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自动激光跟踪器拍摄速度为每秒 380 。 的合作靶

导弹和飞机的试验世括一般且是用人工 由于转镜的运动服监小， 所以能秘仰极快的 • 
操纵的跟踪报胳机在飞行体测盐行程内拍摄 功态性能.

照片 . 只要可见目标的飞行速度小于每秒 军统的工作状;!/.

600 ， 一个有经验的工作者就能熟练 的跟踪 激光丘g'l-接收节目，实际就ß跟踪衍达的

它. 然而在快速跟踪，或企图跟踪运动万向 光学模拟. 圆 2 ;陆光学系统的方块困.

无法预知的飞行体时，他就无能为力了. 从监射器~Il监出一束窄激光束，指向装

为了拍mJ~速飞行导弹的精确照片 . fj.J. 于测试导弹上的一个后向反射镜， 反射回来

可Ii四耳伐尼亚电子亘统部为括前虽空军基地 的光聚焦子接收，~"，-个扫描光 '也倍增 11

研制了一种精密自动激光跟踪器.此种跟踪 上. 从俯增11巾输出的脉剖'陈列经过解调后

器 (ALT-3 型}用一连棋激光照射导弹上的 变成伺胆识~Hl.号，使可蛇反射销对准飞行

一个合作靶， 能在火箭剂榄飞行速度为 6 马 靶.

麟、在距测量仪器地近为 1 .000 叹处飞行时 为了找到 E行靶，工作人员用于控装监

进行跟踪.这时速度{为步枪于弹飞行速度 操纵.这时要使用操纵忏币1定位也位器.一

的两俏〉的等效靶角速为每秒 3800 0 跟踪器 旦把被捕获 ，系统就不再宿要工作人员管理，

的静态定位粉皮小子 25 微弧肢，相当于在10 而能跟踪靶上的向后反~'l锵了.

哩距离上说些为 1PR的 fO监测量. 先提射-接收器

跟踪器结构 用连续说筑-纸激光器作光源.工作被怔

ALT-3 型自动激光跟踪器包括一 个电 6328 埃，输出功率 50 毫瓦.激光梯垂直装

先监射-接收系统与在同一直腿上安装的一 在主脏的一边.激光束方向改变 90。 后，通

个摄影机如.主应和1有盖的跟踪电于仪器圭 过一个调制都然后通过直座顶上的一个成柬

部装在一可fj;动的车内，要做特殊的实验时， 望远镜.再用第二块镜制J监M光W: ltl接收机

就可以把它们运到最好的地方去.车子还可 的光草Ii处在同一直线上. ~I 世:光束础准可控

以在各种气候条件下保护仪糖和工作人员. 转镜的中心。主革第二块饶的托架同样阻挡

井为维修和贮藏提供方便{图 1 ). 可控，~锐的反向俄射光，因此芷射器和接收

跟踪器上唯一的活动元何是一块lï径为 器之间可完全隔离. , 
1 2时的市平架平回镜，它栽在一个双轴伺服 由于:I!:射光束的功率直平较低，故锦要

制动架上.官架在主应顶部，从车lIi的窗口 合作靶. 故在火箭附幅上装了高稍脏的ffl形

ill l出.激光器、光学接收革统和1摄影机圭困 立为梭镜 (1句后反射器) . 这个向后巨射器将

定在同-轴线上，通过可控镜对准飞行把. 先柬按原方向反射回可控转镜， 再通过固定

- 30-



‘ 

、

> 

因 1 左上角为享'现 AL'τ'-， 望自动iI!光跟黯榻的剖惺图. 除彼在合作自怀尘的

反射锦外， 系统的唯ω可动元件为左下角所示的两袖‘ 伺'眼撞倒反.1辘lI!.右侧

为跟踪元件在拿内的布置情况

"平.反翻.

分别，.

主主愧
因 2 ALT-3 mn动激光跟踪梧的

先学系统设计.

于主架后的-丽大反射镜转到一个 50-50 的

外柬器上.

