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(57)摘要

本发明公开了一种推测未知无人机目标位

置的方法，包括：系统初始化阶段：获取无人机所

在经纬度信息，定位到电子地图上并标示航向，

根据航向划定目标位置可能范围；循环逼近收敛

阶段：发送伪造卫星定位信号到无人机，使无人

机认定自身的位置发生偏离从而调整飞行航线，

记录调整后的航行方向；重复本阶段上述过程并

根据航向的改变以及伪造卫星定位信号发送的

位置，缩小目标位置可能范围，直至目标位置可

能范围的半径缩小至精度阈值；显示结果阶段：

在电子地图上显示目标位置可能范围与无人机

当前位置和无人机航向。本发明使用了无人机卫

星欺骗方法，在无人机信息未知的情况下，通过

电子地图上可视化的显示，实现了推测出无人机

目标位置。
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1.一种推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，包括如下阶段：

系统初始化阶段：获取无人机所在经纬度信息，定位到电子地图上并标示航向，根据航

向划定目标位置可能范围；

循环逼近收敛阶段：发送伪造卫星定位信号到无人机，使所述无人机认定自身的位置

发生偏离从而调整飞行航线，记录调整后的航行方向；重复本阶段上述过程并根据航向的

改变以及伪造卫星定位信号发送的位置，缩小所述目标位置可能范围，直至所述目标位置

可能范围的半径缩小至精度阈值；

显示结果阶段：在电子地图上显示所述目标位置可能范围与无人机当前位置和无人机

航向。

2.根据权利要求1所述的推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，所述系统初始

化阶段中包括使用带测距功能的望远镜或雷达观察并估算无人机的当前位置信息、飞行速

率和飞行方向，在所述电子地图上显示所述无人机的位置及航向。

3.根据权利要求1所述的推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，所述电子地图

为所述无人机所在区域的卫星地图。

4.根据权利要求1所述的推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，在所述系统初

始化阶段中根据航向划定的目标位置可能范围，是以所述无人机位置为顶点，以所述航向

为中线的扇形区域。

5.如权利要求4所述的推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，所述扇形区域的

扇形夹角为60-120度。

6.根据权利要求1所述的推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，所述循环逼近

收敛阶段包括下述步骤：

步骤B1：发送伪造卫星定位信号到所述无人机，使所述无人机定位到伪造卫星定位信

号所指定的位置；

步骤B2：观察所述无人机航向的调整，把所述调整后的航行方向标示到所述电子地图

上；

步骤B3：根据所述航向的改变，在保持原目标位置可能范围的基础上，划定一个新的无

人机目标位置可能范围；

步骤B4：取重新划分前后所述目标位置可能范围的重合部分，作为缩小后的所述目标

位置可能范围；

步骤B5：判定所述目标位置可能范围的半径是否满足精度阈值，如果不满足，返回步骤

B1，如果满足，进入下一阶段。

7.如权利要求1或6所述的推测未知无人机目标位置的方法，其特征在于，所述阈值可

调，为0-100米。
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一种推测未知无人机目标位置的方法

技术领域

[0001] 本发明属于通信技术领域，特别涉及一种推测未知无人机目标位置的方法。

背景技术

[0002] 随着小型无人机的迅速发展，它的应用领域已经由原来的以发烧友和爱好者为主

的娱乐功能向航拍、搜救和物流等方面发展。但在早期无人机的发展史上，它是作为靶机和

侦察机发展起来的。然而，无论无人机是应用于什么方向，出于有效地对无人机进行管控的

目的，获取无人机的相关信息无疑是必要的。无人机相关信息的一个重要组成就是无人机

的目标位置。同时，无人机的目标位置在一定程度上也说明了对方发送无人机的目的所在。

无人机的目标位置给我们提供了大量的信息以及强制管控无人机的方法。所以，一种推测

未知无人机目标位置的方法是必要存在的。

[0003] 本发明的目的在于提供一种推测未知无人机目标位置的方法，本发明利用卫星定

位生成技术，卫星定位欺骗技术(例如GPS欺骗方法)，通过远程定位无人机获知其目标位

置。

发明内容

[0004] 本发明提出了一种推测未知无人机目标位置的方法，包括如下方法：

[0005] 系统初始化阶段：获取无人机所在经纬度信息，定位到电子地图上并标示航向，根

据航向划定目标位置可能范围；

[0006] 循环逼近收敛阶段：发送伪造卫星定位信号到无人机，使所述无人机认定自身的

位置发生偏离从而调整飞行航线，记录调整后的航行方向；重复本阶段上述过程并根据航

向的改变以及伪造卫星定位信号发送的位置，缩小所述目标位置可能范围，直至所述目标

