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��� � � ��� 高速信号处理器的开发及

其在电影经纬仪进行系统

误差修正中的应用

丁 浩

摘典
�

本文分析了如何建立电影经纬仪系统误差的数学模型
,

介绍 了一 种 � � � 一

�� �� 开发系统
。

最后
,

讨论了如何设计一个误差修正系统
,

通过这一系统我们能够提高电

影经纬仪的跟踪精度和测全精度
。

一
、

电影经纬仪总测角误差表达式

在室内对龟影经纬仪进行检测常川的是比较法
,

即用高精度的经纬仪 �如 �
‘

经纬仪�

与待测经纬仪所测同一 日标进行比较
。

于是我们将经纬仪在静止状态和运动状态拍照平行光

管的十字丝 �作为目标 �所测得的目标夹角 ��
,
� � 与 �

‘

经纬仪测得的同一 目标夹角��
, ,

�
,

� 之差 �汀 �
,

� � � 来表示静态和动态总测角误差的
,

于是有
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为经纬仪测角的普遍公式
。

如果把编码器误差和脱靶量修正误差划入其它因素中
,
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这就是经纬仪总测角误差与各单项误差和随机误差的表达式
。

显然
,

经纬仪的使用者要求
�

�
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这 里
。
为 一很小的角量

,

视不同经纬仪而定
。

为确保 � � � 式要求
,

过去曾用二种方法
�

一种是使 �� 一 ��
、

�� 一�� 式右端每项都趋于

零
,

这对机械上 的加工
、

装配
、

调整都是难以达到的
,
第二种方法是使 �� 一 ��

、

�� 一 �� 式的

� �
,

汀 � 表达式的右端有正有负
,

正负抵消的补偿法
。

目前对经纬仪系统误差的调整是将

上述二种方法结合起来
,

即采用混合法
。

尽管这种方法有时也能使 � � 和 � � 符合设计要

求
,

但这种机械上的校正给调整人员带来了繁琐的劳动
,

实现起来比较困难
。

观察 �� 一 ��
、

�� 一�� 式不难发现影响经纬仪总测角误差的因素是很多的
,

其中一定存在

几个主要的因素
,

如果能找出来并预先进行修正或进行实时修正
,

经纬仪的跟踪精度和测最

精度都会有明显的提高
。

本文就是从这点出发来寻求解决办法的
,

也是本文对提高经纬仪跟

踪精度和测量精度的贡献
。

长期试验结果发现
,

照准差和横轴差对电影经纬仪总的测角误差影响较大
。

如果将此两

项误差影响予以校正
,

则方位系统误差和方位测角精度就会得到明显的改善
。

二
、

主要系统误差校正的数学模型

�
�

照准差 � 影响的校正

刀
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根据 � � � 式可校正照准差的影响

�
�

横轴差 � 影响的校正

刀
� 二 � �� �

利用 � � � 式可校正 � 对测方位角的影响
。

�
,

仅寸测 高低 角的影响均近似为零
。
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三
、

开发工具简介

�
�

� 几�� � �  � �高速信号处理器

� � � � � �  �是美国� � � � � 器件公司推出的产品
。

� � � � ��� � 信号处理芯片是以改进

的哈佛结构为基础
,

程序通道和数据通道相分离
,

并采用流水线作业方式
,

允许指令提取和

执行重叠进行
,

此外
,

还允许在程序和数据空间之间进行快速传递
。

这样� � � � � � � �比传统的

微处理器其运算速度大大提高了 ��� ��
�
时钟

,

��� 万次 �秒运算速度�
。

本论文之所以采用它就是因为它具有高速运算的能力
,

能胜任实际工作中提出的指标要

求
。

�
�

� � � 一� � �� 开发八高速运算系统“ ’

四
、

单项误差修正的硬件线路设计

根据实际要求
,

本系统设计成数字 接口线路
。

先由本系统接收四个数字量
,

即方位角�
、

高低角�
、

照堆差�
,

横轴差�
,

并对它们进行处理
,

然后直接推出校正后的数字量几 原理

图如图 � 所示设计步骤如下
�
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、

输出线路设计 �
、

中断线路设计 �
�

中断申请线路设计

�
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复位线路设计 �
�
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五
、

软件系统设计

根据硬件线路设计特点
,
�

’

� � � � � � �被设计成中断模式
,

因此软件设计一定要设计成中

断服务程序
,

软件设计思想如图 � 所示
。

六
、

结 论

本论文中设计的模块
,

具有一 定 的 通 用

性
。

利用它可以替代手工操作
,

弥补机械上的不

足
,

同时也使原来对机械
�

�� 的精加工要求得以

宽限
。

如以前照准差在制造完的电影经纬仪上

测得值 一般不得超过 士 � 角秒
,

否则机械上就

无法进行调整了
,

而现在则可放宽 到 士 �� 角

秒
,

用本论文设计的系统同样能保证经纬仪的

精度要求
,

这就是本论文的实际意义所在
。

本

论文设计的系统在 � ��一尸�机上进行了模拟

试验 � 满足了设计指标
,

相信它一定能对经纬

仪使用者有所帮助
,
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