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摘要　移动式多普勒激光雷达在外场实验过程中，考虑到工作平台的随机性，测量坐标系很可能不再是地面参考

坐标系，这为三维矢量风场的反演带来困难。提出采用三维空间坐标旋转变换的方法建立了测量坐标系与地面参

考坐标系的一般关系式，并进一步导出了反演三维风场的普遍公式。此外，在光束扫描过程中，由于二维扫描仪加

工精度等的限制，光束存在一定的定向误差。采用 ＭｏｎｔｅＣａｒｌｏ模拟方法定量研究了光束指向偏差引起的风场测

量误差，结果表明，当水平风速为１００ｍ／ｓ时，１°的光束定向误差引起的水平风速大小误差为０．７１２ｍ／ｓ，方向误差

为０．７０４°，与理论计算结果一致。理论分析结果还表明：当水平风速为１００ｍ／ｓ时，１°的光束最大定向偏差引起的

水平风速大小的最大偏差为１．１６ｍ／ｓ，方向最大偏差为１°。
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１　引　　言

在大气科学、航空航天、风能发电和军事等领域

中，风是最重要的参数之一［１～４］。因此，高精度的大

气风场数据具有重要的实际应用价值。多普勒激光

雷达是近２０多年发展起来的一种新型大气风场遥

感探测设备，在空间分辨率、角度方位、积分时间和

０３１２００４１
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机动性等方面比传统的声雷达和微波雷达有较大的

