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利用犉犲狉狀犪犾犱迭代后向积分法反演低空探测
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摘要　进行低空探测的机载激光雷达消光系数反演存在着标定点选取和标定值确定两大困难。Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向

积分法能够在不利用其它辅助设备的情况下，找到进行低空探测机载激光雷达消光系数反演所需的标定点和标定

值。利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法和Ｐａｌｍｅｔａｌ．（２００２）方法分别对青岛机载激光雷达实验数据进行处理，得到的

两条消光系数廓线基本吻合。定量分析显示：利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法进行机载激光雷达消光系数反演时，激

光雷达比对消光系数反演结果影响很大；标定点的消光系数值及迭代判据的取值对机载激光雷达消光系数反演的

结果影响较小。Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法为不用其它辅助设备进行低空探测的机载激光雷达消光系数反演提供了

一种可行的范例。
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１　引　　言

机载激光雷达作为大气气溶胶探测的有效主动

遥感工具［１～６］，其探测范围大、时空分辨率高，能够

探测大气成分的三维空间分布特征；可以用于同一

地域的重复探测或不同地域的探测，具有很强的机

动性。

机载激光雷达消光系数反演过程中，标定点的

选取和标定值的确定是一个非常重要的环节，对于

高空飞行飞机上的机载激光雷达，由于在５～８ｋｍ

的高度范围内气溶胶的浓度及变化幅度较小，标定

点的选择和标定值的确定比较容易，这一问题能很

好地解决；但对在３～４ｋｍ进行低空探测的机载激

光雷达，因这一高度范围内气溶胶的浓度较大且具

有很大的变率，确定用于反演机载激光雷达消光系

数所需的标定点和标定值相对较困难。

２００６年１１月份的青岛机载激光雷达实验，飞

机飞行的高度范围为离地面３～４ｋｍ，飞行高度偏

低。本文利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法，巧妙地解

决了进行低空探测的机载激光雷达消光系数反演过

程中不用辅助设备设定标定点和标定值的问题。经

过对２００６年１１月份青岛地区机载激光雷达实验数

据的处理，证明该方法用于反演低空探测的机载激

光雷达气溶胶消光系数廓线是可行的。

２　理论基础

机载大气探测激光雷达主要分为三个部分：激

光器和发射光学系统；接收和后继光学系统；信号接

收、采集和运行控制系统。它是双波长偏振米散射

激光雷达，具有进行偏振探测的５３２ｎｍ 通道和

１０６４ｎｍ通道，偏振探测是通过在５３２ｎｍ的通道上

放置一偏振棱镜来实现的，采用偏振技术，能够从回

波信号的偏振特性中识别沙尘粒子及区分冰晶云和

水云。

准确反演机载激光雷达的消光系数是机载激光

雷达研制过程中必须要考虑的一个问题。机载激光

