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引 言

当前半实物仿真技术的应用已经贯穿于制导武

器研制的全过程并成为性能评估的重要手段! 激光

制导武器对抗半实物仿真系统 0!1作为一个复杂的测

试系统"存在着各种各样的误差因素"需要对系统仿

真精度进行研究" 才能保证半实物仿真结果的有效

性和可信度! 弹目视线作为半实物仿真系统的主要

模拟参量之一" 其复现精度是半实物仿真精度的关

键影响因素!在仿真中"弹目视线模拟误差是实时变

化的"它与弹目视线的运动情况密切相关"因此需要

建立准确的模型来分析不同情况下的复现精度! 通

过建模能够有效分析各种仿真条件下误差因素对复

现精度的影响程度" 从而针对敏感因素采取相应措

施降低弹目视线模拟误差"提高仿真精度! 另外"在

仿真前也能够事先分析预测不同仿真条件下弹目视

线复现精度的变化规律" 从而选择确定合适的初始

参数配置"提高仿真的有效性!

国内学者对半实物仿真系统弹目视线已开展了

诸多研究0./-1

!张金生提出了一套弹目视线精确标定措

施"使视线角控制精度达到
,#23%'4

!苏建刚根据相似

性原理建立了半实物仿真条件下弹目视线数学模型!

臧永强提出了一种实验室视线角精度的评价标准"建

模分析了视线角误差在漫反射屏上的分布规律! 范世

鹏实验标定了弹目几何误差参数并给出了误差校正

算法! 王斐分析了导引头视线运动仿真的误差产生机

理"推导了视线运动仿真误差补偿算法!

由于弹目视线角度在实验条件下难以实时准确

测量的原因" 相关研究普遍缺少实测数据的支撑和

对比验证! 文中基于某激光制导武器对抗半实物仿

真系统"对弹目视线模拟运动过程进行了分析"采用

多体系统理论建立了具有明确物理意义的弹目视线

运动模型" 同时实验测试了弹目视线的实时指向角

度"利用实测数据验证了模型的准确性!

"

视线运动子系统及误差源分析

视线运动模拟子系统是半实物仿真系统的重要

组成部分" 主要用于模拟指标目标或干扰目标相对

激光导引头模拟器的视线运动! 该系统利用五轴仿

真转台设备的外两轴台来实现弹目视线运动的模

拟"如图
!

所示!

图
!

弹目视线仿真子系统示意图

5$6#! 789:(; 3'< => &$)9 => ?$6;: ?$3@&':$=) ?A?:93

外两轴台框架上安装了库德光路" 库德光路是

一种能够将光束转折到随轴系旋转的导光光路 "该

光路由六块平面反射镜组成! 其中导光镜相对于地

面固定不动"用于将入射光折转到库德光路中!各库

德镜与光轴成
*2!

角"第一#二#三面库德镜与内框框

架固联"第四#五面库德镜与外框框架固联! 当外两

轴台做旋转运动时"库德光路随外两轴框架运动"保

证第五面库德镜始终将激光信号反射到激光导引头

入瞳处" 从而模拟目标激光信号相对激光导引头的

视线运动!

影响弹目视线运动的误差源有很多" 主要包括

光学装调误差#仿真转台轴系误差#控制系统误差和

悬臂变形误差等" 可将其划分为静态误差源和动态

误差源两类"误差来源分析如图
.

所示!

图
.

弹目视线运动模拟误差来源

5$6#. B%%=% >'(:=%? => &$)9 => ?$6;: ?$3@&':$=)

光学装调误差是指由库德光路中平面反射镜的

装调误差产生的视线指向误差" 误差来源于库德光

路的装调方法和装调设备! 导引头位置误差是由于

安装误差导致导引头光学系统中心与仿真转台回转
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中心不重合而造成的导引头视线角偏差! 悬臂变形

误差是指悬臂在重力作用或运动惯性力作用下产生

形变" 从而导致库德镜的法线发生变化进而产生的

视线指向误差!

机械轴系误差包括五轴仿真转台各轴之间垂直

度误差#相交度误差#轴系回转误差#零位误差#角位

置误差等!其中"垂直度误差和相交度误差是由于加

工#装配和调校等因素限制"导致仿真转台各轴系不

完全满足正交条件和空间共点条件而产生的误差 !

角位置误差为在控制状态下" 转台的角位置实测值

与角位置给定值之差! 零位误差指角位置传感器装

配完成后" 传感器的零位线与设计的机械框架轴线

不一致而导致的误差! 回转误差是因框架轴线除了

具有回转自由度外"还具有轴向#径向和倾角运动自

由度而产生的误差!分析误差时回转误差#角位置误

差视为服从某种分布的随机误差项" 其他轴系误差

视为常值系统误差项!

