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摘要　航空相机在采用旋转扫描反射镜成像过程中存在像面旋转,会导致图像模糊,成像质量下降,必须采用像旋

补偿机构进行补偿.目前,通过人眼观察图像模糊程度和电机同步控制精度评价像旋补偿精度,都不能客观准确

评价系统成像质量.为建立航空相机成像质量与像旋补偿系统其他指标之间的直接关系,提出基于极坐标系的动

态调制传递函数(MTF),并提出基于倾斜刃边法与模糊路径法相结合的方法测量航空相机旋转像移动态 MTF.

设计扇形靶标旋转动态成像实验,利用旋转动态 MTF和倾斜刃边法得到图像动态 MTF计算值,并基于图像模糊

路径测量转台转动时图像动态MTF测量值.实验结果表明,转台以２０~３００(°)/s匀速转动时,空间频率在旋转动

态 MTF到达第一个零点频率前,动态 MTF计算值和测量值曲线近似重合,验证了旋转动态 MTF的正确性;空间

频率在小于０．７零点频率范围内,两动态 MTF曲线相对误差最大值和均值分别小于６％,２％,进而证明了测量方

法的准确性.
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Abstract　Aerialcameracausesimagerotationproblemintheprocessofrotatingscanningreflectorimaging which
leadstoimagebluranddegradationofimagequality soimagerotationcompensationsystemisessentialforaerial
camera敭Atpresent thedistinguishingimageblurbyhumaneyesandsynchronizationcontrolaccuracybyelectrical
machineareusedtoevaluatecompensationperformanceofimagerotation buttheimagequalitycouldnotbe
evaluatedobjectivelyandaccurately敭Inordertoestablishthedirectrelationshipbetweenimagingqualityofaerial
cameraandotherindexofrotatingcompensationsystem thedynamicmodulationtransferfunction MTF basedon
polarcoordinateisproposed敭Anew methodcombinedwiththeslantedＧedgemethodandblurpathmethodis
proposedtomeasurethedynamicMTFofrotationimagemotionoftheaerialcamera敭Therotatingdynamicimaging
experimentsaredesignedwithsectortarget andtheimagedynamicMTFcalculatedvaluesareobtainedusingthe
rotatingdynamicMTFandslantedＧedgemethod敭TheimagedynamicmeasuredMTFvaluesareobtainedbasedon
imagefuzzypath敭Experimentalresultsshowthat whenrotatetablewithvariableangularvelocitiesfrom２０ °  s
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to３００ °  s thespatialfrequencyislessthanfirstzerofrequencyofrotatingdynamicMTF andthetwodynamic
MTFcurvesareapproximatelycoincide敭ThusthecorrectnessoftherotatingdynamicMTFisdemonstrated敭When
thespatialfrequencyislessthan０敭７ofzerofrequency themaximumvaluesandmeanvaluesofdynamicMTF
relativeerrorsarelessthan６％ ２％respectively thustheaccuracyofthemeasurementmethodisproved敭
Keywords　imagingsystems aerialcamera modulationtransferfunction imagerotation rotatingimagemotion
OCIScodes　１１０敭２９６０ １１０敭４１００ １１０敭３０００ １２０敭０２８０

１　引　　言
随着资源普查、地形测绘、军事侦察等领域对遥感成像系统在宽收容、高分辨性能方面的迫切需求,航空

相机逐渐采用摆扫成像方式提高成像覆盖范围[１],通过设计长焦距、大口径光学系统获得高分辨率图像,从
而增大了成像系统的尺寸和旋转惯量[２].因此,采用转动成像系统整机扫描的方式实现摆扫需要更多能量