提高，而且可以探测晴天条件下的三维风场，是目前

对三维风场进行高精度、高时空分辨率遥感探测的

最有效工具之一。

经过２０多年的发展，多普勒激光雷达已从刚开

始的地基固定平台［５～１０］逐步转变为车载、舰载、机

载以及星载等移动平台［１，１１～１４］。移动式与地基固定

式多普勒激光雷达相比，其灵活性、机动性提高了不

少，但同时也给数据处理带来了新的问题和困难。

车载式、舰载式等移动式多普勒激光雷达在进行野

外风场测量实验时，扫描仪的初始方位很可能不是

指向预定的零方向，如正北方，而是与预定方位存在

一定的角度偏差；同时雷达系统很可能不是处在水

平状态，其工作平台与水平面存在一定的坡度。这

些因素必须在三维风矢量反演过程中加以考虑，不

然将产生风速反演误差，无法获取真实的风场数据。

文献［１５，１６］讨论了星载和地基激光雷达的风场反

演，但方法较为复杂，且其结果只适用于四波束扫描

方法。此外，雷达系统，尤其是扫描子系统在平台移

动过程中时常会受到颠簸震动，以及由于加工精度

的限制，扫描仪存在一定的定向偏差，该偏差也会影

响风速测量精度。然而，对这些具体问题的解决在

国内外文献中还未见相关详细的报道。

针对移动式多普勒激光雷达三维风矢量反演的

问题，本文提出了采用三维空间坐标旋转变换的方

法建立测量坐标系与地面参考坐标系的一般关系

式，导出了移动式多普勒激光雷达采用三波束扫描

时三维风场反演的普遍公式，而且其推导过程对四

波束等其它多波束扫描方法同样适用；针对扫描光

束指向偏差引起的风场测量误差，分别采用理论分

析法和 ＭｏｎｔｅＣａｒｌｏ模拟方法作了定量的研究，并

给出了一致的研究结果，该结果为扫描系统转角分

辨率设计指标的提出提供了依据。

２　移动平台风矢量反演

在地面参考坐标系狅狓狔狕中，风速矢量可以表

示为

犞＝犞狓犻＋犞狔犼＋犞狕犽， （１）

式中犻，犼，犽为坐标系狅狓狔狕３个轴向单位矢量；犞狓，

犞狔，犞狕 为风速矢量在三个轴向的速度分量。

在扫描仪规定的测量坐标系中，测量某个径向

风速的发射光束方向为

狉＝ｓｉｎｃｏｓφ犲１＋ｓｉｎｓｉｎφ犲２＋ｃｏｓ犲３，（２）

式中犲１，犲２，犲３ 为测量坐标系中各个轴向的单位矢

量；为光束天顶角；φ为光束方位角。

如图１所示，假定雷达工作平台的坡度为α，工

作平台所在平面与水平面的交线为狀，其与狓轴正

向夹角为β，则相当于地面参考坐标系狅狓狔狕绕狀逆

时针旋转了α角。旋转后的坐标系狅狓′狔′狕′与原坐

标系狅狓狔狕的关系为

犻′

犼′

犽

烄

烆

烌

烎′

＝犚（狀，α）

烄

烆

烌

烎

犻

犼

犽

＝犚（犽，β）犚（犻，α）犚（犽，－β）

烄

烆

烌

烎

犻

犼

犽

，

（３）

式中犻′，犼′，犽′为旋转后坐标系狅狓′狔′狕′３个轴向单位

矢量；犚（狀，α），犚（犽，β），犚（犻，α）分别为绕狀轴、狕轴和

狓轴逆时针旋转α、β和α的旋转矩阵。

图１ 多普勒激光雷达工作平台示意图

Ｆｉｇ．１ ＳｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆＤｏｐｐｌｅｒｌｉｄａｒｐｌａｔｆｏｒｍ

又假定扫描仪的实际初始方位（犲１ 在狓狔平面

上的投影方位）和指定初始方位（如正东方向，即图

中狓轴正方向）的夹角为ω，则测量坐标系与坐标系

狅狓′狔′狕′的关系为

犲１

犲２

犲

烄

烆

烌

烎３

＝犚（犽，ω）

犻′

犼′

犽

烄

烆

烌

烎′

， （４）

式中犚（犽，ω）为绕狕轴逆时针旋转ω的旋转矩阵。

由（３）、（４）式可得

犲１

犲２

犲

烄

烆

烌

烎３

＝犚（犽，ω＋β）犚（犻，α）犚（犽，－β）

烄

烆

烌

烎

犻

犼

犽

．（５）

由（２）、（５）式可得

狉＝［ｓｉｎｃｏｓφ，ｓｉｎｓｉｎφ，ｃｏｓ］×

犚（犽，ω＋β）犚（犻，α）犚（犽，－β）

烄

烆

烌

烎

犻

犼

犽

， （６）

由此，根据（１）和（６）式径向风速可表示为

０３１２００４２
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犞ｒ＝犝狉＝ ［ｓｉｎｃｏｓφ，ｓｉｎｓｉｎφ，ｃｏｓ］×