控制系统误差是仿真转台由于频带限制以及随

机噪声#摩擦力矩等非线性因素影响"存在着幅值衰

减与相位滞后" 导致跟随引导指令运动控制不精确

而产生的误差!伺服控制系统模型框图如图
0

所示!

图中"

!1"2

为被控对象的开环传递函数"

!

#

1"3

为前馈

补偿环节传递函数 "

!

!

1"3

#

!

.

1"3

和
!

0

1"3

等为串联校

正环节传递函数!得到控制系统的完整传递函数后"

即可分析其运动规律和动态特性" 并进行动态控制

误差仿真分析! 控制系统误差是影响弹目视线角动

态指向的主要误差因素!

图
0

转台伺服控制系统模型框图

4$5#0 6&7(8 9$'5%': 7; <$:=&'>$7) >=%)>'?&@ (7)>%7& <A<>@:

!

弹目视线运动建模

!"#

多体系统描述

根据多体系统理论 B+/CD

"弹目视线运动模拟子系

统可认为是由多个刚体或柔体通过某种方式连接而

成的复杂机械系统! 根据系统各体之间的运动连接

关系"按照仿真转台基座#三轴台的方位框架 #俯仰

框架#滚转框架#激光导引头模拟器#外两轴台的俯

仰框架#方位框架#第三
E

五面库德镜的顺序"分别编

号定义为
,EF

体" 可得到多体系统的拓扑结构 "如

图
*

所示!

图
*

弹目视线运动拓扑结构图

4$5#* G7H7&75A <>%=(>=%@ 7; &$)@ 7; <$5I> :7J@:@)>

设置惯性坐标系原点
$

为五轴仿真转台中心

点"

$%

轴与外框轴线垂直且水平指向悬臂前方为正

向 "

$&

轴与外框轴线垂直 " 指向上为正 "

$'

轴与

$%

#

$&

构成右手直角坐标系! 在每个典型体上均建

立体坐标系" 每个典型体的运动可理解为体坐标系

相对于其相邻体坐标系的平移和旋转" 各体之间的

运动关系用特征矩阵描述" 其中相邻体之间固联时

存在的误差为静态误差" 相对运动时产生的误差为

动态误差" 则弹目视线运动的误差因素均可归纳为

不同相邻体之间的静态误差或动态误差" 由此可得

出各相邻体之间相对运动时坐标转换的特征矩阵 !

以
(

)*

表示相邻体
)

体和
*

体的特征矩阵" 则各相邻

体之间的特征矩阵如表
!

所示!

表中"

K7>1+

"$

3

#

K7>1,

"$

3

#

K7>1-

"$

3

分别是绕
+

#

,

#

-

轴转动的旋转特征矩阵 "

L7J1

$

3

是平移特征矩

阵 "

!

#

"

#

#

#

.

#

/

分别是三轴台外 #中 #内框架转角

和两轴台外框#内框转角"

$%

)*

#

$&

)*

#

$#

)*

为相应轴系

的垂直度误差 "

)

#

*

为相邻体编号 "

'

)*

为相应轴系

的相交度误差 "

(1

$

3

#

'1

$

3

为相应轴系的回转误差 "

$)

)"

#

$)

)0

分别是库德镜的静态变形误差和动态变形

误差 "

$+

)*

#

$,

)*

#

$-

)*

分别是库德镜的中心位置误差 !

1

!

#

1

.

分别是库德镜
0

#库德镜
*

中心在
,

体坐标系下

的
,

轴坐标"

1

0

是库德镜
M

中心在
,

体坐标系下的
+

坐标!
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表
!

相邻典型体之间特征矩阵列表

"#$%! &'#(#)*+(,-*,) .#*(,/ $+*0++1 #23#)+1*

*45,)#6 $72,+-

8%8

视线运动模型

弹目视线运动建模的主要思路是! 根据空间解

析几何"镜面反射和镜面成像原理!将目标光束矢量

和导引头中心位置矢量在各自坐标系中的表达式 !

统一到
,

体坐标系中! 从而得到弹目视线矢量的表

达式!详细推导过程可参考文献
012

# 设弹目视线矢

量为
!

!则弹目视线角可表示为$

!3'%(4')5!

"

6 !

.

#

7!

.

$!

8

"3'%(4')5%

$

6!

&

"

8

5!8

弹目视线模拟误差可表示为$

#!3!/!

,

#"3"/"

,

"

5.8

式中$

!

,

%

"

,

分别是理想情况下的弹目视线角&

9

模型验证

9%!

