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激光成像雷达显示平台研究

王海虹，王棋，顾亚龙
(哈尔滨工业大学可调谐激光技术国家级重点实验室，黑龙江哈尔滨 150001)

摘要 在激光成像霄达系统中研制显示平台，介绍了显示平台的设计、组成及软件流程，采用 Visual C++ 6.0 在 Window 系统下

显示目标的强度像和距离像。 在此基础上，实现了图像的灰度级变换，得到了同一图像在不同灰度分级下的不同显示，还为显示平

台增加了目标距离预值选取和图像数据存储功能，通过在激光雷达中实验表明，达到激光成像雷达成像需求。
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Abstract A display platfonn is developed for imaging laser radar syst后m， as well as the design, compose and so配ware f10w 

of display platfonn 缸e introduced By 吐le use of Visual C++ 6.0 in Windows system, the intensity and range image of 由e target 

is displaied. Further, display platfo口n re划E础仙e grayscale 脏乱nsfonnation of the ima尉， and gets the dif王erent pictures with 

the diffe陀nt grayscale transforτnation of 仕le same image. Display platfonn can also select the specific range value of 吐le target 

before detecting and save the image data. The soft met the need of 1ωer radar imaging 山ough experiment 
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显示平台是激光成像雷达的重要组成部分，它

可以实时地显示雷达探测目标得到的强度像和距离

像。 对图像处理的研究有着重要的作用，通过成像

显示分析跟踪和图像处理的效果，进而加以改进，同

时也是分析和了解激光雷达性能指标的重要工具，

对所得的数据进行分析，从而直观地了解激光雷达

的性能，指导激光雷达的设计和研究(1.2J 。

1 显示平台的组成
采用 Visual C++ 6.。在 Windows 系统下构建

CO2 激光成像雷达显示平台，同时根据已有的图像
数据显示目标的强度像和距离像。 在此基础上，实

现了图像的灰度级变换，得到了同一图像在不同灰

度分级下的不同显示。 还为显示平台增加了目标距

离阑值选取和图像数据存储功能。

2 显示平台的 Visual C朴实现

为实现显示平台的强度像和距离像的显示，绘

制了成像界面的设计图(如图 1) 。 界面上部为控制

按扭区，设计有四个按扭，即距离像按扭、距离预值

按扭、强度像按扭和灰度阁值按扭，界面下部为图像

显示区。当点击距离像或强度像按扭时，便在相应

区域显示出距离像或者强度像。设置距离阐值按扭，

是用于距离像的实时显示，该距离预值即是距离像

技术路线中所说的预置时间 tl 对应的距离，其目的
是减少数据量，加快运算速度。 设置灰度阕值按扭

是为了对应于每帧图像中各个像素强度值的变化而

调整灰度分级的阕值，用以改善成像质量。
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图 1 成像界面设计图

Fig.1 Picture of imaεing interface designing 
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根据设计的要求，先画出距离像和强度像的总

体流程图(如图 2)。 流程的具体说明如下:在实时情

况下，发出开始命令后，系统发出一个中断信号。 程

序从硬件读人强度信息和距离信息的数据。 雷达扫

描得到的数据是强度数据和距离数据间隔排列的，

即一个强度数据一个距离数据。读人的强度数据和

距离数据分别进入强度像显示程序和距离像显示程

序。对于强度像显示程序强度数据经过灰度阑值

和灰度分级处理后，变成了 0-15(这里先将图像设

定为 16 级灰度图)的灰度级数据。 显示程序读人灰

度级数据后即可显示出相应的强度像。对于距离像

显示程序，因为读人的距离数据实际上是激光脉冲

飞行的时间数据，所以要先计算出距离，这可由公式

R=cxÂt/2 得出，其中 C 是光速，然后经显示程序处

理便可得到距离像。 完成图像显示后，便可对距离

像和强度像作图像对比，并将相应数据存储，以便图

像的回放。
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图 2 距离像和强度像流程图

Fig.2 Intensity and range image flow 

做好绘图准备后，便开始编制绘图程序。 整个

程序的主体部分是画刷的程序，现以强度像为例说

明 。 首先定义了一系列的变量和数组，然后读人强

度数据。 从计算机硬盘中读入一帧图像所需的数据

装入一个一维数组 α[j]，然后将这个一维数组 α[j]

变成二维数组 b [x][剖，二维数组相当于一个矩阵，

矩阵元素的位置对应于图像每个像素的位置，而矩

阵元素的值即为各像素的强度值，这样就给各个像

素赋上了相应的强度值，赋值的顺序为:矩阵的奇数

行从左至右，即从 b[x][l]至 b[x][叫赋值，此时 x 是奇

数;矩阵的偶数行从右至左即从 b[x][n]至 b[x][l]赋

值，此时 Z是偶数 ，x 的顺序是从 1 至悦。 但是这里

应该注意一个问题，即一维数组 α[j] 的顺序和矩阵

b[x][y]的赋值顺序相反，所以赋值前应将一维数组

α[j]倒序。 因而对矩阵 b[x][到的赋值过程作一修正 :

先将一维数组 b [j]倒序为一维数组 b[刀，再将一维

数组 b[j]按设定顺序赋值给矩阵 b[x][剑 ， data[x][y] 

为 b[x][y]对应的强度值。 赋值完毕后，对强度数据

进行灰度分级，变成灰度级数据。

采用的灰度分级公式为 :

data[x] [创刊 Vdata[x][y]x2 )/16 (1) 

然后对(1)式的结果取整数，这样矩阵 b[x][y]对应的

数据变成了灰度数据 data[x][y] 。 然后调用 VC 中的

画图函数就可以成出强度像了(如图 3 所示)。 绘制

图像实际上是逐像素绘制成像的。 成像的顺序和先

前赋值的顺序刚好相反，即从 b[饥][叫到 b[l][l] ， 偶

数行从右至左，奇数行从左至右，逐点成像。 图 3 为

通过 VC朴实现的成像雷达显示平台图 。
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图 3 显示平台图

Fig.3 Picture of laser radar display platfonn 

结论
实现显示平台成像显示的基础上，经编程实现

了显示平台的灰度变换、目标距离预值选取和图像

数据存储功能。这样我们便用 Visual C++ 6.。在

Windows 系统下构建了完整的成像雷达显示平台，

完成了设计任务。

参考文献

1 Xiong Huifeng. Laser Radar [M]. Beijing: Space Navigation 

Publication Cornp缸ly， 1994. Chap7, 272-285 

熊辉丰激光霄达[M] . 北京，宇航出版社， 1994, Chap7, 272-285 

2 R. W. Frey, R. C. Harney, C. R . Layne. Laser irnaging radar 

sensor αJRS) [C]. SPIB, 1983, 415:2-12 


