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用单站光电雷达一体化系统测量目标三维姿态
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摘要：设计了单站光电雷达三维姿态测量系统，讨论了将该测量系统用于飞行目标三维姿态测量的可行性，研究了用该

系统测量飞行姿态的原理、算法和误差项。依据选取的三维姿态解算算法确定了系统的关键技术指标，计算了系统对模

拟目标的作用距离，并分析其三维姿态测量精度。分析结果表明，系统对模拟目标的作用距离不小于６０ｋｍ，实时三维

姿态测量总误差不大于１２０′。利用外场现有仪器的校飞试验进行了单站三维姿态解算实验，结果表明，利用单站光电雷

达一体化测量系统来测量飞行目标的三维姿态信息方法切实可行，不但可提高仪器测晨的实时精度，而且可消除传统交

汇测量法对布站的限制，提高了仪器使用效率。
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１　引　言

　　在三维空间中识别飞行目标时，由于目标在

空间的姿态具有随机性，因此姿态参数成为反映

飞行器飞行状态和飞行性能的重要技术指标，获

得这些指标对于分析和评价空间目标运动特性以

及进一步优化系统设计具有十分重要的意义［１３］。

光学跟踪测量是靶场试验中的主要测量手段之

一，特别对战术导弹遭遇参数和姿态量测量意义

重大。利用光学跟踪测量技术在三维空间对飞行

目标进行姿态测量是现代武器系统对测量领域提

出的新要求，这项测量不仅要完成传统的外弹道

测量，还要对目标姿态参数进行测量。光电雷达

一体化跟踪测量技术，借鉴了国外在光电经纬仪

上加装测距雷达从而实现光电经纬仪单站定位目

标的成功经验［４６］，利用高精度光学测角性能和高

精度雷达测距性能，达到降低数据处理难度和消

除测量设备布站限制的目的，实现了对飞行目标

的高精度测量。

本文设计了光电雷达姿态测量系统，该系统

是以完成光学跟踪测量为目的而构建的光、机、电

控和计算机有机结合的高精度测量仪器。它利用

目标和背景之间反射或辐射的光信号差异，对目

标进行探测、识别、跟踪和瞄准，依靠光学成像系

统的测角信息与雷达系统的测距信息跟踪、测量

飞行目标的外弹道和姿态参数，并记录目标的图

像信息。通过测量系统获取的目标图像信息、角

度信息和距离信息解算其三维姿态参数，并依据

误差传递原理分析解算中存在的误差项以及各误

差项对解算结果的影响，进而确定系统总体设计

指标。最后，依据现有设备及外场试验条件，实时

解算校飞目标的三维姿态信息，验证此方法的有

效性。设计中选用中轴线投影法测量目标俯仰角

和偏航角，利用螺旋线法测量目标翻滚角，并结合

目标参数、测量系统的系统误差以及算法误差对

一飞行目标进行姿态解算分析。分析结果显示测

量系统在该测量方案下俯仰角、偏航角的实时测

量误差σψ，σ 均不大于５０′，翻滚角的实时测量误

差不大于８０′，三维姿态综合测量精度不大于

１２０′。

２　单站三维姿态测量原理

２．１　测量系统关键技术指标的确定

２．１．１　系统组成

单站光电雷达三维姿态测量系统选取精密双

轴Ｕ型地平式跟踪架，方位、俯仰的转轴上分别

安装有精密的２４位绝对式轴角编码器和力矩电

机，在水平轴上安装有可见光电视成像系统，左右

轴头分别安装雷达的发射机和接收机。

图１　系统组成结构图

Ｆｉｇ．１　Ｓｙｓｔｅｍｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ

２．１．２　系统工作原理

系统工作时，雷达完成对目标的捕获并输出

目标的角度、距离、速度等信息，数字视频处理器

处理可见光电视图像并输出目标脱靶量，伺服控

制系统根据雷达信息、脱靶量信息、编码器角度等

信息控制力矩电机，驱动跟踪架双轴实现对目标

的跟踪，图像记录系统实时记录图像和数据，姿态

解算系统实时解算目标的三维姿态信息，实时记

录的图像和测量数据供事后处理。

２．１．３　系统总体设计指标确定

可见光电视系统通光口径犇ｃ＝４５０ｍｍ，光
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学系统焦距犳ｃ＝３６００ｍｍ，可见光电视相机靶面

像元尺寸犛狆＝１２μｍ×１２μｍ，采用像元数不小

于２Ｋｐｉｘｅｌ×１Ｋｐｉｘｅｌ的ＣＭＯＳ探测器，实时测

角精度不小于１２″。雷达系统测距误差不大于１

ｍ，保精度作用距离不小于６０ｋｍ。

２．２　单站三维姿态测量算法

２．２．１　单站测量偏航角与俯仰角算法

光电雷达三维姿态测量系统进行单站测量

时，利用可见光电视系统获得二维图像判读获得

的脱靶量信息和编码器信息，得到目标特征点犕１

的方位角度值犃 和高低角度值犈，应用公式（１）

获得目标特征点在发射坐标系中的位置坐标（犡，

犢，犣）。

　　　　

