉谱图映射
域的脊具有目标运动状态指示特征.
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图 5 水平有功声强流谱映射域 (a) 目标来袭; (b) 目标远离
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图 6 水平有功声强流谱映射域 (a) 目标较近; (b) 目标较远; (c) 为 (a), (b)提取得到的脊

5 试验研究

2011年在中国南海某海域系统的开展了低频
宽带声源辐射低频矢量声场干涉特性相关试验. 试
验时利用二维矢量水听器观测到了匀速直航行船

辐射宽带噪声场时频干涉结构. 关于试验条件和矢

量声场干涉结构更多的结果参见文献 [21], 这里对
试验数据进行处理分析二维傅里叶变换对声场时

频干涉结构的简化映射, 以及验证映射域的目标指
示特征.

先对海试测量的干涉谱图做二维傅里叶变换

得到映射域, 结果示于图 7 , 图 7 (a), (c), (e), (g)分
别对应声强谱、动能密度谱x轴分量, 水平有功和
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图 7 运动目标来袭时辐射声场时频干涉结构及其映射域 (a) 声强谱; (b) 声强谱映射域; (c) 动能密度谱 x轴分

量; (d) 动能密度谱 x轴分量映射域; (e) 水平有功声强流 x轴分量; (f) 水平有功声强流 x轴分量的映射域; (g) 水
平无功声强流 x轴分量; (h) 水平无功声强流 x轴分量的映射域; (i) 映射域的脊

无功声强流x轴分量, 图 7 (b), (d), (f), (h)分别为
对应的映射域. 图 7反映了三方面内容, 其一时频
谱图映射域的能谱呈现过中心点的脊, 体现的是干
涉条纹的斜率, 直接与波导不变量关联; 其二矢量
场干涉结构的多种体现形式 (声能量谱)经映射后

较时频干涉结构更为一致; 其三脊的斜率极性为
正, 与目标来袭的状态一致.

为进一步验证映射域目标运动状态的极性指

示特征, 将目标远离时辐射矢量场时频干涉谱图变
换至映射域, 图 8给出了相关结果.
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图 8 目标远离时辐射矢量场时频干涉结构及其映射域 (a) 水平有功声强流 x轴分量; (b) 水平有功声强流 x 轴

分量的映射域

图 8 (a)为水平有功声强流x轴分量, 图 8 (b)
为水平有功声强流x轴分量的映射域. 对比图 7 (e)
和 (f), 可见, 目标由来袭变为远离时, 脊斜率的极
性改变.

将不同时段 (距离处)的水平有功声强流谱由
二维傅里叶变换至映射域, 结果见图 9 . 图 9 (a),
(b)分别对应时间段分别 220—320 s和 300—400 s
的时频干涉谱图, 图 9 (c), (d)为相应的映射域, (e)
是前二幅子图提取得到的脊. 声强谱、动能密度谱
映射域也有相似的结果, 这里不一一给出. 根据试
验记录200—400 s水面越行愈远. 脊的斜率绝对值
变小, 应证了映射域脊斜率绝对值的目标运动状态

指示特征.
至此, 海上试验已验证了时频干涉谱图的二维

傅里叶变换简化映射了声场的干涉结构, 映射域脊
有目标指示特征等.

6 结 论

本文研究了声压和矢量场时 (空)频干涉结构
的二维傅里叶变换映射, 着重分析映射域脊对目标
运动状态的指示特征. 理论、仿真和试验研究表明,
二维傅里叶变换可将声压和矢量场时 (空)频谱图
干涉结构简化, 映射域的能谱呈现过中心点的脊,
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图 9 运动目标辐射矢量场时频干涉结构及其映射域 (a) 时段 220—320 s水平有功声强流 x轴分量; (b) 时段
220—320 s水平有功声强流 x轴分量; (c) 时段 300—400 s 干涉结构映射域; (d) 时段 300—400 s干涉结构映射
域; (e) 映射域的脊

匀速运动目标辐射声场干涉结构映射域的能谱脊

斜率、距变率、航向角与波导不变量有解析关系式,
声强谱、动能密度谱、声强流谱等声压和矢量场的

干涉结构形式经映射后更为一致. 脊斜率符号可判
断目标来袭或远离; 脊斜率绝对值的变化反映着目
标远近的变化, 绝对值增大目标靠近, 反之亦然; 距
变率反比于脊的斜率在航向角方向的投影, 综合目
标来袭和远离状态可以判断目标威胁程度. 声压和
矢量场干涉结构映射域的脊均具有目标运动状态

指示特征.
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Abstract
In shallow water exist the stable and significant interference characteristics of low frequency sound propagation,

which contain the information of the sound source state and waveguide peculiarity. A simplified mapping method
for describing the scalar and vector sound field interference structure radiated by a moving target, and an indicatory
mechanism of the target state implicated in the energy distribution of the mapping domain are investigated in this
paper. The mapping characteristics of two-dimensional Fourier transform of the vector sound field time (space) frequency
interference spectrum are analyzed theoretically. Relations among waveguide invariant, range-rate, heading angle, and
energy ridge slope of the mapping domain for time-frequency interference spectrum produced by a uniformly moving
target are derived. Indication of target attacking or moving away, and the degree of threatening through symbols or
the absolute value change of mapping domain’s ridge slope are demonstrated. Then numerical simulation and sea trial
research are carried out. Experimental results with theoretical analysis and simulation results are in good agreement
with each other. Research results show that the scalar and vector field time (space) frequency interference structure
can be simplified by the two-dimensional Fourier transform. The mapping domain ridges, range-rate, heading angle and
waveguide invariant show an analytic relationship among them. Variation embodied in the form of scalar and vector
field interference structure obtained after mapping are more consistent with each other. The ridge of mapping domain
can indicate the moving state of target concisely.
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