犚（犽，ω＋β）犚（犻，α）犚（犽，－β）

犞狓

犞狔

犞

烄

烆

烌

烎狕

． （７）

　　假定风场测量时采用三波束扫描
［１０］，光束扫描

方向狉１，狉２，狉３ 表示为

狉１

狉２

狉

烄

烆

烌

烎３

＝犕

犲１

犲２

犲

烄

烆

烌

烎３

， （８）

式中

犕 ＝

ｓｉｎｃｏｓφ１ ｓｉｎｓｉｎφ１ ｃｏｓ

ｓｉｎｃｏｓφ２ ｓｉｎｓｉｎφ２ ｃｏｓ

ｓｉｎｃｏｓφ３ ｓｉｎｓｉｎφ３ ｃｏｓ

熿

燀

燄

燅

，

式中为光束扫描天顶角；φ１，φ２，φ３ 分别为３个径

向的方位角。

利用（７）、（８）式可得３个径向风速为

犞狉１

犞狉２

犞狉

烄

烆

烌

烎３

＝犕犚（犽，ω＋β）犚（犻，α）犚（犽，－β）

犞狓

犞狔

犞

烄

烆

烌

烎狕

，

（９）

所以，风速矢量的３个轴向分量为

犞狓

犞狔

犞

烄

烆

烌

烎狕

＝犚（犽，β）犚（犻，－α）×

犚［犽，－（ω＋β）］犕
－１

犞狉１

犞狉２

犞狉

烄

烆

烌

烎３

， （１０）

式中

犚（犽，β）＝

ｃｏｓβ －ｓｉｎβ ０

ｓｉｎβ ｃｏｓβ ０

熿

燀

燄

燅０ ０ １

；

　犚（犻，－α）＝

１ ０ ０

０ ｃｏｓα ｓｉｎα

０ －ｓｉｎα ｃｏｓ

熿

燀

燄

燅α

；

犚［犽，－（ω＋β）］＝

ｃｏｓ（ω＋β） ｓｉｎ（ω＋β） ０

－ｓｉｎ（ω＋β） ｃｏｓ（ω＋β） ０

熿

燀

燄

燅０ ０ １

．

当选取为４５°，φ１，φ２，φ３ 分别为０°，１２０°，２４０°时

犕－１
＝
槡２
３

２ －１ －１

槡０ ３ －槡３

熿

燀

燄

燅１ １ １

． （１１）

　　实际雷达系统在工作之前，首先利用地质陀螺

仪等方位、坡度测量设备测出激光雷达的方位角ω、

平台的坡度α以及坡的方位β等参数。在风场反演程

序中，这些是待定初始参数。然后将这些测得的参数

值带入到反演程序中去，根据（１０）式就可以反演出

各个轴向风速分量。若测量坐标系和地面参考坐标

系重合，即α＝β＝ω＝０，则

犚（犽，β）犚（犻，－α）犚［犽，－（ω＋β）］＝

１ ０ ０

０ １ ０

熿

燀

燄

燅０ ０ １

，

（１２）

此时，（１０）式就简化为

犞狓

犞狔

犞

烄

烆

烌

烎狕

＝犕
－１

犞狉１

犞狉２

犞狉

烄

烆

烌

烎３

． （１３）

定义正北方向（狔轴正方向）为零度、顺时针旋转角

表示水平风向，则水平风速犞ｈ和水平风向γ分别为

犞ｈ＝ 犞２狓＋犞
２

槡 狔， （１４）

γ＝
ａｒｃｏｓ（犞狔／犞ｈ）， 犞狓 ≥０

２π－ａｒｃｏｓ（犞狔／犞ｈ）． 犞狓 ＜
烅
烄

烆 ０
（１５）

３　光束指向误差产生的风速反演误差

激光雷达采用三波束扫描方式探测大气风场，

如图２所示，实际３个扫描方向的单位矢量为

犕′＝

ｓｉｎｃｏｓ（φ１＋ｄφ１） ｓｉｎｓｉｎ（φ１＋ｄφ１）ｃｏｓ

ｓｉｎｃｏｓ（φ２＋ｄφ２） ｓｉｎｓｉｎ（φ２＋ｄφ２）ｃｏｓ

ｓｉｎｃｏｓ（φ３＋ｄφ３） ｓｉｎｓｉｎ（φ３＋ｄφ３）ｃｏｓ

熿

燀

燄

燅

， （１６）

式中ｄφ１，ｄφ２，ｄφ３ 分别为３个径向方位角的偏差

量。为简单起见，假定测量坐标系和地面参考坐标

系重合，则由（１１）式得

′犞狓

′犞狔

′犞

烄

烆

烌

烎狕

＝ ′犕－１

犞狉１

犞狉２

犞狉

烄

烆

烌

烎３

， （１７）

０３１２００４３
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式中 ′犞狓，′犞狔，′犞狕为实际的各个轴向风速分量。由（１３）和（１７）式可得测量风速与实际风速的关系为

