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［１］ＣＨＵＣＣ，ＨＡＹＡＴＩＳＡ，ＵｄｏｍｋｅｓｍａｌｅｅＳ．Ｍａｒｓｂａｓｅ
ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｐｒｏｇｒａｍｏｖｅｒｖｉｅｗ［Ｃ］／／ＡＩＡＡＳｐａｃｅ２００５
ＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅａｎｄＥｘｐｏｓｉｔｉｏｎ．ＬｏｎｇＢｅａｃｈ：ＡＩＡＡ，２００５：
１０６９－１０８２．

［２］ＫＯＨＴＡＲＯＭ，ＳＨＵＩＣＨＩＳ，ＹＡＳＵＨＩＲＯＫ，ｅｔａｌ．
Ｐｒｏｂａｂｉｌｉｓｔｉｃｓｔｒａｔｅｇｙｏｆｏｂｓｔａｃｌｅａｖｏｉｄａｎｃｅｆｏｒｓａｆｅｍｏｏｎ
ｌａｎｄｉｎｇ［Ｃ］／／ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＬｕｎａｒ
Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ２００３／ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＬｕｎａｒＥｘｐｌｏｒａｔｉｏｎＷｏｒｋ
ｉｎｇＧｒｏｕｐ．Ｈａｗａｉｉ：ＡｍｅｒｉｃａｎＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃａｌＳｏｃｉｅｔｙａｎｄ
ＳｐａｃｅＡｇｅＰｕｂｌｉｓｈｉｎｇＣｏ．２００４：３２９－３３８．

［３］ＨＵＥＲＴＡＳＡ，ＣＨＥＮＧＹ，ＭＡＤＩＳＯＮＲ．Ｐａｓｓｉｖｅｉｍａ
ｇｉｎｇｂａｓｅｄｍｕｌｔｉｃｕｅｈａｚａｒｄｄｅｔｅｃｔｉｏｎｆｏｒｓａｆｅｌａｎｄｉｎｇ
［Ｃ］／／ＩＥＥＥＡｅｒｏｓｐａｃｅＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ．Ｃａｌｉ
ｆｏｒｎｉａ：ＩＥＥＥ，２００６：１６５５－１６６５．

［４］ＳＫＵＬＳＫＹＪＥ，ＢＡＪＲＡＣＨＡＲＹＡＭ，ＷＯＮＧＥ．Ｄｅｓｉｇｎ
ｏｆａｈａｚａｒｄｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｎｄａｖｏｉｄａｎｃｅｓｙｓｔｅｍｆｏｒｔｈｅｍａｒｓ
ｓｍａｒｔｌａｎｄｅｒ［Ｃ］／／ＡＩＡＡＡｔｍｏｓｐｈｅｒｉｃＦｌｉｇｈｔＭｅｃｈａｎｉｃｓ
Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ．Ｈａｗａｉｉ：ＡｍｅｒｉｃａｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃｓ
ａｎｄＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓ，２００２：５３３－５４２．

［５］ＰＬＯＥＮＳＲ，ＫＩＮＮＥＹＣＥ，ＳＥＲＡＪＩＨ．Ｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎ
ｏｆｔｅｒｍｉｎａｌｌａｎｄｉｎｇｆｏｏｔｐｒｉｎｔｆｏｒｏｎ－ｂｏａｒｄｔｅｒｒａｉｎａｓ
ｓｅｓｓｍｅｎｔａｎｄｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｈａｚａｒｄａｖｏｉｄａｎｃｅ［Ｃ］／／ＡＩＡＡ
ＧｕｉｄａｎｃｅＮａｖｉｇａｔｉｏｎａｎｄＣｏｎｔｒｏｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅａｎｄＥｘｈｉｂ
ｉｔ．Ｔｅｘａｓ：ＡｍｅｒｉｃａｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃｓａｎｄＡｓｔｒｏ
ｎａｕｔｉｃｓ，２００３：１２０６－１２２０．

［６］ＣＯＨＡＮＩＭ１ＢＥ，ＣＯＬＬＩＮＳＢＫ．ＲｅａｌｔｉｍｅＬａｎｄｉｎｇ
ＰｏｉｎｔＲｅｄｅｓｉｇｎａｔｉｏｎ（ＬＰＲ） ａｌｇｏｒｉｔｈｍ ［Ｃ］／／ＡＩＡＡ
Ｇｕｉｄａｎｃｅ，ＮａｖｉｇａｔｉｏｎａｎｄＣｏｎｔｒｏｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅａｎｄＥｘ
ｈｉｂｉｔ．Ｈａｗａｉｉ：ＡｍｅｒｉｃａｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃｓａｎｄ
Ａｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓ，２００８：７９３－８０５．

［７］ＪＯＨＮＳＯＮＡＥ，ＫＬＵＭＰＰＡ，ＣＯＬＬＩＥＲＪ，ｅｔａｌ．ＬＩ
ＤＡＲｂａｓｅｄｈａｚａｒｄａｖｏｉｄａｎｃｅｆｏｒｓａｆｅｌａｎｄｉｎｇｏｎＭａｒｓ
［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＧｕｉｄａｎｃｅ，Ｃｏｎｔｒｏｌ，ａｎｄＤｙｎａｍｉｃｓ，
２００２，２５（６）：１０９１－１０９９．

［８］ＷＯＮＧＥ，ＳＩＮＧＨＧ，ＭＡＳＣＩＡＲＥＬＬＩＪＰ．Ａｕｔｏｎｏｍｏｕｓ
ｇｕｉｄａｎｃｅａｎｄｃｏｎｔｒｏｌｄｅｓｉｇｎｆｏｒｈａｚａｒｄａｖｏｉｄａｎｃｅａｎｄ
ｓａｆｅｌａｎｄｉｎｇｏｎＭａｒｓ［Ｃ］／／ＡＩＡＡＡｔｍｏｓｐｈｅｒｉｃＦｌｉｇｈｔ
ＭｅｃｈａｎｉｃｓＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅａｎｄＥｘｈｉｂｉｔ．Ｃａｌｉｆｏｒｎｉａ：Ａｍｅｒｉ
ｃａｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃｓａｎｄＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓ，２００２：
１１２４－１１３０．

［９］ＷＯＮＧＥＣ，ＭＡＳＣＩＡＲＥＬＬＩＪＰ，ＳＩＮＧＨＧ．Ｇｕｉｄａｎｃｅ
ａｎｄｃｏｎｔｒｏｌｄｅｓｉｇｎｆｏｒｈａｚａｒｄａｖｏｉｄａｎｃｅａｎｄｓａｆｅｌａｎｄｉｎｇ
ｏｎＭａｒｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｐａｃｅｃｒａｆｔａｎｄＲｏｃｋｅｔｓ，２００６，
４３（２）：３７８－３８４．

［１０］ＳＯＳＴＡＲＩＣＲＲ，ＲＥＡＪＲ．Ｐｏｗｅｒｅｄｄｅｓｃｅｎｔｇｕｉｄａｎｃｅ
ｍｅｔｈｏｄｓｆｏｒｔｈｅＭｏｏｎａｎｄＭａｒｓ［Ｃ］／／ＡＩＡＡＧｕｉｄａｎｃｅ，
Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ，ａｎｄＣｏｎｔｒｏｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅａｎｄＥｘｈｉｂｉｔ．Ｃａｌｉ
ｆｏｒｎｉａ：ＡｍｅｒｉｃａｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃｓａｎｄＡｓｔｒｏｎａｕ
ｔｉｃｓ，２００５：４４９５－４５１４．
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