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光电跟踪仪器的计算机辅助设计和

自适应数字伺服系统实验分析

姜 孙�,

摘要
�

本文给出了微型计算机辅助设计随动系统程序以及多采样 �� 适应的 伺 服系统

仿真程序 � 井分析了伺服系统的实验结果
。

前 言

经纬仪的制造在我所已有二
一

�
‘

多年历史了
,

在这一过程中
,

我们积累了丰富的经验
,

其中

频域法在设计控制系统中的使用
,

使得经纬仪在技术指标
�

七达到了先进水平
,

并为其发展奠定

了基础
。

然而
,

计算机技术的广泛应用使得人们自然地考虑到运用计算机辅助设计的方法设

计控制系统的必要性
’

�
。

本文力求在上述方面做初步尝试
,

以便为现代控制理论 和自适应理

论较好地应用到光电跟踪仪器的制造
�
�
� 去打下基础

。

论文分两部分
,

即最佳设计部分和数字

引导部分
。

二
、

最佳控制系统的设计

火一 � 基本思想

通过分析
〔” ,

并根据实际经验
,

我们认为在一定条件下
,

数字控制系统的设计方法可以

用连续系统的设计方法来代替
。

基于这一思想
,

我们就能对现有的连续系统计算机辅助设计

程序加以改进
,

从而设计出带保持器的数字控制系统
。

�二 � 仿真程序选取及改进

住� 必要性

以往制造光电跟踪仪器的过程
,

首先
,

建立 一个 � � �的 模型
。

然后
,

在模型上设计并调

试
。

最后
,

才按调试过的符合要求的参数制造实际系统
。

这种方法在以前起到了积极作用
,

但是
,

�日 �� 计算机技术 日新月异的发展
,

造模型的缺点越来越显露出来
。

如在制造某
一
经纬

仪时
,

总共花
一

� 儿
一

�
一

万元
,

并用了一年多的时间刁
‘

造出
一

个模型
,

这显然是费时费工的
,

而

且耗资也 ���
‘

常大
。

山此可见
,

采用计算机数字仿真是极其重要的
。

�� � �」
‘

域仿真程序
〔‘’

综合我所实际需要
,

经比较
〔 】,

我们选用思想方法简单
,

使用灵活的离散相似法这套程

序
,

它的框图如图 � � �
。

在使用这套程序时
,

我们考虑了下而两个问题的仿真方法
,

它在现有

文献中还不曾见到
。

注
�

本文作者的导师为刘栖山
,
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�� 在实际系统中
,

数字系统各个环节的带宽是不一样的
,

因此
,

要求采样 周 期 也 不

同
。

为了更能真实地模拟这种实际系统
,

我们采用多采样数字控制系统 ��
“
�� ’

� �� � �‘娜 ���

�� 耐肋� �� 对翻 � 的处理方法
〔” ,

从而解决了实际系统的仿真
。

�� 参见数字引导中的变带宽部分
。

�� 频域仿真程序
〔‘’

正象前文所述
,

由于频域法设计的系统是非常可靠的
,

因而频域仿真显得非 常 切实 可

行
,

正因如此
,

我们把频域仿真程序所给出的结果作为系统的稳定指标判据是有根据的
。

但

是在程序使用
� ”中

,

我们发现了程序中有很多参数
,

如带宽
,

动态系数等没有给出
,

从而给

设计带来很多不便
。

在改进后的程序中
,

这些参数均被补充进去了
。

�三� 评定指标
〔”

�四� 最佳系统的计算机辅助设计

过去
,

我所设计光电仪器的过程如图 �� �
,

从这个过程看出
,

这项工作既单调乏味
,

又浪

费时间
,

而且设计出的系统并不能保证最优
。

在有了最佳系统的计算机辅助设计程序之后
,

这种繁锁的过程被取而代之
,

从而减轻了设计者的负担
,

提高了设计质量
,

至于如何使用此程

序设计系统的方法
,

由于篇幅有限
,

不作说明
。

三
、

计算机参与闭环控制的高精度随动系统

�一 � 简介

本文所述的数字引导方法是为光电跟踪仪器的技术发展所设计的一种新的方法
。

以前
,

我所生产的光电跟踪仪器
,

在数字引导中
,

除了几个各别环韦如比较器等外
,

其余主要环节

如校正环节等均采用模拟器件
。

为了充分发挥微机控制的优势 �如
�

极强的逻辑判别功能
、

快速的实时处理能力及软件编制的灵活性 �
,

本设计除保持原数字引导的特点外
,

还加上了计

算机参与的位置校正以及自适应控制
,

从而改善了仪器对跟踪各种性能飞行 目标 的 适 应 能

力
,

提高了仪器跟踪精度
。



一 �� 一

�二� 变带宽

通过对大型光电跟踪仪器的跟踪过程的分析
,

我们认为
,

即使对同一 目标的跟踪
,

初始

段和末尾段对跟踪仪器的要求也是矛盾的
,

在初始段跟路
�

目标的机动性强
,

速度和加速度很

大
,

而信噪比却很高
。

因此
,

要求跟踪仪器的捕获快速
、

灵活
、

精度高
。

而在 末 尾 段
,

速

度和加速度很小
,

但信号的信噪比相对很低
。

因而
,

要求仪器保持跟踪平稳
,

并 有 良 好 的

滤波特性
,

从而在设计中采用了适应性改变系统带宽的方法
。

我们还给出了带宽转变条件并讨论 了带宽转变的最优控制询题
,

由于篇幅有限
,

不再叙

述
。
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