且难以提高扫描速度和效率.在光学镜头前加一个与光轴成４５°的扫描反射镜,通过旋转扫描反射镜实现

扫描成像则可以解决这一问题[３].但在旋转扫描反射镜成像过程中,像会随着摆扫指示角的变化而绕光轴

旋转从而产生像面旋转[４],必须予以补偿.
航空相机在扫描反射镜旋转成像过程中存在的像面旋转问题,可以分解为沿扫描方向直线运动的扫描

像移和绕光轴旋转运动的旋转像移,分别进行补偿.通过使用快速反射镜、移动成像探测器或者采用时间延

迟积分光电器件(TDICCD)成像等方式[５]均可实现对扫描像移的补偿,相关研究已实现较高补偿精度[６Ｇ７].
对于成像系统中存在的旋转像移,普遍称之为像旋,目前常用的像旋补偿方法有三种,分别为道威棱镜消旋

法、K镜消旋法和探测器旋转消旋法[８].三种方法实现像旋补偿的原理虽各不同,但本质上均以机械联动或

电机驱动方式实现补偿机构(或消旋机构)与扫描机构同步转动[９],二者的同步精度是导致像旋的重要原因.
机械联动方式存在空回、打滑、松动等非线性问题,限制了像旋补偿性能提升,伺服电机驱动方式无机械联动

缺陷,但存在系统非线性、摩擦力、振动、外界扰动力等扰动因素,降低了系统稳定性能和电机同步性能.田

大鹏等[１０Ｇ１１]提出将遥操作领域双向控制引入消旋补偿的思想,并采用四通道控制结构实现了高精度像旋补

偿.李昕阳等[１]在航空相机摆扫成像系统中进行了应用.像旋补偿方法虽提高了补偿精度,但仍然存在补

偿误差.系统存在的补偿误差必然导致图像模糊,降低图像分辨率,从而影响系统成像性能.动态调制传递

函数(MTF)客观反映了成像系统对目标不同空间频率的频谱调制特性,广泛应用于评价系统的动态成像能

力.
关于航空相机动态 MTF的研究,国内外学者主要关注于匀速运动和振动所产生的像移,特别是限制航

空相机高分辨成像的正弦振动所产生的影响.为求解正弦振动动态 MTF,Hadar等[１２Ｇ１３]提出了基于频域

上的和基于空域上的分析方法.在此基础上,国内外学者基于振动频率与曝光时间关系展开了大量研

究[１４Ｇ１８].对于像旋所产生的影响,相关论文则很少涉及,普遍通过人眼观察图像模糊程度和分析电机同步控

制精度来评价像旋补偿精度.由于像旋的存在,将导致成像图像清晰度随像点与旋转中心距离的增加而逐

渐降低,使得图像中不同点的退化程度不再满足空间不变性[１９],从而增加了利用动态 MTF评价像旋补偿系

统动态成像性能的难度.
为评价航空相机在扫描镜旋转成像过程中双向控制的像旋补偿精度,本文提出了基于极坐标系的动态

MTF,并提出了基于倾斜刃边法与模糊路径法相结合的旋转像移动态 MTF测量方法,具有重要的工程应用

价值.

２　光学系统调制传递函数
２．１　光学传递函数极坐标系分析

在光学系统理想成像条件下,点物成点像,但实际中存在衍射效应,限制了成像分辨率.在笛卡尔直角

坐标系下,点光源成像后的二维点扩展函数(PSF)为狄拉克函数δ[X,Y].当点光源相对移动时,影像会相

对于焦平面发生运动,假设像点在X、Y 轴方向上的位移量分别为x(t)、y(t),则相应时刻下PSF为δ[X－
x(t),Y－y(t)].实际成像结果为曝光时间内各个时刻能量的叠加,PSF应为归一化的能量分布[１６],则光

０２１１００１Ｇ２
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学系统成像结果为

FPS(X,Y)＝
１
ts∫

ts＋te

te
δ[X －x(t),Y－y(t)]dt, (１)

式中ts 为初始曝光时刻,te 为曝光时间.对PSF做傅里叶变换为动态光学传递函数(OTF),即

FOT(fx,fy)＝∫∫
¥

－¥
FPS(X,Y)exp[－２jπ(fxX ＋fyY)]dXdY, (２)