犞狓

犞狔

犞

烄

烆

烌

烎狕

＝犕
－１犕′

′犞狓

′犞狔

′犞

烄

烆

烌

烎狕

， （１８）

将（１６）式展开，取一级近似可得

犕′≈犕＋

ｄφ１ ０ ０

０ ｄφ２ ０

０ ０ ｄφ

熿

燀

燄

燅３

－ｓｉｎｓｉｎφ１ ｓｉｎｃｏｓφ１ ０

－ｓｉｎｓｉｎφ２ ｓｉｎｃｏｓφ２ ０

－ｓｉｎｓｉｎφ３ ｓｉｎｃｏｓφ３

熿

燀

燄

燅０

， （１９）

选取为４５°，φ１，φ２，φ３ 分别为０°，１２０°，２４０°，则

犕′≈犕＋
槡２
４

ｄφ１ ０ ０

０ ｄφ２ ０

０ ０ ｄφ

熿

燀

燄

燅３

０ ２ ０

－槡３ －１ ０

槡３ －

熿

燀

燄

燅１ ０

． （２０）

将（１１）和（２０）式代入到（１８）式得

ｄ′犞狓

ｄ′犞狔

ｄ′犞

烄

烆

烌

烎狕

＝－
１

６

４′犞狔 槡３′犞狓＋ ′犞狔 －槡３′犞狓＋ ′犞狔

０ －３′犞狓－槡３′犞狔 －３′犞狓＋槡３′犞狔

２′犞狔 －槡３′犞狓－ ′犞狔 槡３′犞狓－ ′犞

熿

燀

燄

燅狔

ｄφ１

ｄφ２

ｄφ

烄

烆

烌

烎３

． （２１）

由（１４）和（１５）两式可得

ｄ′犞ｈ＝
′犞狓
′犞犺

ｄ′犞狓＋
′犞狔
′犞犺

ｄ′犞狔， （２２）

ｄγ′＝±
′犞狔ｄ′犞狓－ ′犞狓ｄ′犞狔

′犞２
犺

． （２３）

图２ 风速测量时的光束扫描示意图

Ｆｉｇ．２ Ｂｅａｍｓｃａｎｎｉｎｇｄｉａｇｒａｍｆｏｒｗｉｎｄ

ｓｐｅｅｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓ

　　假设３个径向的光束指向方差都为（δφ）
２，即

（δφ１）
２＝（δφ２）

２＝（δφ３）
２＝（δφ）

２，将（２１）式分别代

入到（２２）和（２３）式，得到由此引起的水平风速和风

向测量误差为

δ′犞ｈ＝
′犞ｈ

槡６
δφ， （２４）

δγ′＝
１

槡２
δφ． （２５）

　　假定激光雷达系统水平风速探测动态范围为

±１００ｍ／ｓ，采用 ＭｏｎｔｅＣａｒｌｏ方法模拟由于光束指

向偏差引起的水平风速大小和方向偏差。设定水平

风速大小为１００ｍ／ｓ，方向在０°～３６０°范围内任意

变化，３个扫描方向的光束指向误差都为δφ，模拟次

数设为１０００００次。图３是δφ＝１°时的模拟结果，可

以看出：当水平风速为１００ｍ／ｓ、δφ＝１°时引起的水

平风速大小误差为０．７１２ｍ／ｓ，方向误差为０．７０４°，

与（２４）和（２５）式的理论推导结果一致。

如果假设３个径向的光束指向最大偏差量都为

ｄφｍ，将（２１）式分别代入到（２２）和（２３）式，得到由此

引起的水平风速和风向测量最大偏差为

（ｄ′犞ｈ）犿 ＝
２

３
′犞ｈｄφｍ， （２６）

（ｄγ′）ｍ ＝ｄφｍ． （２７）

　　假定ｄφｍ＝±１°，当水平风速大小为１００ｍ／ｓ

时，引起的水平风速和风向测量最大偏差分别为

±１．１６ｍ／ｓ和±１°。

０３１２００４４
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图３ 采用 ＭｏｎｔｅＣａｒｌｏ方法模拟的水平风速大小和方向偏差

Ｆｉｇ．３ ＨｏｒｉｚｏｎｔａｌｗｉｎｄｓｐｅｅｄａｎｄｄｉｒｅｃｔｉｏｎｄｅｖｉａｔｉｏｎｏｂｔａｉｎｅｄｂｙＭｏｎｔｅＣａｒｌｏｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ

４　结　　论

本文给出了移动式多普勒激光雷达采用三波束

定向扫描法探测三维矢量风场时风场反演的一般公

式，解决了移动平台中测量坐标系与地面坐标系不

一致造成的风场反演困难。该公式推导过程同样适

用于四波束等多波束扫描方法。此外，定量研究了

光束扫描过程中，光束指向误差产生的水平风速大

小和方向测量误差。结果表明：光束指向误差造成

的水平风速大小误差与水平风速的大小及光束指向

误差大小成正比关系；光束指向误差造成的水平风

速方向误差只与光束指向误差大小有关，且也成正

比关系。该分析结果为定量要求扫描系统的转角分

辨率设计指标提供了依据。

参 考 文 献
１Ｐ．Ｉｎｇｍａｎｎ．ＳｔａｔｕｓｏｆｔｈｅＤｏｐｐｌｅｒｗｉｎｄｌｉｄａｒｐｒｏｆｉｌｉｎｇｍｉｓｓｉｏｎ

ＡＤＭＡｅｏｌｕｓ［Ｒ］．ＥＳＡＲｅｐｏｒｔ，１９９９．ＳＰ１２３３

２Ｓ．Ｍ．Ｈａｎｎｏｎ，Ｋ．Ｓ．Ｂａｒｒ，Ｄ．Ｋ．Ｊａｃｏｂ犲狋犪犾．．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆ

ｐｕｌｓｅｄＤｏｐｐｌｅｒｌｉｄａｒｉｎｔｈｅａｉｒｐｏｒｔｔｅｒｍｉｎａｌａｒｅａ［Ｃ］．犛犘犐犈，

２００５，５６５３：１８６～１９７

３ＤａｖｉｄＡ．Ｓｉｍｔｈ，ＭｉｃｈａｅｌＨａｒｒｉｓ．Ｗｉｎｄｔｕｒｂｉｎｅｃｏｎｔｒｏｌｈａｖｉｎｇａ

ｌｉｄａｒｗｉｎｄｓｐｅｅｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｐｐａｒａｔｕｓ，ＵＳＰａｔｅｎｔ，７２８１８９１Ｂ２