雷达消光系数反演过程中主要涉及到两个问题，一

是标定点和标定值的确定问题；二是递推时使用前

向积分还是后向积分的问题。下面介绍的Ｆｅｒｎａｌｄ

迭代后向积分法不但能达到自定标的目的，而且利

用后向积分使反演结果更稳定。

２．１　机载激光雷达方程及标定点、标定值的确定

机载激光雷达的位置参数如图１所示，处于高

度犣 的机载激光雷达垂直向地面发射５３２ｎｍ和

图１ 机载激光雷达位置参数

Ｆｉｇ．１ Ａｉｒｂｏｒｎｅｌｉｄａｒｌｏｃａｔｉｏｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

１０６４ｎｍ波长的激光脉冲（下面以５３２ｎｍ进行讨

论），对每一发波长为λ的激光脉冲，其接收到离地

面犣′高度处大气后向散射回波功率犘（λ，犣′）可以

用米氏散射激光雷达方程表示：

犘（λ，犣′）＝
犮犈０（λ）犢（犣′）犃ｒβ（λ，犣′）犜

２（λ，犣′）犜狋犜狉
２（犣－犣′）

２

（１）

式中犮为光速（ｍ／ｓ）；犈０（λ）为发射波长λ的激光脉

冲能量（Ｊ）；犢（λ，犣′）是机载激光雷达波长λ探测通

道的几何因子；β（λ，犣′）为高度犣＇处波长λ的大气后

向散射系数，β（λ，犣′）＝βｍ（λ，犣′）＋βａ（λ，犣′），其中

βｍ（λ，犣′），βａ（λ，犣′）分别是大气分子、气溶胶粒子后

向散射系数（ｋｍ－１Ｓ－１ｒ ）；犃ｒ是接收望远镜的有效接

收面积（ｍ２）；犜（λ，犣′）是从机载激光雷达所在的高

度犣到被测大气高度犣′的大气在波长λ的透过率：

犜（λ，犣′）＝ｅｘｐ｛－∫
犣

犣′
α（λ，犣′）犱犣′｝，其中α（λ，犣′）为

高度犣′处的大气消光系数，有α（λ，犣′）＝αｍ（λ，犣′）

＋αａ（λ，犣′），αｍ（λ，犣′）和αａ（λ，犣′）分别是大气分子，

气溶胶粒子的消光系数（ｋｍ－１）；犜ｔ（λ）和犜ｒ（λ）分

别为机载激光雷达发射与接收光学单元在波长λ的

透过率。为了消光系数反演的需要，对机载激光雷

达进行定标，定标后的激光雷达方程为

犘（λ，犣′）＝
犆β（λ，犣′）犜

２（λ，犣′）
（犣－犣′）

２
， （２）

式中 犆＝
犮犈０（λ）犃ｒ犜ｔ犜ｒ

２
（３）

量纲常数，即激光雷达系统标定常数，可以经过实验

测得或双流法［３］测得。按照星载激光雷达惯用的信

号处理方法［２］，我们把机载激光雷达后向回波信号

写成衰减的后向散射系数，其表达式如下：

犘狀（λ，犣′）＝β（λ，犣′）犜
２（λ，犣′）， （４）

由（４）式得后向散射系数表示式：

β（λ，犣′）＝
犘狀（λ，犣′）

犜２（λ，犣′）
， （５）

激光发射口的大气透过率犜（λ，犣＇）＝１，根据（５）式

８３８１



１０期 刘厚通等：　利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演低空探测机载激光雷达消光系数

直接利用激光雷达接收到的回波信号就可以求出激

光发射口的后向散射系数，我们就把激光发射口的

消光系数作为标定值，但这标定值不能直接用于机

载激光雷达消光系数的反演，因为把机载激光雷达

激光发射口处的大气消光系数作为标定值，利用

Ｆｅｒｎａｌｄ方法进行大气消光系数的反演，有可能存在

前向积分不稳定的问题。

２．２　犉犲狉狀犪犾犱迭代后向积分法反演机载激光雷达