式中fx,fy 为空间频率,将(１)式代入(２)式得

FOT(fx,fy)＝
１
ts∫

ts＋te

te
exp{－２jπ[fxx(t)＋fyy(t)]}dt. (３)

　　将直角坐标系参数X、Y、x(t)、y(t)分别替换为极坐标参数R、Θ、r(t)、θ(t),由(１)式可得极坐标系下

的PSF为

FPS(R,Θ)＝
１
ts∫

ts＋te

te

δ[R－r(t),Θ－θ(t)]
R dt. (４)

　　在极坐标系下对(４)式进行二维傅里叶变换,ρ＝ f２
x＋f２

y,φ＝arctan
fy

fx

æ

è
ç

ö

ø
÷,得到对应的动态OTF为

FOT(ρ,φ)＝∫
¥

０∫
２π

０
RFPS(R,Θ)exp[－２jπρRcos(Θ－φ)]dRdΘ＝

１
ts∫

ts＋te

ts ∫
¥

０∫
２π

０
δ[R－r(t),Θ－θ(t)]exp[－２jπρRcos(Θ－φ)]dRdΘ{ }dt. (５)

　　交换(５)式积分顺序后计算得极坐标系动态OTF为

FOT(ρ,φ)＝
１
ts∫

ts＋te

ts ∫
¥

０∫
２π

０
δ[R－r(t),Θ－θ(t)]exp[－２jπρRcos(Θ－φ)]dRdΘ{ }dt＝

１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπρr(t)cos[θ(t)－φ]}dt. (６)

　　对应的直角坐标系动态OTF为

FOT(fx,fy)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp－２jπ f２

x ＋f２
yr(t)cosθ(t)－arctan

fy

fx

æ

è
ç

ö

ø
÷

é

ë
êê

ù

û
úú{ }dt. (７)

　　基于三角函数变换公式,极坐标系动态OTF为

FOT(fx,fy)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπr(t)[ρcosφcosθ(t)＋ρsinφsinθ(t)]}dt, (８)

式中积分核内的ρcosφcosθ(t)＋ρsinφsinθ(t)在时刻tm∈[ts,ts＋te]的泰勒级数展开式为

ρcosφcosθ(t)＋ρsinφsinθ(t)＝

[ρcosφcosθ(tm)＋ρsinφsinθ(tm)]∑
－１＋m

k－１

(－１)k－１
[θ(t)－θ(tm)]２k－２

(２k－２)! ＋

[ρsinφcosθ(tm)－ρcosφsinθ(tm)]∑
－１＋m

k－１

(－１)k－１
[θ(t)－θ(tm)]２k－１

(２k－１)!
. (９)

　　定义曝光时间内极坐标系下的空间频率,平均法向空间频率fn,平均切向空间频率fr,表达式分别为

fn＝ρcosφcosθ(tm)＋ρsinφsinθ(tm)

fr＝ρsinφcosθ(tm)－ρcosφsinθ(tm){ . (１０)

　　两空间频率与曝光时间关系如图１所示.

　　当tm→t时,(１０)式可表示为

fn＝ρcosφcosθ(t)＋ρsinφsinθ(t)

fr＝ρsinφcosθ(t)－ρcosφsinθ(t){ . (１１)

０２１１００１Ｇ３
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图１ 极坐标系空间频率

Fig．１ Spatialfrequencyinpolarcoordinate

　　将(９)、(１０)式代入(８)式中,极坐标系动态OTF的泰勒级数展开式可表示为

FOT(fx,fy)＝

１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπr(t){fn∑

－１＋m

k－１

(－１)k－１
[θ(t)－θ(tm)]２k－２

(２k－２)! ＋fr∑
－１＋m

k－１

(－１)k－１
[θ(t)－θ(tm)]２k－１

(２k－１)! } }dt.(１２)