［Ｐ］．［２００７１０１６］

４ＸｕＤａｐｉｎｇ，ＺｈａｎｇＸｉｎｆａｎｇ，ＬｉｕＹｉｂｉｎｇ．Ｏｖｅｒｖｉｅｗｏｆｒｅｌｅｖａｎｔ

ｃｏｎｔｒｏｌｐｒｏｂｌｅｍｓｏｆｗｉｎｄｔｕｒｂｉｎｅｓ［Ｊ］．犈犾犲犮狋狉犻犮犘狅狑犲狉，２００５，

３８（４）：７０～７４

　 徐大平，张新房，柳亦兵．风力发电控制问题综述［Ｊ］．中国电

力，２００５，３８（４）：７０～７４

５Ｃ．Ｓｏｕｐｒａｙｅｎ，Ａ．Ｇａｒｎｉｅｒ，Ａ．Ｈｅｒｔｚｏｇ犲狋犪犾．．ＲａｙｌｅｉｇｈＭｉｅ

Ｄｏｐｐｌｅｒ ｗｉｎｄ ｌｉｄａｒ ｆｏｒ ａｔｍｏｓｐｈｅｒｉｃ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓ． Ｉ．

Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｌｓｅｔｕｐ，ｖａｌｉｄａｔｉｏｎａｎｄｆｉｒｓｔｃｌｉｍａｔｏｌｏｇｉｃａｌｒｅｓｕｌｔｓ［Ｊ］．

犃狆狆犾．犗狆狋．，１９９９，３８（１２）：２４１０～２４２１

６Ｍ．Ｔ．Ｄｅｈｒｉｎｇ，Ｃ． Ａ． Ｎａｒｄｅｌｌ，Ｊ．Ｃ．Ｐａｖｌｉｃｈ犲狋 犪犾．．

Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｎｄｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆ５３２ｎｍａｎｄ３５５ｎｍｇｒｏｕｎｄｗｉｎｄｓ

ｌｉｄａｒｓ［Ｃ］．犛犘犐犈，２００３，４８９３：３３７～３４７

７Ｚ．Ｓ．Ｌｉｕ，Ｄ．Ｗｕ．Ｌｏｗａｌｔｉｔｕｄｅａｔｍｏｓｐｈｅｒｉｃｗｉｎｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｆｒｏｍｔｈｅｃｏｍｂｉｎｅｄＭｉｅａｎｄＲａｙｌｅｉｇｈｂａｃｋｓｃａｔｔｅｒｉｎｇｂｙＤｏｐｐｌｅｒ

ｌｉｄａｒｗｉｔｈａｎｉｏｄｉｎｅｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．犃狆狆犾．犗狆狋．，２００２，４１（３３）：

７０７９～７０８６

８Ｆａｈｕａ Ｓｈｅｎ， Ｈｙｕｎｋｉ Ｃｈａ， Ｄｏｎｇｓｏｎｇ Ｓｕｎ 犲狋 犪犾．． Ｌｏｗ

ｔｒｏｐｏｓｐｈｅｒｉｃｗｉｎｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｗｉｔｈＭｉｅＤｏｐｐｌｅｒｌｉｄａｒ［Ｊ］．犗狆狋．

犚犲狏．，２００８，１５（４）：２０４～２０９

９Ｓｈｅｎ Ｆａｈｕａ， Ｗａｎｇ Ｚｈｏｎｇｃｈｕｎ， Ｌｉｕ Ｃｈｅｎｇｌｉｎ 犲狋 犪犾．．

Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｎｗｉｎｄｆｉｅｌｄｗｉｔｈ ＭｉｅＤｏｐｐｌｅｒｌｉｄａｒ［Ｊ］．犃犮狋犪

犗狆狋犻犮犪犛犻狀犻犮犪，２０１０，３０（６）：１５３７～１５４１

　 沈法华，王忠纯，刘成林 等．米氏散射多普勒激光雷达探测大气

风场 ［Ｊ］．光学学报，２０１０，３０（６）：１５３７～１５４１

１０Ｗａｎｇ Ｂａｎｇｘｉｎ，Ｓｈｅｎ Ｆａｈｕａ，Ｓｕｎ Ｄｏｎｇｓｏｎｇ犲狋犪犾．．Ｂｅａｍ

ｓｃａｎｎｉｎｇａｎｄｗｉｎｄｆｉｅｌｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｄｉｒｅｃｔｄｅｔｅｃｔｉｏｎＤｏｐｐｌｅｒ