消光系数廓线

利用（５）式求出激光发射口的后向散射系数进

而求出消光系数，在计算中假设气溶胶的消光后向

散射比为５０。Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法是利用激光

发射口作为参照标定点，把激光发射口的的消光系

数作为参照标定值；实际反演中把地面当临时标定

点，假定地面临时标定点的消光系数取值范围为

０～２，取值步长为０．０１，对应每一个地面的消光系

数值，利用Ｆｅｒｎａｌｄ方法求出一条消光系数廓线，从

反演的消光系数廓线中得到激光发射口的消光系数

反演值，把激光发射口的消光系数反演值和由（５）式

得到的激光发射口消光系数参照标定值比较，当两

者相等时，反演得到的消光系数廓线就是所要求的

消光系数廓线，对应地面的消光系数值就是实际反

演所用的标定值，对应的地面就是实际反演所用的

标定点。这样，用激光发射口处气溶胶的消光系数

值作为参照标定值，结合Ｆｅｒｎａｌｄ方法找到对应地

面上实际反演所用的标定点和标定值，成功地避开

了当标定点选在激光发射口时直接用Ｆｅｒｎａｌｄ方法

反演大气消光系数过程中所存在的前向积分不稳定

地问题，解决了进行低空探测的机载激光雷达标定

点的选取和标定值的确定两大难题。反演所用的

Ｆｅｒｎａｌｄ后向积分方程为

αａ（犣′）＝－
犛α
犛ｍ

αｍ（犣′）＋

犡（犣′）ｅｘｐ［２（
犛α
犛ｍ

－１）∫
犣
０

犣′
αｍ（犣′）ｄ犣′］

犡（犣０）

αａ（犣０）＋
犛α
犛ｍ

αｍ（犣０）
＋２∫

犣
０

犣′
犡（犣′）ｅｘｐ［２（

犛α
犛ｍ

－１）∫
犣
０

犣′
αｍ（犣′ｄ犣′］ｄ犣′

， （６）

式中犛ａ和犛ｍ 分别是气溶胶和分子的消光后向散射

比，犡（犣）＝犘（λ，狕）（犣－犣′）
２，犣０ 为地面高度。

编程时，定义变量犵、μ１ 和μ０ 分别代表地面消

光系数临时标定值、激光发射口处气溶胶的消光系

数反演值和激光发射口处气溶胶消光系数的标定

值，设定地面消光系数临时标定值犵的变化范围从

０～２，赋值步长为０．０１。

利用程序进行机载激光雷达消光系数反演时，

是根据判据来判断所求的消光系数廓线是否符合要

求，所用的判据如下：

μ１－μ０

μ０
≤
狓
１００
， （７）

具体的反演步骤见流程图２。

２．３　对比方法研究———狆２００２方法

上述的反演结果是否正确，还要用经过证实的

机载激光雷达消光系数反演方法进行验证。Ｐａｌｍ

ｅｔａｌ．（２００２）
［１，２］（以下简称 Ｐａｌｍ 法）是 ＧＬＡＳ

（ＧｅｏｓｃｉｅｎｃｅＬａｓｅｒＡｌｔｉｍｅｔｅｒＳｙｓｔｅｍ）实际应用的

反演方法，和大多数反演方法不同的是，Ｐａｌｍ法不

含对数项，假定只有单次散射，对向下发射的机载激

光雷达，其后向散射系数的表达式如下：

图２ Ｆｅｒｎａｌｄ透代后向积分法流程图

Ｆｉｇ．２ Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｆｅｒｎａｌｄｉｔｅｒａｔｉｖｅｂａｃｋｗａｒｄ

ｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ
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βα（犣′）＝
犜２