　　在曝光时间ts 足够小时,θ(t)－θ(tm)为小量,可忽略泰勒级数展开式中的二次及以上高次项,极坐标

系动态OTF可简化为

FOT(fx,fy)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπr(t){fn＋fr[θ(t)－θ(tm)]}}dt＝

１
ts∫

ts＋te

ts
exp[－２jπr(t)fn]exp{－２jπr(t)[θ(t)－θ(tm)]fr}dt. (１３)

　　由(１３)式可知,极坐标系下动态OTF是关于像点径向运动轨迹r(t)、切向运动轨迹θ(t)、曝光时间ts
以及泰勒级数展开时刻tm 的函数,像点的运动方式决定了系统动态OTF的复杂程度.可以看出,当像点只

存在径向或切向方向的运动时,动态OTF便简化为仅与该运动方向有关的函数,因此(１３)式可用于分析存

在旋转运动和相对运动时光学系统的成像质量.

２．２　旋转动态调制传递函数

针对航空相机存在的像面旋转问题,在补偿沿扫描方向直线运动的扫描像移基础上,成像系统可近似认

为只存在绕光轴旋转运动的旋转像移.需要采用补偿机构进行补偿,即实现补偿机构与扫描机构的同步转

动,使成像图像相对于探测器保持相对静止.当两机构存在同步误差时,必然导致成像图像相对于探测器发

生旋转,产生旋转像移.因此,研究旋转运动对系统成像质量的影响对实现航空相机像旋补偿精度的客观评

价具有非常重要的理论意义.
同样基于像点运动对成像系统进行分析,当像点只存在旋转运动,不存在径向运动时,即r(t)＝r.利

用动态OTF的结论,即(１３)式,可以得到旋转运动的极坐标系动态OTF为

FOT(fx,fy)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπr{fn＋fr[θ(t)－θ(tm)]}}dt＝

exp(－２jπrfn)
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπrfr[θ(t)－θ(tm)]}dt, (１４)

对(１４)式动态OTF做模运算,得到旋转运动下的动态 MTF为

FMT(fx,fy)＝ exp(－２jπrfn)
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπrfr[θ(t)－θ(tm)]}dt ＝

１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπrfr[θ(t)－θ(tm)]}dt . (１５)

　　由(１５)式可知,当光学系统只存在旋转运动时,动态 MTF中只含有平均切向空间频率fr,没有平均

法向空间频率fn,意味着旋转运动所对应的动态 MTF只存在沿切向方向的变化,而在法线方向上保持

０２１１００１Ｇ４
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不变.从而可以将上述二维动态 MTF简写为(１６)式表示的一维动态 MTF,称之为旋转动态 MTF,表达

式为

FMT(fr)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπrfr[θ(t)－θ(tm)]}dt . (１６)

　　从光学系统成像质量的角度进行分析,旋转运动与图像成像结果的直接关系是,旋转运动导致图像沿运

动轨迹方向产生模糊,从而降低了系统成像质量,这与旋转运动模糊图像相关研究结论一致,即旋转运动模

糊图像是一种空间可变模糊图像,离旋转中心越远,模糊越厉害;空间可变模糊是沿模糊路径分布的,同一模

糊路径的模糊具有空间不变性,即位于同一圆环上的模糊效果相同[１９Ｇ２０].

３　旋转运动动态 MTF分析
在航空相机双向控制像旋补偿系统中,采用补偿电机与扫描电机的同步转动实现旋转像移的补偿[１１],

两电机角度误差为θ＝θc－θs,θc 和θs 分别为补偿电机和扫描电机的转动角度.当补偿电机与扫描电机的

角度误差θ非常接近于非零恒定值时,即θ(t)≈θ(tm)≈θ０,旋转动态 MTF近似为FMT(fr)＝１.该情况虽

不会对光学系统成像质量产生影响,但会导致地面目标有效信息丢失,可以通过增加扫描次数,扩大扫描范

围解决.当补偿电机与扫描电机存在非恒定角度误差θ(t)时,由(１６)式可知,光学系统成像质量将受到角

度误差影响而降低,导致成像图像退化.研究旋转运动对动态 MTF的影响,从而建立像旋补偿机构控制指

标(角度误差θ)与成像质量的直接关系,并为航空相机双向控制像旋补偿设计提供理论指导.