经升柬器E射回来的部卦光射到极影机

架 t. 适当的安血另外一些镜于和分束器

后，可以在机架 k去装各种电视机和电视摄

影机.

另外经过主分柬媳的那部分光射到一个

二向色分柬器上.非红光通过二 l íiJ色分柬器

反射到工作控制台的盟远镜上.虹光则反射

到一个直径为 5 时的m光镜上.

集光远镜中出来的班it\先被I呼升一眈.

每束光都1J11以推y(，通过-个 10 挨滤光片 ，

然后重新聚1.tt在析盘臂的光敏表团!上〈扫描

放大器) . 析血管形成脉'1')'j<列，用于误差检

查电路5 另一束光射在一个常用的光电俯增

臂上， 其输出讯号用于自动增益控制电路.
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接收器的电子线路部份 的图盘. 当电于流带进小孔内，在11于的阳

撞收嚣的电于学部分包括两个电路. 一 极就出现一个电前in~忡.如躲向后反射器正

是自动增益控制电路. 一是误差检查电路 处在系统的光轴上，那么脉冲序列就是对称

〈图 3 ) . 因为反射光的屈、讯号也平经常受大

气闪烁以且光束功率黯脏的不规则性调制.

已观，但到这种调制的范围在 1/50 内 ，调制频

率达 1 千串串. 为消除这种效应，在系统中使

用丁一种快速自动增益控制电路.

A队:f::;J-{那ma
!:lt饱

a导

丽面JEE:FJt

因 3 AL'l'-3 型自动滥光跟踪稽的接收也子

战略方块四.

1，，1样，由于伺服特性， 光学系统的视场

品须相当大，大约要 1 皮. 这样， 视场就包

括了诙基地试碰跟踪设备处的整个天空以及

沙漠地斗11. 当析1o?'I'f在这种崎岖不平的背景

上扫描时，就会引起不其实的误差讯号， 使

系统跟踪叶'断.为丁从背景中升辨出后向反

射器，激光来JH ~;5 拙的扼制调制.

在当前的系统巾 ， 从常用的光电倍增管

来的讯号通向一个词:自放大器， 该放大器只

允许从后 [íiJ反射器且射回来的 455 赫讯号通

过. 自动增益控制检波棉输出一挫制电压，

将放大器的输出讯号维持在一恒定电平t.

析血管后的问谐放大榕的自动增益控制特性

和第一个披大都要仔细匹配. 由于控制电压

同时也r~1给这个放大器 ， 放在误差检查电峙

中消除了大气闪烁效应.

析盘管是-种特殊的光电倍增管，它有

一个向外仰出的部卦，上装双轴偏转系统.

电于柬从骨子的光敏ifîi上监射出来， 在光电

倍增管1而田的小孔 t扫描出一个玫瑰花结形
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的.当飞行靶偏离光轴时，就引起一非对称

脉冲序列，脉冲直皮正比于向后反射器与平

行准直轴间的角距离.

自动增益控制放大器后有两个门， 由扫

描讯号监生器控制. 它们将脉忡序列分成方

位ilJ脉时'对和仰ffJ脉冲对.相敏解调器和J iJli

披樵同时解调这些脉冲对， 产生立流说盖讯

号， 用 以控制'Ii!平架伺版机掬 .

可控转镜的伺服控制

可控转镜常平架的每个转制都由一个直

接联结的血流转矩马达制动.速串反馈回盹

且直流速度计巾取徘控制讯哥， 以也定非i版

机构. 另外，用一个电流!ii'iill回路罩绕在方

位角马达上， 用来克服也枢感应所引起的滞

后. 主架是铝钝盘形结掏. ~t固有频率大大

高于 100 越. 因此，应'"回腑的带宽就能扩

展到约 咀 串串.

外部位血的回附有两种形式z 人工操纵

和自动跟踪. i;l人工操纵时，工作人员通过

控制自上的电位刮来调整可控转镜的位置.