（狓－１）
ｍ （犣′）狆狀（犣′）

犐（犣）－２犛ａ∫
犣′

犣
犜２

（狓－１）
ｍ （犣″）狆狀（犣″）ｄ犣″

－

βｍ（犣′） （８）

αα（犣′）＝犛αβα（犣′） （９）

式中，犜ｍ为分子散射的透过率，βｍ为空气分子的后向

散射系数，犘狀（犣′）＝β（犣′）犜′
２（犣′），犛ａ为气溶胶的消

光后向散射比，犛ｍ 为分子的消光后向散射比，狓＝

犛犪／犛犿，犐（犣）代表从激光雷达接收望远镜到计算的气

溶胶层层顶的双向透过率，犣为接收望远镜所在高

度。气溶胶的消光系数可以通过（８）式和（９）式得到。

这一反演方法被Ｈ．Ｇａｄｈａｖｉ和Ａ．Ｊａｙａｒａｍａｎ应用于

机载消光系数反演，得到和其它机载消光反演方法

［如ｋｌｅｔｔ（１９８５）Ｓｔｅｐｈｅｎｓｅｔａｌ．（２００１）
［１］］一致的反演

结果，表明此反演方法的可靠性。

３　反演结果及误差分析

３．１　反演的结果及对比论证

本文所用的反演数据来源于２００６年１１月份的

机载激光雷达青岛实验，机载激光雷达大气探测实

验先后于２００５年１１月８日和１１日共进行了两次。

这两天青岛地区均被高压所控制，天气晴朗无云，只

是１１日由于冷空气的影响，出现了大的降温现象，

造成了大范围降雾，尤其是黄海海域更加严重。受

大雾影响，机场地面能见度不到４ｋｍ。

图３（ａ）和图３（ｂ）分别是机载激光雷达青岛实

验测得的气溶胶后向回波原始信号和垂直几何因

子，在地面附近的信号突然增大，由此可以很容易地

确定出地面。

图３ 机载激光雷达后向回波原始信号及几何因子

Ｆｉｇ．３ Ｏｒｉｇｉｎａｌｂａｃｋｓｃａｔｔｅｒｉｎｇｓｉｇｎａｌａｎｄｇｅｏｍｅｔｒｉｃａｌｆｏｒｍｆａｃｔｏｒｏｆａｉｒｂｏｒｎｅｌｉｄａｒ

　　利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法（反演时激光发

射口的消光系数定为０．００１４１，其值是程序根据标

定后的激光雷达信号和（５）式自动反演得出的，在反

演中气溶胶的消光后向散射比取５０，和Ｐａｌｍ法对

２００５年１１月１１日１２∶５６机载激光雷达探测的大

气回波信号进行反演的结果，如图４所示，从图４中

可以看出，两种方法符合的非常好，为了清楚显示两

种反演结果的区别，把图４（ａ）中的部分图形放大放

在图４（ｂ）中。Ｐａｌｍ法是用于机载反演的主要方法

之一，其正确性已经得到验证，可以看出Ｆｅｒｎａｌｄ迭

代后向积分法在反演机载激光雷达消光系数方面是

可靠的。

图４ 机载激光雷达消光系数廓线

Ｆｉｇ．４ Ｅｘｔｉｎｃｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｐｒｏｆｉｌｅｏｆａｉｒｂｏｒｎｅｌｉｄａｒ
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　　一般认为，Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法使用的是