犡＝犡０＋犇ｃｏｓ犃ｃｏｓ犈

犢＝犢０＋犇ｓｉｎ犈

犣＝犣０＋犇ｓｉｎ犃ｃｏｓ

烅

烄

烆 犈

， （１）

式中：（犡０，犢０，犣０）为该测量系统在发射坐标系中

的位置坐标；犇为由雷达测距信息得到的可见光

电视靶面位置与目标特征点之间的距离。

利用穷举法搜索目标图像边缘点，过图像形

心做直线，在该直线上寻找目标图像两侧灰度突

变点，过形心以及两侧突变点的线段中最长的即

为目标图像轴线方向，两侧边缘点位置分别为目

标头部位置 犕１ 与尾部位置 犕２
［７１０］。利用编码

器信息和目标脱靶量信息可以获得犕１ 和犕２ 的

方位角度值，高低角度值（犃１，犈１）、（犃２，犈２），已知

目标的头尾轴线长度为犕１犕２＝犔。目标特征点

空间位置投影如图２所示，设α＝∠犅犕１犕２。

在三角形△犗犘１犘２ 中应用余弦定理得：

（犔ｃｏｓα）
２＝（犇１ｃｏｓ犈１）

２＋（犇２ｃｏｓ犈２）
２－

２（犇１ｃｏｓ犈１）（犇２ｃｏｓ犈２）ｃｏｓ（犃１－犃２）， （２）

式中犇１＝犗犕１，犇２＝犗犕２，同时可知：

犇１ｓｉｎ犈１＋犔ｓｉｎα＝犇２ｓｉｎ犈２． （３）

联立式（２）与式（３），得到关于犇２ 的一元二

次方程为：

犇２２－２犇１ｃｏｓ犈１ｃｏｓ犈２ｃｏｓ（犃１－犃２）＋

ｓｉｎ犈１ｓｉｎ犈２犇２＋犇
２
１－犔

２＝０， （４）

由式（４）解得：

犇２＝
－犫＋ 犫２－４槡 犪犮

２犪
， （５）

图２　测站坐标系目标特征点的位置关系

Ｆｉｇ．２　Ｓｐａｔｉａｌｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｏｆｆｅａｔｕｒｅｐｏｉｎｔｓｆｏｒｔａｒｇｅｔ

ｉｎｓｔａｔｉｏｎ’ｓｆｒａｍｅｏｆａｘｅｓ

式中：

犪＝１，犫＝－２犇１（ｃｏｓ犈１ｃｏｓ犈２ｃｏｓ（犃１－犃２）＋

ｓｉｎ犈１ｓｉｎ犈２），犮＝犇
２
１－犔

２．

由公式（５）可获得犇２，进而利用公式（１）可得

到特征点犕２ 的坐标值。

目标轴线上的两个特征点坐标分别为 犕１

（狓１，狔１，狕１），犕２（狓２，狔２，狕２），其空间中轴线的姿态

角为：

偏航角

ψ＝ａｒｃｔａｎ（（狕２－狕１）／（狓２－狓１））， （６）

俯仰角

＝ａｒｃｔａｎ（（狔２－狔１）／ （狓２－狓１）
２＋（狕２－狕１）槡

２ ）．

（７）

２．２．２　单站测量滚动角算法

传统的螺旋线法采用在圆柱形弹体表面标记

特征点，由于圆柱形的表面展开为矩形，因此其对

角线对应目标上的空间螺旋线，该螺旋线上犙犼为

犖 个等间距的特征点，它们在一个圆周内分别相

差２π／犖
［１１］。为使研究更具一般性，这里将传统

的螺旋线法进行扩展，将飞机尾翼上的边缘特征

图３　翻滚角测量标记点示意图

Ｆｉｇ．３　Ｍａｒｋｅｒｓｏｆｒｏｌｌａｎｇｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ
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点Ｑｉ作为滚动角测量的标记点，如图３所示：

测量系统的图像采集频率为２００Ｈｚ，由于导

弹和火箭这类目标的轴线在Δ狋＜０．０１ｓ时可认

为在同一平面内运动，故可将Δ狋时间间隔内的目

标运动进行分解，如图４所示。

图４　目标中轴线的运动分解

Ｆｉｇ．４　Ｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎｏｆｔａｒｇｅｔｍｏｖｅｍｅｎｔａｘｉｓ

