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物镜 � 通过反射镜 � 将地面 目标成像在扫描盘 � 上 �参看图 � �
。

� 的结构如图 �
�

��� 所

示
。

电机 � 带动 � 以恒定速度转动
。

透镜 �
产

将通过狭缝的光会聚到光电管 � 上
,

光电管的

输出信号经过信号处理电路 � 处理之后在相关器 � 中作相关运算
,

其输出 与像
一

侈 速 度 成 正

卜匕
。

为潞期简单先从狭缝犊往复式扫描的情况入手
。

颧图名

所示
,

设狭缝移动速度为
� ,

规定不使用狭缝回扫描期间得

到 的信号
,

图中 � 表示像面
,

�� �� 表示像移速度
。

设某次扫

描 了� �两点间的像
,

由于存在像移速度
, 一

厂一次狭缝扫描

到 的不再是� �之间的像而是�
产
�

产

之间的像
,

� �
产

之间的

距离

户 �
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图 �
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式中�
,

为狭缝 的扫描周期
。

当�
�

较小时

� � “���
一

�
。

在相邻两次扫描期间光电管的输出信号�
,
��  和�

。

��  分别可表示为
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式中尸 �� 为狭缝扫描整个目标的像时光电倍增管的输出信号
。

近似地有
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式中 刀 � 二
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毛 � � �

圆环扫描时也有类似的分析
。

时 的情形
,

规定仅使用漂
叫

到
粤怪 任

图 � 示出了圆环扫描

区间里 的信号
。

由图

可见相邻两次狭缝扫描到的区域已不完全重合
,

但在狭

缝径向长度较长时
,

两端不重合部分相对较小
,

故仍然
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设某一次狭缝扫描 了� � 部分的像
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由于存在像移速度
,

下次扫描时狭缝扫描了�
产
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。
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u(t)的方向

,

R (
“
( t ) )和 u(t)

是单值对应的
,

即 R (以t)) 的大小可以表示像移速度
“
(t ) 的大小

。

容易发现
,

无论怎样改变

f
:(t )和f

Z(t )的形式
,

它们的相关函数都可以给出像移速度大小的信息
,
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,
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,
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图 6为速高比计中的相关器的原理图
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。
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式 ( 9 ) 即为速高比计中像移速度传感的输人输出关系表示式
。

遗憾的是实际当中由子我们计算相关函数时所用的采样周期并不是无穷长的
,

因此每次

运算时采样周期里信号的变号次数是不固定的
,

是随景物变化随机变化的
,

但相关器的输出却

直接和采样周期里变号次数有关
,

这就势必产生对应于同一像移速度相关器输出不为定值的
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现象
。

此外
,

由此相关器 的工作原理可知
,

相关器的输出对信号的相位是十分敏感的
,

这要

求输人信号必须具有良好的信噪比
,

否则
,

即使像移速度等于零
,

相关器也会有 较 大 的输

出
,

井且是随机波动的
。

相关器输出的波动是其 自身工作原理产生的
,

是限制速高比计精度

提高的根本原因
。

通过对空间滤波的分析容易发现引进空间滤波可以大大地改善输入信号的信噪比
,

明显

减小像移速度传感器的零位输出
,

同时也会减少 目标的变化对相关器输出的影响
。
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、

多狭缝的空间滤波作用

文献
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对多狭缝的空间滤波作用已作 了详细的分析

。

将图2所示为扫描盘由单狭缝改为多
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。
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图10 (a ) 示出了相关器的输出特性
,

图中虚线是按式 9 计算的结果
。

像移速度为零时

相关器的输出信号示于图 10 (b) 上
,

其均值等于零
,

均方差为 0
.
27“。

控制系统方樱图如图11 所示
。

由于相关器输出信号的波动千扰和 系统的稳态误差有关
,

为此在前向通道中引入一积分器
,

因而系统的误差主要为 千扰引起的随机误差
。
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表 1

实验结果见表 1
。

弓}入空间滤波提高了输入信号的信噪比
,

减

少了相位抖动的影响
,

减小了地面景物变化对传

感器输出的影响
,

提高了速高比计的精度
,

方法

是有效的
。

像移速度。m / s 跟 踪 精 度 l
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