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红外成像制导半实物仿真安装误差分析与修正 

孙志朋，赵世明，孙致月 
（中国人民解放军 91336 部队，河北 秦皇岛 066000） 

摘要：在红外成像制导半实物仿真仿真实验中架设导引头和目标模拟器过程中的安装误差是不可避免

的，为提高试验中制导精度和仿真可信度，分析了误差产生的原因并建立了安装误差静态的数学模型

和修正方法。通过分析目标模拟器像元中心的运动轨迹对安装误差进行分类判断，进而推导了安装误

差的数学模型，并应用 OpenCV 对导引头制导图像进行处理，获得求解误差模型所需的坐标信息，最

后对弹道制导模型进行了修正，通过仿真验证定量地分析了误差修正对脱靶量的影响，对制导攻击效

果有一定的优化作用。 
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Infrared Imaging Guidance Semi-physical Simulation,  

Installation Error Analysis, and Correction 

SUN Zhipeng，ZHAO Shiming，SUN Zhiyue 

(No. 91336 Troop of PLA, Qinhuangdao 066000, China) 

Abstract：Installation errors in the process of erecting the seeker and target simulator are inevitable in 

infrared imaging guidance semi-physical simulation experiments. In order to improve the guidance 

precision and simulation credibility of the test, a static mathematical model and correction method for the 

installation error are established by analyzing the causes of the error. Analysis of the motion trajectory of 

the target simulator cell center allows classification of the installation error, following which the 

mathematical model of the installation error is derived. OpenCV is used to process the seeker guidance 

image. Next, we obtain the coordinate information needed to solve the error model, and finally, we modify 

the ballistic guidance model. The simulation verification is conducted to quantitatively analyze the 

influence of error correction on the miss distance, which has a certain optimization effect on guidance 

attack. 
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0  引言 

随着精确制导技术的迅猛发展，红外成像制导技

术的研究在军事领域得到广泛重视，该技术在各种对

地对空对海制导武器中得到大量应用[1-3]。红外成像制

导技术是获取目标和背景辐射的红外能量进行成像，

通过处理得到目标空间信息完成目标的识别跟踪，是

集光、机、电和信息技术于一体的综合技术，能够获

取较多目标特征信息，具有非常高的制导精度[4]。 

红外成像制导半实物仿真的工作原理是用系统

的关键实物部件取代仿真系统中相应部分的数学模

型，并连接到计算机仿真回路中进行试验，可以更加

真实客观地反映系统在运行中的实际情况，提高了仿

真结果的置信度[5-6]。红外成像半实物仿真在红外成像

制导导弹导引头的研制和性能指标验证中起着非常

重要的作用，较大程度地降低武器系统在研制过程中

的成本和研制周期、提高效费比[3]。 

在红外制导导引头半实物仿真试验过程中，由于

导引头和红外目标模拟器都要架设在转台上，很难保

证导引头光轴和红外目标模拟器光轴完全重合，从而

不可避免会引入安装误差。这个误差会直接影响仿真

过程中导弹的跟踪精度和脱靶量，对仿真结果的置信
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4  结论 

通过对红外制导半实物仿真中出现的误差进行

了产生的原因分析，并建立了误差的数学模型及判断

3 种安装误差的方法，并进行推导得到了计算导引头

和目标模拟器安装误差的公式，然后应用 OpenCV 图

像处理工具对导引头图像进行处理得到误差量并提

出了误差补偿方法，最后将误差量代入弹道模型进行

验证，通过对实验前后脱靶量的统计对比表明此误差

修正对仿真中提高制导精度有一定的优化作用。 
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