ｌｉｄａｒ［Ｊ］．犐狀犳狉犪狉犲犱犪狀犱犔犪狊犲狉犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵，２００７，３６（１）：６９～７２

　 王邦新，沈法华，孙东松 等．直接探测多普勒激光雷达的光束扫

描和风场测量 ［Ｊ］．红外与激光工程，２００７，３６（１）：６９～７２

１１Ｂ．Ｍ．Ｇｅｎｔｒｙ，Ｈ．Ｌ．Ｃｈｅｎ，Ｓ．Ｘ．Ｌｉ．Ｗｉｎｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓ

ｗｉｔｈ３５５ｎｍ ｍｏｌｅｃｕｌａｒＤｏｐｐｌｅｒｌｉｄａｒ［Ｊ］．犗狆狋．犔犲狋狋．，２０００，

２５（１７）：１２３１～１２３３

１２Ｚ．Ｓ．Ｌｉｕ，Ｂ．Ｙ．Ｌｉｕ，Ｓ．Ｈ．Ｗｕ犲狋犪犾．．Ｈｉｇｈｓｐａｔｉａｌａｎｄ

ｔｅｍｐｏｒａｌｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ ｍｏｂｉｌｅｉｎｃｏｈｅｒｅｎｔ Ｄｏｐｐｌｅｒｌｉｄａｒｆｏｒｓｅａ

ｓｕｒｆａｃｅｗｉｎｄ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓ［Ｊ］．犗狆狋．犔犲狋狋．，２００８，３３（１３）：

１４８５～１４８７

１３ＦａｈｕａＳｈｅｎ，ＨｙｕｎｋｉＣｈａ，Ｊｉｈｕｉ Ｄｏｎｇ犲狋犪犾．．Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ

ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆａｍｏｌｅｃｕｌａｒＤｏｐｐｌｅｒｗｉｎｄｌｉｄａｒ［Ｊ］．

犆犺犻狀．犗狆狋．犔犲狋狋．，２００９，７（７）：５９３～５９７

１４ＬｅｉＴａｎｇ，ＺｈｉｆｅｎｇＳｈｕ，ＪｉｈｕｉＤｏｎｇ犲狋犪犾．．ＭｏｂｉｌｅＲａｙｌｅｉｇｈ

Ｄｏｐｐｌｅｒｗｉｎｄｌｉｄａｒｂａｓｅｄｏｎｄｏｕｂｌｅｅｄｇｅｔｅｃｈｎｉｑｕｅ［Ｊ］．犆犺犻狀．

犗狆狋．犔犲狋狋．，２０１０，８（８）：７２６～７３１

１５ＨｕＨｏｎｇｗｅｉ，ＨｕＱｉｑｕａｎ．Ｂｅａｍｓｃａｎｎｉｎｇａｎｄｉｎｖｅｒｓｉｏｎｍｅｔｈｏｄ

ｆｏｒｌｉｄａｒｄｅｔｅｃｔｉｎｇｗｉｎｄ［Ｊ］．犃犮狋犪犗狆狋犻犮犪犛犻狀犻犮犪，２００１，２１（６）：

７２０～７２３

　 胡宏伟，胡企铨．星载激光测风雷达的光束扫描及风场反演［Ｊ］．

光学学报，２００１，２１（６）：７２０～７２３

１６Ｈｕ Ｈｏｎｇｗｅｉ，Ｈｕ Ｑｉｑｕａｎ．Ｔｈｅｂｅａｍｓｃａｎｎｉｎｇａｎｄｉｎｖｅｒｓｉｏｎ

ｍｅｔｈｏｄｆｏｒｄｅｔｅｃｔｉｎｇｗｉｎｄｂｙｌｉｄａｒ［Ｊ］．犎犻犵犺犘狅狑犲狉犔犪狊犲狉犪狀犱

犘犪狉狋犻犮犾犲犅犲犪犿狊，２００１，１３（１）：２４～２６

　 胡宏伟，胡企铨．地基激光测风雷达的光束扫描及风场反演［Ｊ］．

强激光与粒子束，２００１，１３（１）：２４～２６

栏目编辑：谢　婧

０３１２００４５


