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提要 提供了一种高精度短程激光实时测距系统，介绍了该系统的具体设计方案。
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Abstract A r臼l-time short-range laser-ranging systenl has been offered in this paper. It also gives 出e specific design 

method of the syster口.
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某些短程距离的实时测定很重要，如三峡大坝百

米船闸的水面落差实时测定，使用者要求的精度一般

较高(误差在 1 cm 以下)。机械的方法虽然简便，但

可靠性和精度难以保证，且无法为后续的控制提供适

宜的信号。因此在这种场合光电测距法最为合适。

目前精密的短程光电测距系统基本上都是采用

差频相位法测距。所谓相位法测距是将一调制信号

对发射光波的光强进行调制，采用测定调制光波往返

于被测距离的相位差，间接求得待测距离。差频相位

法是用本振信号与调制信号相混频得到差频低频信

号后，再对差频信号进行相位检测，它比相位法精度

有所提高。这种差频相位法要求在被测距离两端有

能够主动配合的目标，显然不适合于本文指出的场
A 
口 。

本文设计的系统采用的是相位比较测距法。其

基本原理是:连续输出的激光束经分光镜分为参考

光束和测距光束，参考光束直接到达探测器，形成参

考信号，测距光束经被测距离后到达探测器，形成测

量信号，探测器将二者的差异转换为相位角变化

ο ，再由相位角变化解算出距离。

探测器的电压输出可表述为

V mg A rerA ，咱 cosD

式中 Arer 为参考信号振幅， Amg 为测距信号振幅。

2 系统设计与分析

高精度短程激光实时测距系统如图 1 所示。
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图 1 系统原理图

Fig. 1 Diagram of the system 

该系统由激光二极管、斩波器、分光镜、反射靶、

探测器及信号分析与显示等部分组成。

激光二极管发出的光束经斩波器后变为具有一

定时间间隔的特殊测尺，再经分光镜分为参考光束

和测距光束，参考光束直接到达探测器获得参考信

号，测距光束经反射靶反射至探测器获得测距信号，
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探测器获得的信号经电路系统分析、解算出距离，并

由显示器显示出来。

激光二极管具有寿命长、可靠性好、小巧的特

点，其波长选择在可见或红外均可，功率在 5mW 左

右。 使用前应对激光二极管准直、扩束。

斩波器的最主要作用是使整个系统形成一定的

测距频率，可以是机械的，也可以是光电的。 这种频

率的设计是为了提高系统的精度。

探测器除了对光信号进行变换外，其性能及后

续电路的性能，还决定了系统的盲区大小，一般可控

制在 10m 以下 。
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3 结果与结论

实验中，距离显示设定为 3 s 一次，采用机械式

斩波器，频率为 10 Hz，对 100 ~ 50 m 的不连续距离

进行随机测量，绝对误差在 1 cm 以下 。

由图 1 知，因该系统的设计是开放式的，所以它

更能满足室外恶劣环境的要求，但为了保证测距精

度，在工程应用中适当的防护措施还是必要的。

以实际应用而论 ，本文提出的测距系统在满足

短程测距方面是较理想的测距方法。