模型仿真

弹目视线模型建立后!设置正弦运动%指数运动

和某典型战场条件下
9

种弹目视线变化曲线仿真输

入& 其中正弦曲线函数表达式为
"3!:!;$)5<69'8

'指数

曲线函数表达式为
"3=>?5<5(/98698

'典型战情设置

为 $投弹高度
! ,,, @

!投弹速度
9,, @6;

!投弹距离

* ,,, @

!干扰目标距离目标
!,, @

& 将标定后的位置

参数和误差参数代入仿真模型!采用蒙特卡洛仿真方

法对弹目视线进行数学仿真计算! 其中系统位置参数

项和系统误差项取固定值! 随机误差项按照误差分布

性质产生随机值!计算得到的仿真结果如图
<

所示&

图
<

不同输入条件下弹目视线角仿真结果

A$B#< C)B&= DE ;$BF4 ;$@G&'4$D) D) H$EE=%=)4 @DI=@=)4

从图中可看出!按正弦曲线运动时!视线模拟误

差按照正弦曲线规律变化! 在角加速度最大时达到

JDHK LF'%'(4=%$;4$( @'4%$>

)

,!

MD45&N#$

,!

8MD45$N%&

,!

8ODI5%&

,!

N%"

,!
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,!

8MD45"N'8
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&
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$
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$.9

8MD45&N&8MD45&N%&8MD45"N(

"
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$
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&

5&8N)

"

5&8N)

$

5&88
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9*

MD45"N%-

9*

8MD45$N%&

9*

8ODI5%&

9*

N%"

9*

N%$

9*

8

)

<+

ODI5,N*

!

N,8MD45&N%!

9+

8ODI5%&

<+
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<+

8MD45&N%!

9,

8

)

-:

ODI5,N-

.

N,8MD45$N%!

*.

8ODI5%#

-:
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-:

N%$

-:

8MD45#N%!

*,

8

/

-1
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最大!按指数曲线运动时"视线模拟误差按照指数曲

线规律变化"在末端时达到最大!按典型战情曲线运

动时"视线模拟误差前期变化很小"末端随角加速度

增加而急剧增大# 由此可知弹目视线模拟误差受角

加速度影响较大"这是由于角加速度增大时"由于仿

真转台外两轴惯性较大"以及框架所受驱动力变大"

导致控制系统误差和外两轴框架形变增大#

!"#

实测验证

为了验证弹目视线运动模型仿真结果的准确

性" 需要对半实物仿真系统的弹目视线角进行实验

测试"通过实测数据和仿真结果进行对比确认#弹目

视线角实时指向测试方案示意图如图
-

所示# 仿真

转台控制计算机下发控制数据到仿真转台设备 "在

发送控制数据结束的同时发送一个激光触发脉冲到

精确延时器" 精确延时器将激光触发脉冲延时后触

发激光器以一定的频率发射激光" 激光束经过光纤

导入经纬仪准直目镜中" 再通过经纬仪望远镜光轴

发出十字丝形状光束"进入到库德光路镜组中"通过

库德光路传输后照射到仿真转台中心处的
112

器

件"由
112

相机记录脉冲激光触发时刻库德镜上激

光光斑的实时位置图像" 事后进行图像处理获得库

德镜上激光光斑的实时位置# 图中示波器用于监测

激光触发脉冲和控制数据下发的时间延时" 保证脉

冲激光的时间同步#

图
-

弹目视线角测试方案示意图

3$4#- 56789: 9; ')4&6 9; <$487 =6'<>%6=6)7

实测时输入条件参照模型弹目视线运动模型的

仿真输入条件"最终得到正弦曲线$指数曲线和典型

战情曲线条件下弹目视线角的实测结果与仿真结果

对比"如图
+

所示#

从图中可看出"在正弦曲线$指数曲线和典型战

情曲线
?

种输入条件下" 弹目视线角仿真结果与实

测结果的变化趋势是一致的# 对仿真数据和实测数

据进行统计后可知" 正弦曲线运动情况下弹目视线

角仿真结果和实测结果差值不超过
.#-@!

"误差均值

为
,#?,!

!指数曲线运动情况下仿真结果和实测结果

差值不超过
!#?-!

"误差均值为
,#!*!

!典型战情曲线

运动情况下仿真结果和实测结果差值不超过
,#A!!

"

误差均值为
,#!@!

#

图
+

弹目视线角仿真结果与实测结果对比图

3$4#+ B6%$;C$)4 <$=>&'7$9) %6<>&7 9; &$)6 9; <$487 DC =6'<>%6=6)7
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文中针对激光制导武器半实物仿真系统的弹目

视线运动模拟过程!建立了弹目视线运动模型!并通

过实测数据进行了验证! 结果表明采用多体系统理

论建立模型的方法是可行的! 模型可用于分析各种

运动条件下弹目视线变化规律! 为系统仿真精度和

仿真置信度评估提供支持" 该建模方法也可应用于

其他半实物仿真系统"
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