３．１　匀速旋转下动态 MTF分析

补偿电机与扫描电机存在恒定的角速度误差时,意味着像点绕旋转中心在探测器上匀速旋转运动,即

θ(t)＝ωt＋θ０,θ(tm)＝ωtm＋θ０,ω 为角速度,θ０ 为初始误差.旋转动态 MTF为

FMT(fr)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp{－２jπrfr[θ(t)－θ(tm)]}dt ＝

１
ts∫

ts＋te

ts
exp(－２jπrfrωt)dt . (１７)

　　由(１７)式可知,旋转动态 MTF与时间tm 无关,因而系统成像质量不受tm 影响.(１７)式化简为

FMT(fr)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp(－２jπrfrωt)dt ＝

sin(πrfrωte)
πrfrωte

＝ sinc(πrfrωte). (１８)

　　旋转动态 MTF仅与离旋转中心距离r、角速度ω、曝光时间te 有关,如图２(a)~(c)所示的,在r、ω 和

te 逐渐增大过程中,MTF随之不断下降,意味着图像退化程度增大,系统成像质量变差.

图２ 匀速旋转运动对成像影响的动态 MTF
Fig．２ DynamicMTFwithuniformrotationmotioneffectedonimaging

３．２　正弦旋转下动态 MTF分析

补偿电机与扫描电机存在变化的角速度误差时,像点不再绕旋转中心匀速旋转,而是绕旋转中心在θ方

向来回旋转运动,可视为沿θ方向的振动.关于振动对航空相机成像质量的影响,目前主要研究振动导致像

点在探测器上同向一致运动所产生的振动像移,并对正弦振动进行大量研究,对θ方向振动产生旋转像移的

研究还没有报道.考虑两者的相似性,借鉴正弦振动的相关研究,分析像点正弦旋转运动对光学系统成像质
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量的影响.即补偿电机与扫描电机的补偿误差为θ(t)＝Asin２πTt
æ

è
ç

ö

ø
÷＋θ０,θ(tm)＝Asin２πTtm

æ

è
ç

ö

ø
÷＋θ０ 时,其中

A 为θ方向振动幅值,T 为振动周期,旋转动态 MTF为

FMT(fr)＝
１
ts∫

ts＋te

ts
exp－２jπrfr Asin２πTt

æ

è
ç

ö

ø
÷－Asin２πTtm

æ

è
ç

ö

ø
÷

é

ë
êê

ù

û
úú{ }dt ＝

１
ts∫

ts＋te

ts
exp －２jπrfrAsin

２π
Tt

æ

è
ç

ö

ø
÷

é

ë
êê

ù

û
úúdt . (１９)

　　由(１９)式可知,在正弦旋转运动下,光学系统成像质量取决于４个因素:离旋转中心距离r,振动幅值

A,初始曝光时间ts,曝光时间te.如图３所示,随着r的增大,MTF随之逐渐下降,变化趋势与图２相似,
但由于初始曝光时间ts 和曝光时间te 的不同,MTF结果存在较大差异.以周期T＝４０ms的正弦旋转运

动为例,曝光时间te＝１０ms时,图３(a)和(b)分别对应旋转运动在θ方向产生的最小模糊轨迹和最大模糊

轨迹,对应的动态 MTF如图３(d)、(e)反映了最优和最差成像质量.由于初始曝光时间在正弦旋转运动中

具有随机性,因而光学系统成像质量将是随机变化的过程.在初始曝光时间ts 相同时,如图３(b)、(c)所示,
增加曝光时间,由图３(e)、(f)中的动态 MTF可见,光学系统成像质量随之发生改变.此类问题基于航空相

机振动像移对成像质量的影响,相关学者根据te/T 的大小将正弦振动分为低频正弦振动和高频正弦振动

展开了大量研究[１４Ｇ１８].