后向积分，由于（６）式分母中的“＋”号而使反演结果

十分稳定。但经实际反演分析，由于机载激光雷达

后向散射信号的高信噪比和气溶胶浓度随离飞机距

离的增加而增大，前向积分用于反演机载消光系数

廓线也是可行的。

３．２　犉犲狉狀犪犾犱迭代后向积分法的误差分析

３．２．１　激光雷达比对消光系数廓线的影响

利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法进行机载消光系

数反演时，激光雷达比对消光系数廓线的影响很大，

图５是在激光雷达比分别为４０、５０、６０时消光系数

廓线的变化情况，从图５中可以看出：激光雷达比变

化幅度相同时，离标定点的距离越大，消光系数廓线

的变化幅度越大；在离标定点距离相同的地方，消光

系数廓线上消光系数变化率大的地方，消光系数廓

线的变化幅度就大；当激光雷达比分别为４０、５０、６０

时，相应的气溶胶消光系数廓线对应地面的消光系

数分别为０．３６６ｋｍ－１、０．５３２ｋｍ－１和０．８１３ｋｍ－１，

变化幅度非常大，可见，激光雷达比的取值对用

Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演得到的消光系数廓线

影响很大，特别是远离标定点的地方，激光雷达比较

小的偏差，有可能造成消光系数较大的反演误差。

图５ 激光雷达比对消光系数的影响

Ｆｉｇ．５ Ｔｈｅｉｍｐａｃｔｏｆｌｉｄａｒｒａｔｉｏｏｎｔｈｅｅｘｔｉｎｃｔｉｏｎ

ｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｉｎｖｅｒｓｉｏｎ

需要说明的是：由于消光系数反演程序中标定

点的消光系数值采用定值反演，所以反演结果中标

定点的消光系数值始终是不变的；如标定点的消光

系数值采用后向散射系数定值反演，参考点的消光

系数值就会随激光雷达比的变化而变化。

３．２．２　标定点的消光系数值对机载激光雷达消光

系数反演的影响

用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演机载激光雷达

消光系数时，标定点的消光系数值的精度对机载激

光雷达消光系数廓线的影响幅度是一个值得关注的

问题。从（３）式可以看出，激光器输出能量犈０ 的变

化是激光雷达系统常数变化的主要原因，所以在机

载激光雷达的激光器上设置能量实时监控装置，根

据能量的实时变化及时修改反演中的激光雷达常数

犆是保证反演结果正确的重要一环；同时从（３）式中

还可以看出，激光雷达系统常数还与发射系统的透

过率犜ｔ和接受系统的透过率犜ｒ有关，这两个的透

过率主要与仪器的维护有关，例如在接收望远镜上

保持接收界面的清洁等，可使发射和接收系统的透

过率基本不发生变化。

图６（ａ）说明标定点消光系数值在０．００１４１～

０．００１５６ｋｍ－１之间，变化步长为０．００００５ｋｍ－１时，

利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演得到的消光系数

廓线的变化情况。可以看出，当参考点的消光系数

发生微小的变化时，反演得到的机载激光雷达消光

系数廓线基本不发生变化。为了进一步研究标定点

的消光系数对消光系数廓线的影响规律，我们反演

出标定点的消光系数值从０．０１～０．０６ｋｍ
－１变化时

（这是为了得出标定点消光系数值对反演结果影响

规律而假设的情况）机载激光雷达消光系数廓线的

变化情况如图６（ｂ）所示，从图６（ｂ）中可以看出，当

标定点的消光系数在０．０１～０．０６ｋｍ
－１范围内取值

时，从激光发射口到地面的消光系数廓线的变化幅度

依次增大，对应地面的消光系数依次为０．１８８ｋｍ－１，

０．２４ｋｍ－１，０．３０５ｋｍ－１，０．３８９ｋｍ－１，０．５０２ｋｍ－１和

０．６６２ｋｍ－１，说明了用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演

机载激光雷达消光系数时，标定点的消光系数值很

小的偏差，则在地面可引起较大的误差，所以，标定

点的消光系数值一定要准确，否则会给远离标定点

气溶胶消光系数的反演结果带来较大的误差；从图

５中还可以看出，当标定点消光系数变化幅度相同

时，消光系数变化较大的区域的消光系数随标定点

消光系数变化有较大的变化，如高度１．８ｋｍ和

２．３３ｋｍ处，当标定点的消光系数从０．０１～０．０６ｋｍ
－１

变化时，其变化幅度分别为０．０６１ｋｍ－１和０．０６４ｋｍ－１，

而在消光系数变化较小的区域如１．９９ｋｍ和１．５８ｋｍ

处，其消光系数的变化幅度分别为０．０４６ｋｍ－１和

０．０５５ｋｍ－１。

实际反演过程中，由于标定点的标定值变化幅

度不会太大，所以标定点消光系数值对消光系数的

反演结果影响不大。
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图６ 标定点消光系数值对消光廓线反演的影响

Ｆｉｇ．６ Ｉｍｐａｃｔｏｆｇａｕｇｅｐｏｉｎｔｅｘｔｉｎｃｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｖａｌｕｅｓｏｎｅｘｔｉｎｃｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｉｎｖｅｒｓｉｏｎ

