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要"针对在主要作战方向上工作的光电侦察系统!提出一种低成本的光电搜索设备获取目标

数据的方法#采用光电探测器持续以固定角速度周转扫描的方法!多次连续捕获目标!不断迭代

刷新目标方位和时间数据!完成对来袭目标相对侦察设备的角位置和水平距离的解算#推导出

观测目标数据的数学模型!通过设计仿真软件!实验程序可在目标进入侦察设备观测边界范围后

解算出其方位角!得出目标在不同时间的方位角$俯仰角和水平距离等信息!能够满足在侦察距

离不小于
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$高度不超过
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的目标进行跟踪!完成了

对光电侦察设备的仿真验证!为后续火控计算提供了可靠数据#
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引言
现代战争作战环境下$在防空炮兵和导弹兵的

侦察和火控系统中$需要采用光电侦察设备为目标

进行准确定位$测量出来袭目标和光电设备相对于

大地的方位(俯仰角度%为更有效地拦截来袭目标$

通常在主要作战方向或者作战地域的前沿地带部署

一定的兵力$尽量前伸警戒线$力争尽早预警$实施

监控)
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%为此在目标航道前方设立观测站$侦察单
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刘建平$等&一种新型光电侦察系统目标数据观测方法

元可捕获目标并产生观测数据$传输给信息处理单

元作为数据源$引导火力单元攻击)
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%以往的光电

设备往往采取先搜索(后捕获(再跟踪的次序来获得

火控计算所需要的数据$这种做法虽然在光电设备

对目标捕获跟踪后可以持续得到目标的定位数据$

但是存在捕获跟踪过程中容易丢失目标(只能针对

单一目标等问题$而且此种方式成本相对较高)
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!主要是跟踪系统和伺服系统的需求"%本文提出采

用侦察设备连续扫描(多次捕获目标(不断迭代刷新

获取目标方位信息的方法$通过原理推导和软件仿

真对观测方法进行了分析验证%
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系统设计原理

光电侦察观测目标数据方法$主要利用固定

基站架设光电侦察设备$
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方位扫描$持续捕获

目标信息$采用迭代递推算法$计算出捕获目标时

的角位置等数据)
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首先$系统以大地为基准$以观测站所在位置
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点为中心建立三维直角坐标系$如图
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所示%

图
&

!

目标到达侦察边界点示意图
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为从开始迭代到扫
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@#槡
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!,X +
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@$槡
$

-

%

X
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X

(@ &

$

@#
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@$槡
$

%

&

'

%

!

&(

"

侦察设备在
-

%

时刻的初始方位角为
"

%

#

计算目标
.

进入侦察设备
!

边界
*

点时

的角位置!

#

%

$

$

%

"$水平距离为
/

%

$有&

#

%

X&'%WY.,893-

!

$

+

"$

$

%

X.,87.-

!

#
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"$

/

%

X!*X+

!

&'

"

$

计算目标
.

从侦察设备
!

的边界
*

点向

前继续飞行$侦察设备
!

在初始方位角为
"

时继

续扫描$第一次扫描到目标
.

的角位置!

#

&

$

$

&

"$

水平距离为
/

&

$时间为
-

&

%

对于侦察设备
!

$由于初始角位置的不同$有

以下两种情况&

当初始方位角
"##

%

时$有
#

!

X!?%1Y

"

@

!

-

当初始方位角
"$#

%

时$有
#

!

X

"

@

!

-

目标
.

飞行过程中$通过侦察设备观测到目

标的瞬时方位角
#

.

为

#

.
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根据相遇的条件即可得出方位角
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计算侦察设备
!

第
2

次扫描到目标
.

时

的角位置!
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2

$

$

2

"及时间
-

2
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根据相遇的条件即可得出方位角
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其水平距离为
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至此$从侦察设备
!

第
&

次到第
2

次扫描到目

标
.

所获取的方位信息推导完毕%

B

!

光电侦察系统仿真模型设计

根据以上推导过程$设计仿真软件$以验证系

统模型的可靠性和正确性%按照顺时针扫描$软

件设计为可输入参数$计算出被观测目标每一次

被捕获的时间和其方位参数$并将仿真结果以图

形的方式给出$便于对输出结果进行处理分析%

仿真软件流程框图见图
D

%

C

!

实验结果

预设侦察任务系统达到以下指标$最大探测

目标高度为
DEB

#探测目标最大速度为
D%%B

'

9

#

最小侦察距离为
$%EB

#布设高度为
!B

'

&%%B

%

按照侦察设备仿真模型及预设指标设计程

序%程序运行后$分别输入侦察设备和目标的参

数$包括&单站扫描周期为
!

X&'%W

'

9

$侦察距离

+

%D#

+



应用光学
!

$%&'

$

!"

!

#

"

!

刘建平$等&一种新型光电侦察系统目标数据观测方法

图
D

!

侦察设备仿真流程图
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3

>D

!

?1)@(6*1%2-(%;5+6.*%-.'5%226100625''

A

@1

7

)'2*

&X$%EB

%其中$目标在距离
'

轴
(X!%EB

处

以
4XD%%B

'

9

的速度在
!

点的直角坐标系下沿

航路
'

X?EB

飞行$飞行高度为
#XDEB

%

通过仿真软件可获取侦察设备
!

探测到目标

的角位置和时间数据$仿真数据见图
?

和表
&

%

从表
&

中可以看出$侦察设备首次和末次发现目

标时$目标距离数据与侦察距离
(

$%EB

指标吻合%

同时$侦察设备在第一次发现目标后$光电侦察设备

经过周转后多次捕获目标$直至目标离开侦察边界$

所获得的仿真数据中目标的方位角俯仰角分布合理$

目标数据随时间变化连续稳定$符合预期设计要求%

表
<

!

侦察设备观测目标仿真数据

D6/('<

!
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3

'*%/0'.&',/

8

.'5%226100625''

A

@1

7

)'2*

序号
侦察设备

!

观测目标参数

方位角'!

W

" 俯仰角'!

W

" 时间'
9

距离'
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结论

本文提出的光电侦察方法可实现在观测站侦

+

&D#
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应用光学
!

$%&'
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!"

!

#

"

!

刘建平$等&一种新型光电侦察系统目标数据观测方法

图
?

!

侦察设备
9

目标仿真结果
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>?

!

D6.

3

'*01)@(6*1%2.'0@(*0%-.'5%226100625'

'

A

@1

7

)'2*9

察范围内对目标的持续捕获追踪$在目标进入光

电侦察设备的有效探测距离$被光电侦察设备发

现并捕获后$采用本方法可多次连续捕获目标并

测出目标方位信息$形成目标的三维航迹$提供给

火控系统$引导火力单元更新目标参数%由此可

形成对敌目标的多波次持续火力打击$显著提高

拦截概率%本方法设计了一种光电侦察系统目标

数据处理的验证方法$通过建立仿真模型$产出光

电侦察系统对目标的观测数据$验证了新型光电

侦察系统的关键技术%
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