图３ 正弦旋转运动像点模糊轨迹以及对成像影响的动态 MTF
Fig．３ FuzzytrajectoryofsinusoidalrotationmotionimagepointanddynamicMTFeffectdonimaging

　　根据(１８)和(１９)式,在离旋转中心距离r、角速度ω、初始曝光时间ts、曝光时间te确定的情况下,可以建

立航空相机成像质量与像旋补偿系统其他指标(补偿电机与扫描电机角度误差的角速度ω 或振动幅值A)
之间的直接关系.通过检测航空相机在像旋补偿系统下成像图像的动态 MTF,不仅可以评价光学系统成像

质量,而且可以计算出补偿电机与扫描电机角度误差的角速度ω 或振动幅值A,为航空相机双向控制像旋

补偿设计提供指导.

４　动态成像实验
由于不同旋转运动方式对航空相机成像的影响也不同,为简化分析,对匀速旋转运动进行动态成像实

验,验证旋转动态 MTF分析方法的正确性.实验装置原理如图４所示,扇形靶标经两个角位台和两个平移

台安装在转台上,由无刷力矩电机提供旋转运动,靶标图案经透镜成像于探测器上.调节角位台和平移台,
使转台中心、扇形靶标中心位于透镜光轴上,并结合扇形靶标成像图像进行微调,保证成像图以靶标中心旋

转.成像过程中保持靶标、透镜、探测器轴向位置不变,使光学系统无径向运动.当转台静止时,扇形靶标在

探测器上成清晰图像;转台转动时,扇形靶标绕旋转中心旋转成模糊图像.图５为实验装置实物图,无畸变
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透镜(VM０６０１２MP)手动调焦范围为６~１２mm,探测器(BFLYＧPGEＧ１３E４CＧCS)像元尺寸为５．３０μm,无刷

力矩电机采用稳健内环补偿器设计可实现转台旋转角度、角速度误差分别为０．００２°,０．０５(°)/s,利用高分辨

打印机(EpsonＧL３００,最高分辨率为５７６０×１４４０dpi)制作扇形靶标,靶标直径５９mm,转台静止时扇形靶标

成像图像８邻域对比度为２０．３~２１．６.

图４ 动态成像实验原理图

Fig．４ Sketchofdynamicimagingexperiment

图５ 实验装置

Fig．５ Experimentaldevice

４．１　动态 MTF测量方法

测量转台静止时图像的传递函数FMT,still和转台旋转运动时图像的传递函数FMT,measure,根据(１６)式旋转

动态 MTF的理论值FMT,rotate,可计算出转台旋转运动时图像传递函数FMT,calculate,关系式为

FMT,calculate＝FMT,still×FMT,rotate. (２０)

　　因此,实验中只需要对比测量传递函数FMT,measure和通过(２０)式计算得到的传递函数FMT,calculate之间的拟

合程度,即可验证动态 MTF分析方法的正确性.

　　转台静止时图像满足空间不变性,采用倾斜刃边法[２１Ｇ２２]可精确测量出图像传递函数FMT,still,测量结果

如图６所示,但该方法却不适用于测量转台旋转时图像的传递函数FMT,measure.由旋转运动模糊图像的结论

和(１６)式的动态 MTF可知,转台匀速旋转运动时图像的传递函数将随离旋转中心距离增大而减小,不再满

图６ 扇形靶标静止 MTF
Fig．６ StationaryMTFofsectortarget
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足空间不变性,而倾斜刃边法的使用前提条件是退化图像必须满足空间不变性,因此该方法不能测量出转台