３．２．３　判据误差的影响

Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演机载激光雷达消

光系数是一个迭代的过程，在实际反演中，（７）式中

狓的值对气溶胶消光系数的反演值有一定的影响

（图７）。从图７中可以看出，当狓分别为１、５、１０时，气

溶胶的消光系数廓线的误差从激光发射口到地面呈

增大的趋势；从理论上可以推测出，当狓的值较大

时，所得的消光系数廓线的整体左移，离激光发射口

越远，左移的幅度越大；狓的值越大，计算所得的消

光系数的误差越大，但计算所得的消光系数廓线值

总体偏小。要使反演的结果尽量准确，要求（７）式中

的狓值越小越好，但在实际反演中，狓的值不能太

小，否则将无法反演出消光系数廓线。实际编写的机

载激光雷达消光系数反演程序应能自动调节狓值的

大小：既能反演出消光系数廓线，又要尽量减小反演

误差。图７（ｂ）是为了清楚显示判据取值对机载消

光系数的反演结果的影响而对图７（ａ）的部分区域

的放大。

图７ 迭代判据数值大小对消光系数反演结果的影响

Ｆｉｇ．７ Ｉｍｐａｃｔｏｆｉｔｅｒａｔｉｏｎｃｒｉｔｅｒｉｏｎｖａｌｕｅｓｏｎｅｘｔｉｎｃｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｉｎｖｅｒｓｉｏｎ

４　结　　论

Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法用于反演机载激光雷

达消光系数，方法简单，易于编程，反演结果可靠，适

合于机载激光雷达大量探测数据的消光系数实时自

动反演。

程序的编写对机载激光雷达反演结果的精度有

很大的影响。由于机载激光雷达的消光系数要求实

时反演，这就要求编写的机载激光雷达消光系数反

演程序能自动调节地面消光系数的赋值步长和判据

大小等数据：在计算机运行速度允许的情况下，地面

消光系数的赋值步长小一些可以使反演的结果更精

确；当一个判据值对应多条消光系数廓线或一个判

据值没有对应的消光系数廓线时，程序应能自动调

整判据的大小，使反演的消光系数廓线有且只有一

条。
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１０期 刘厚通等：　利用Ｆｅｒｎａｌｄ迭代后向积分法反演低空探测机载激光雷达消光系数

ａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒａｉｒｂｏｒｎｅａｎｄｓａｔｅｌｌｉｔｅｖａｌｉｄａｔｉｏｎ［Ｃ］．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆ

２２ｎｄＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎＬａｓｅｒＲａｄａｒＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ（ＩＬＲＣ２００４），Ｐａｒｉｓ：

ＥｕｒｏｐｅａｎＳｐａｃｅＡｇｅｎｃｙ，２００４，４７１

４ＺｈｏｕＪｕｎ，ＹｕｅＧｕｍｉｎｇ，ＪｉｎＣｈｕａｎｊｉａ犲狋犪犾．．Ｔｗｏｗａｖｅｌｅｎｇｔｈ

ｍｉｅｌｉｄａｒｆｏｒｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｏｆｔｒｏｐｏｓｐｈｅｒｉｃａｅｒｏｓｏｌ［Ｊ］．犃犮狋犪犗狆狋犻犮犪

犛犻狀犻犮犪，２０００，２０（１０）：１４１２～１４１７

　 周 军，岳古明，金传佳 等．探测对流层气溶胶的双波长米氏散

射激光雷达［Ｊ］．光学学报，２０００，２０（１０）：１４１２～１４１７

５ＨｕＳｈｕｎｘｉｎｇ ，Ｈｕ Ｈｕａｎｌｉｎｇ ，Ｗｕ Ｙｏｎｇｈｕａ犲狋犪犾．．Ｌ６２５

ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌａｂｓｏｒｐｔｉｏｎ ｌｉｄａｒ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ ｔｒｏｐｏｓｐｈｅｒｉｃ ｏｚｏｎｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓ［Ｊ］．犃犮狋犪犗狆狋犻犮犪犛犻狀犻犮犪，２００４，２４（５）：５９７～６０１

　 胡顺星，胡欢陵，吴永华 等．Ｌ６２５差分吸收激光雷达探测对流

层臭氧［Ｊ］．光学学报，２００４，２４（５）：５９７～６０１

６ＬｉｕＨｏｕｔｏｎｇ，ＬｉＧｕｏｈｕａ，Ｈａｏ Ｄｉａｎｚｈｏｎｇ犲狋犪犾．．Ｔｈｅｏｒｅｔｉｃａｌ

ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｆ ｅｆｆｅｃｔ ｏｆ ｃｒｙｓｔａｌ ｍｅｍｂｒａｎｏｕｓ ｌａｙｅｒ ｏｎ ｌｉｇｈｔ

ｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｏｆｐｏｌａｒｉｚｉｎｇｐｒｉｓｍ［Ｊ］．犃犮狋犪犗狆狋犻犮犪犛犻狀犻犮犪，２００５，

２５（８）：１１４３～１１４７

　 刘厚通，李国华，郝殿中 等．晶体膜层效应对棱镜偏光镜透射比

影响的理论研究［Ｊ］．光学学报，２００５，２５（８）：１１４３～
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“２００８年度中国光学重要成果”征稿启事

　　《激光与光电子学进展》是中科院上海光机所主办的的

科技进展类期刊，中文核心期刊，创刊于１９６４年，是国内第

一本激光领域的专业期刊。本刊以及时报道国内外激光与

光电子学领域科技的最新研究成果与技术应用为宗旨，促进

国内外学术交流，沟通科研与产业的联系。

《激光与光电子学进展》的重点栏目———“年度中国光学

重要成果”旨在介绍中国光学领域科研人员在国际著名物理

学、光学期刊（如 犖犪狋狌狉犲，犛犮犻犲狀犮犲，犘犺狔狊．犚犲狏．犔犲狋狋．，

犗狆狋．犔犲狋狋．等）发表的部分具有重要学术、应用价值的论文。

本栏目得到了包括众多著名科学家在内国内一流研究人员

的肯定和支持，“２００７中国光学重要成果”发布会上，国家科

技部副部长、《光学学报》主编曹健林，中国光学学会理事长、

《中国激光》主编周炳琨院士，《激光与光电子学进展》主编范

滇元院士，中科院上海光机所所长朱健强等为获奖代表颁

奖。

为了让读者了解２００８年度我国光学领域科研人员的最

新研究成果，扩大这些成果在国内的影响，本刊２００９年第２

期继续推出２００８年度中国光学重要成果栏目，现向全国在

光学领域在国际知名刊物发表论文的专家、学者征稿。征稿

说明如下：

１．来稿条件：研究成果已发表在２００８．０１．０１～２００８．

１２．３１日以来出版的国际知名物理学、光学刊物上，如

犖犪狋狌狉犲，犛犮犻犲狀犮犲，犘犺狔狊．犚犲狏．犔犲狋狋．，犃狆狆犾．犘犺狔狊．犔犲狋狋．，

犗狆狋．犔犲狋狋．等；

２．稿件格式：最多不超过１５００字，不超过２张图片。

必须用中文，语言简洁易懂，不必提供过多技术细节，尽量避

免使用公式，最好选用彩色图片，参考文献不超过５篇，文章

结尾处注明作者发表论文的出处，论文格式可参考中国光学

期刊网。并注明来稿的创新之处；

３．请作者标出所投论文的所属研究领域，如自适应光

学、生物光子学、探测器、衍射光学、光纤光学、纳米光学、非

线性光学、光学工程、光子结构、光传播、量子光学、半导体光

学、超快光学等；投稿应该包括作者的姓名、单位和联系方

式；

４．录用稿件不收取任何审稿费、版面费，投稿截止日期

２００８．１２．３１；

５．投稿方式

在线投稿：ｗｗｗ．ｏｐｔｉｃｓｊｏｕｒｎａｌ．ｎｅｔ／ｌｏｐ．ｈｔｍ

Ｅｍａｉｌ：ｌｏｐ＠ｓｉｏｍ．ａｃ．ｃｎ；

６．说明：为了能全面反映国内光学领域的研究成果，本

栏目只接受每个研究小组的一篇报道，但该报道可以介绍一

个或几个相关的研究成果；本次活动入选论文将在２００９年

３月向社会公布并向与入选作者颁奖。

《激光与光电子学进展》编辑部

２００８０６２３　　　　
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