位置可能范围的半径缩小至精度阈值；

[0007] 显示结果阶段：在电子地图上显示所述目标位置可能范围与无人机当前位置和无

人机航向。

[0008] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，所述系统初始化阶段中包

括使用带测距功能的望远镜或雷达观察并估算无人机的当前位置信息、飞行速率和飞行方

向，在所述电子地图上显示所述无人机的位置及航向。

[0009] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，所述电子地图为所述无人

机所在区域的卫星地图。

[0010] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，在所述系统初始化阶段中

根据航向划定的目标位置可能范围，是以所述无人机位置为顶点，以所述航向为中线的扇

形区域。

[0011] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，所述扇形区域的扇形夹角

为60-120度。

[0012] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，所述循环逼近收敛阶段包
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括下述步骤：

[0013] 步骤B1：发送伪造卫星定位信号到所述无人机，使所述无人机定位到伪造卫星定

位信号所指定的位置；

[0014] 步骤B2：观察所述无人机航向的调整，把所述调整后的航行方向标示到所述电子

地图上；

[0015] 步骤B3：根据所述航向的改变，在保持原目标位置可能范围的基础上，划定一个新

的无人机目标位置可能范围；

[0016] 步骤B4：取重新划分前后所述目标位置可能范围的重合部分，作为缩小后的所述

目标位置可能范围；

[0017] 步骤B5：判定所述目标位置可能范围的半径是否满足精度阈值，如果不满足，返回

步骤B1，如果满足，进入下一阶段。

[0018] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，所述阈值可调，为0-100

米。

[0019] 本发明提出的所述推测未知无人机目标位置的方法中，所述的显示结果阶段显示

的内容进一步包括：无人机当前位置，无人机航向

[0020] 本发明利用卫星定位生成技术，卫星定位欺骗技术(例如GPS欺骗方法)，通过远程

定位未知无人机获知其目标位置，并通过动态缩小目标位置可能范围逐渐锁定无人机的目

标位置。

附图说明：

[0021] 图1是本发明提出的所述推测未知无人机目标位置方法的流程图。

[0022] 图2是初始阶段电子地图示意图。

[0023] 图3是显示结果示意图。

具体实施方式

[0024] 结合以下具体实施例和附图，对本发明作进一步的详细说明。实施本发明的过程、

条件、实验方法等，除以下专门提及的内容之外，均为本领域的普遍知识和公知常识，本发

明没有特别限制内容。

[0025] 在本发明的系统初始化阶段：如图2，使用者观察无人机的经纬度及飞行方向，并

将其标示在电子地图上，以所述无人机位置为顶点，以所述航向为中线的扇形区域，然后就

可以根据这两个信息划定所述无人机大致的目标位置可能范围，目标位置可能范围在图2

中以阴影部分显示。扇形区域的夹角以60-120度为宜，本实施例中扇形区域的夹角以90°为

例。

[0026] 在本发明的循环逼近收敛阶段：第一步，发送伪GPS信号到所述无人机，使所述无

人机定位到伪GPS指定的位置；第二步，观察所述无人机航向的调整，把所述改变后的航向

标示到所述电子地图上；第三步，根据所述改变航向，在所述原划定范围不变的基础上，划

定一个新的无人机目标位置可能范围；第四步，将所述新的大致范围与所述原划定范围相

比较，只取重合部分，其余区间不可能为目标位置所在区域，进而显示所述重合部分作为所

述目标位置可能范围；第五步，判定步骤B4所述目标位置可能范围的半径是否小于精度阈
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值，如果不够小，返回第一步，如果足够小，进入下一阶段。精度阈值优选为0-100米，本实施

例以50米为例。

[0027] 在本发明的显示结果阶段：如图3，在电子地图上显示出上一阶段中最后得到的所

述目标位置区域范围，即小圆阴影部分所示的区域，区域直径可由用户设定。

[0028] 本发明的保护内容不局限于以上实施例。在不背离发明构思的精神和范围下，本

领域技术人员能够想到的变化和优点都被包括在本发明中，并且以所附的权利要求书为保

护范围。
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图1

图2
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图3

说　明　书　附　图 2/2 页

7

CN 106199647 B

7


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004
	DES00005

	DRA
	DRA00006
	DRA00007