旋转运动时图像的传递函数FMT,measure.但旋转运动模糊图像同一模糊路径上的模糊是空间不变的,即相同

半径下,动态 MTF不变,因此可以采用模糊路径法测量图像的传递函数FMT,measure,即沿着图像模糊路径分

别求解退化图像在不同旋转中心距离下的动态 MTF.
采用模糊路径法求解动态 MTF步骤:

１)采用旋转运动模糊图像参数辨别的方法[２３]辨识出扇形靶标成像图像旋转中心和靶标半径;

２)采用Bresenham算法[２４]或像元刨分方法[２５]沿着圆形的模糊路径提取边缘扩散函数(ESF),基于扇

形靶标所形成的多条边缘,利用同一模糊路径下的多组ESF进行拟合得到最优ESF;

３)对ESF微分得到线扩散函数(LSF);

４)对LSF做一维傅里叶变换得到动态OTF,动态OTF取模运算便得到动态 MTF.

４．２　匀速旋转动态实验结果

为方便实验分析,CMOS曝光时间设置为５０ms,靶标半径辨识结果为(３０６±０．５)pixel.以最大中心

距离３０６pixel为例,旋转最小分辨角为０．１８７９°,在５０ms曝光时间下,扇形靶标最小分辨角速度为

３．７５７(°)/s.考虑到沿模糊路径测量图像传递函数并未实现过采样,测量精度有限,分别在转台角速度ω 为

２０,５０,１００,１５０,２００,３００(°)/s匀速转动下进行实验,相应的扇形靶标退化图像如图７所示.可见,随角速度

和离旋转中心距离逐渐增大,靶标图像退化程度越明显.

图７ 不同角速度转动时扇形靶标退化图像

Fig．７ Degradationimagesofsectortargetwithdifferentangularvelocities

　　采用模糊路径法沿着离旋转中心距离为０．９倍靶标半径的圆环提取ESF,传递函数测试结果如图８所

示.在空间频率到达FMT,rotate曲线的第一个零点附近,当转台转动角速度较小情况下,如图８(a)~(c)所示,
测量得到的传递函数FMT,measure与计算得到的传递函数FMT,calculate两条曲线之间存在较大误差,这是由于倾斜

刃边法和基于图像模糊路径测量图像传递函数方法本身容易受噪声影响所导致的.在转台转动角速度较大

情况下,如图８(e)~(f)所示,静止传递函数FMT,still接近于１,FMT,calculate主要由FMT,rotate决定,测量得到的传递

函数FMT,measure与计算得到的传递函数FMT,calculate两条曲线几乎重合.考虑到像面旋转对成像质量影响的

FMT,rotate曲线过零点后,图像属于伪分辨,在实际成像过程中没有意义.因此,零点频率之前两条几乎重合的

MTF曲线证明了旋转动态 MTF分析方法的正确性.

　　FMT,measure和FMT,calculate两条曲线之间的误差如图９所示,在零点频率之前,两条曲线的绝对误差小于

０．０３.忽略零点频率附近的测试结果,MTF绝对误差小于０．０２.以计算结果FMT,calculate为真值,FMT,measure与

FMT,calculate的相对误差曲线如图１０所示,在零点频率附近,图１０(a)~(c)中相对误差值大于３０％,这是因为

FMT,rotate接近于零且测量方法易受噪声影响所导致的,因而不具有反映两 MTF曲线拟合程度的特性.以不

同旋转角速度下传递函数FMT,rotate的０．７倍零点频率为最大空间频率,两 MTF曲线相对误差最大值和均值

如表１所示.相对误差是由 MTF测量方法存在误差所导致的,包括两个方面:１)倾斜刃边法得到的传递函

数FMT,calculate与真值存在误差(拟合刃边边缘算法存在计算误差,倾斜刃边法本身容易受噪声影响);２)模糊
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图８ 不同角速度转动时旋转像移的 MTF曲线

Fig．８ MTFcurvesofrotatingimagemotionwithdifferentangularvelocities

路径法求解传递函数FMT,measure引入的计算误差(辨识扇形靶标成像图旋转中心位置存在的计算误差,利用

多组ESF拟合出最优ESF过程中存在的几何误差、数值误差,ESF微分结果LSF存在的噪声对 MTF结果

产生的误差,小旋转角速度下边缘信息缺失导致 MTF产生较大误差).由于相对误差最大值和均值分别小

于６％,２％,具有较小的误差值,说明采用模糊路径法,沿模糊路径测量图像传递函数具有较高的检测精度.