当激光瞄准向后反射器时，操作者按动开茧，

转换成跟踪方式，伊;)1M机构就自动跟踪飞行

靶.跟踪时，在自动跟踪方式中的位监回路

上加进一个增益为 1 00 的积分网络，把班皮

误差减小到可以扭峙的程应. 两个草lJ上的连

串回路的带宽约为4{)麓 ，位旦回路上的才11宽

约为 1 5 赫.

显著的跟踪误差， 是因绕方位轴旋转时

瞄准线的角加速度引起的. 对这种革统的诸

参盐系统来说，误些可用下式表示 z

0.= 10叫 x Ô + 2 x lO-4 x O. ( 1 ) 

此处 ti 是瞄准线的ffJ速度 • ó' 是ffJ加直皮

〈闺 4 ) .当飞行体的速度为 6 马趣， 距跟踪

鸣'

• 
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器 1 ，000 叹飞过时，最大瞄准钱加速度是 在运行中要找到向后反射器就需要足略蓝的

1 ，600 皮/秒，相应的顶大伺服误r~小于 0.5
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因 4 火箭情行测试装置腿院的几何位鼠褒

示.下因为此袋里的黯院现i!I.曲线.

要注意， 最大速度和1位大加速皮误差平

是同时挺住的，且加速度误挫是在两个方向

上归功的。 有了这种漂移后 ，11m已经谈到，

光学视场. 以一台望远镜〈图 2)将激光束监

散 15 lG孤胆，但i立平论在任何t'j况下都能照

到向后反射器.

试验结果

系统的静态精确度设叶为 25 lG弧lJt均

方根，其动态精度由式(1)给出.仪器运到

宿端显空军基地以前 ，曾在研制地点试验过，

这些曲{ü都仰到证实.

欲测1而动态性能时，距测试车 60 叹处 ，

将一个小的向后反射器绕直径为 5 ~尺的囚转

型~ ， m 以棋拟瞄准线的fO 如Il<应. 可m人工

办法摇动 ríiJ后反射器 ， 得到相当于 3 马筋的

情行加速度.这样试验的结果，拉大说挫稍

大于 1 磁强度.因为 8 正比于附行速脏的平

方，所H跟踪器的运转俯况与预材 ~I符.

译自 Fiugcr B. P.; Lal" Foe时. t 967 (Apr.) 

3， 汕7. 34_37 

以机载激光系统 ì91IJ :f让 海洋表面

• 

提帝也光系统公司研制出一种空拂激光

系统，可以极其精磕鱼翅盘I!蔽的商皮、 ?芋

」血的风速和!风向飞 公司研究者克尔克 (R. L 

Kirk) 白在一次会议 1:描述此啊'系统，说 明

将官装到军用飞机上，就能就创用 目前的海

洋学和气盘学技术所不能徘到jI<J战略和战术

/植根. 这种草统称为农随.!l'挑剔既器

(SUEDE) ， 是在海军航空系统司令部资助

下研制的.

克尔克说， 可直接ll!.连建益激光指向飞

ptr仨间的4企旦孟岳，- 到此J!!I'9!空气和海;在的

产奕摊.i!iî，将~MJ:过1蛊皮作为视jO的函数经异 ，

可以掏成二幅三维强应国形 ， 就filí;& '9! 洋面

上显著的风浪区.进一步在先就放上加上一

个微波频率，就能从反射光中撞出相对相位

蛐讯号，可在膀地阴阳咬·
他说"如果侦察飞机用上这种洋而测盐

罩统，儿平就能立即在目前还设有设立气串

网的大暗地西削j车运画在大风问
~成情况.因此，这种系统能帽助水而上和

水下的舰船进行战术布置。 '

用风浪机作模拟实验时， 实验包括两部

升.第-部分是测定表团风迪和风 rtiJ ，第二

部分是波浪白皮检验.

测j~磁风扰动的志而上"迸剧'来的巨射

激光束强度， 就能得知海丽风班和i风 rtiJ 0 已

经知远水丽的反射特性是班丽风速的函敢.

实验是在一个加压的封闭室里，用定向风吹
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