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2.5 Instationäre Dopplersignale . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 59

2.5.1 Kritische Geschwindigkeit . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 60

2.5.2 Beschleunigte Bewegung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 60

3 Vektorielle Doppler-Geschwindigkeitsmessung 63

3.1 Wahl der Messrichtungen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 63

3.2 Grundsätzliche Fehlermechanismen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 65

3.2.1 Systematische Winkelfehler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 65

3.2.2 Statistische Fehler . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 68

3.3 Doppler-Geschwindigkeitssensor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 71

3.3.1 Messprinzip . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 72

3.3.2 Einfluss des Nick- und Wankwinkels . . . . . . . . . . . . . . . . 75

4 Realisierung eines vektoriellen Geschwindigkeitssensors 79

4.1 Systemkonzept . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 79

4.2 Quadfokale gefaltete Reflektorantenne . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 81

4.2.1 Antennenprinzip . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 82

4.2.2 Antennenentwurf . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 85

4.2.3 Hohlleiterspeisung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 92
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5.1 Grundsätzliche Überlegungen zur Geschwindigkeitsmessung . . . . . . . 125

5.2 Messungen bei konstanter Geschwindigkeit . . . . . . . . . . . . . . . . 128

VIII



Inhaltsverzeichnis

5.2.1 Gemessene Dopplersignale und Dopplerspektren . . . . . . . . . 128

5.2.2 Horizontalgeschwindigkeit und Schräglaufwinkel . . . . . . . . . 132
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