图９ 不同角速度转动时旋转像移 MTF测量值与计算值的误差曲线

Fig．９ ErrorcurvesofthemeasuredandcalculatedMTFofrotatingimagemotionwithdifferentangularvelocities

　　实验结果显示,模糊路径法不仅可以评价航空相机像旋补偿性能,而且可以估计扫描电机与补偿电机的

同步精度.实现步骤:１)采用倾斜刃边法和模糊路径法分别测量出系统静止下的图像传递函数FMT,still和系

统成像下图像传递函数FMT,measure;２)根据(２０)式计算出旋转动态 MTFFMT,rotate;３)根据(１８)、(１９)式便可

得出像旋补偿系统中补偿电机与扫描电机之间的同步精度.
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图１０ 不同角速度转动时旋转像移 MTF测量值与计算值相对误差曲线

Fig．１０ RelativeerrorcurvesofthemeasuredandcalculatedMTFofrotatingimagemotionwithdifferentangularvelocities

表１ 不同角速度旋转时像旋 MTF测量值与计算值相对误差

Table１ RelativeerrorbetweenthemeasuredandcalculatedvaluesofimagerotationMTFwithdifferentangularvelocities

Rotationspeed/[(°)/s] ２０ ５０ １００ １５０ ２００ ３００

Maxpercentageerror/％ １．８３０９ ２．３０８６ ５．０６６３ ４．１９６３ ０．７５７９ ４．３６７１
Meanpercentageerror/％ ０．７３６７ １．０８０１ １．７３４３ １．１６２０ ０．２１３３ １．２３００

５　结　　论
为解决航空相机采用旋转扫描反射镜成像所导致的像面旋转问题,相关研究提出了像旋补偿方法,评价

系统补偿性能普遍基于人眼对比和同步控制精度,不能客观准确评价成像质量.基于极坐标体系,研究提出

以法线方向和切线方向上的空间频率描述系统成像性能的动态 MTF;基于旋转运动研究分析像旋补偿误差

对系统成像质量的影响,得出具有普遍意义的旋转动态 MTF结论;并提出基于倾斜刃边法与模糊路径法相

结合测量方法.通过旋转转台模拟航空相机旋转像移,采用旋转动态 MTF、倾斜刃边法和模糊路径法得到

扇形靶标图像的动态 MTF的测量值和理论计算值,并比较二者的拟合程度.实验结果证明,在小于零点频

率的空间频率范围内,动态 MTF测量曲线和计算曲线近乎重合,验证了动态 MTF的正确性,建立了旋转运

动系统成像质量与其他控制指标的直接关系;在小于０．７零点频率的空间频率范围内,二者的相对误差小于

６％,证明了模糊路径法的准确性.因此,像旋动态 MTF可用于预估和评价像旋情况下成像质量的优劣,并
对航空相机双向控制像旋补偿设计具有理论指导意义.

在测量图像动态 MTF的实验中,沿图像模糊路径测量图像传递函数的方法容易受噪声影响,特别是转

台以小角速度转动时,边缘扩散函数测量结果误差大,导致图像动态 MTF测量结果与计算结果的误差增

大,测量精度下降.此外,模糊路径法存在的旋转中心位置误差、提取ESF几何误差、插值误差、拟合数值误

差等也将影响动态 MTF测量结果.相关工作还有待进一步深入研究,提高模糊路径法的测量精度,进而为

更加复杂的正弦旋转动态 MTF的研究提供有效的测量工具和手段.
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