图中可见，（１）目标质心犌的平动（目标质心

犌由犌１ 平动到犌２），（２）目标轴线绕质心犌在平

面内转动（目标轴线犃犅由犃１犅１ 转动到犃２犅２），

（３）目标绕轴线的转动（决定目标滚动角量）。

由上面的假设可知，目标轴线的运动是在同

一平面内的，在狋时刻目标中轴线的方程为：

狓狋＝狓狅
１
＋犃狋狋

狔狋＝狔狅
１
＋犅狋狋

狕狋＝狕狅
１
＋犆狋

烅

烄

烆 狋

， （８）

过直线犃１犅１ 与犃２犅２ 作平面π０，则平面π０

的法向量可表示为：

狀０＝｛犃１，犅１，犆１｝×｛犃２，犅２，犆２｝， （９）

犜时刻，目标表面点犙狋 与轴线犃狋犅狋 确定的

平面为π狋，则平面π０ 与平面π狋的夹角θ狋为：

θ狋＝ａｒｃｃｏｓ
狀０　狀狋

｜狀０｜　｜狀狋（ ）｜ ， （１０）

狀狋＝｛犃狋，犅狋，犆狋｝×｛狓犙狋－狓０１，狔犙狋－狔０１，狕犙狋－狕０１｝

π狋为平面的法向矢量。

滚动角Δθ＝θ２－θ１． （１１）

３　三维姿态测量精度分析

３．１　三维姿态测量值误差分析

３．１．１　偏航角与俯仰角误差分析

由误差传递公式可得偏航角和俯仰角的标准

偏差σψ，σ：

　　　　　　　σψ＝
ψ
（ ）犃

２

σ
２
犃＋

ψ
（ ）犈

２

σ
２
犈＋

ψ
（ ）α

２

σ
２
α＋

ψ
（ ）犳

２

σ
２
犳＋

ψ
（ ）犇

２

σ
２［ ］犇

１
２

， （１２）

　　　　　　　σ＝

（ ）犃

２

σ
２
犃＋


（ ）犈

２

σ
２
犈＋


（ ）α

２

σ
２
α＋


（ ）犳

２

σ
２
犳＋


（ ）犇

２

σ
２［ ］犇

１
２

， （１３）

式中：σψ 为目标偏航角误差，σ 为目标俯仰角误

差，α为靶面提取的目标的中轴线的斜率，σα 为中

轴线斜率提取误差，σ犃 为光电雷达一体化测量系

统的方位角误差，σ犈 为光电雷达一体化测量系统

的俯仰角误差，σ犳 为焦距误差，σ犇 为光电雷达一

体化测量系统的测距误差。

偏航角、俯仰角的合成误差σｓｙｎ＝（σ
２

ψ＋σ
２
）

１
２

随光电雷达一体化测量系统的测角误差增大而增

大。

单站中轴线提取极大值误差为：

δｍａｘ＝ａｒｃｔａｎ（δ狑／犿）． （１４）

式中：δ狑 为中轴线提取误差像元个数；犿 为中轴

线上有效像元个数。

目标在像面的投影长度越长，即在ＣＣＤ像面

上所占像元数量越多，则在像面上目标的中轴线

提取精度越高，偏航角和俯仰角的测量精度也随

之越高。

此外，光学系统畸变对目标中轴线的提取精

度亦有影响，尤其对像元细分较多的情况下影响

更大。

焦距误差对偏航角和俯仰角精度的影响可以

通过设备研制时的精确测量来消除。

３．１．２　翻滚角误差分析

由误差传递公式（１５）可知，翻滚角的测量精

度不仅受轴线斜率提取精度影响，还受空间点的

坐标提取精度影响。因为图像处理对于点的提取

精度远远低于直线的提取精度，所以翻滚角的测

量精度低于偏航角和俯仰角的测量精度。
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σΔθ＝ ∑
２

犻＝１

σ狓
０
犻

·θ
狓

０
（ ）

犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ狔０
犻

·θ
狔０

（ ）
犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ狕
０
犻

·θ
狕

０
（ ）

犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ犃犻·
θ
犃（ ）

犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ犅犻·
θ
犅（ ）

犻

２

［ ＋

∑
２

犻＝１

σ犅犻·
θ
犅（ ）

犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ狓犙
犻

·θ
狓犙

（ ）
犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ狔犙
犻

·θ
狔犙

（ ）
犻

２

＋∑
２

犻＝１

σ狕犙
犻

·θ
狕犙

（ ）
犻

］
２

１
２

， （１５）

３．２　系统作用距离分析

设定成像条件如下：白天观测，仪器观测方向

与太阳夹角＞４５°，大气水平能见度＞２０ｋｍ，背景

为天空，被测目标假定为波音７３７４００飞机（外型

尺寸为３３．４ｍ×１１．１３ｍ×２８．８８ｍ）。在不考虑

雷达系统作用距离的前提下分析可见光电视系统

作用距离，应满足如下判定条件：

（１）目标在相机靶面上成像尺寸应满足最小

成像条件的要求；

（２）目标照度不小于相机最小许用照度；

（３）目标和背景之间对比度应满足最小成像

的要求。

３．２．１　目标成像尺寸分析

为了保证系统对目标成像，目标在相机靶面

上成像尺寸应满足：

犖ｍｉｎ＝
π犇

２
ｍｉｎ犳

２
ｃ

４犚２ｃ犛ｐ
≥［犖ｍｉｎ］， （１６）

式中：犖ｍｉｎ为目标在可见光电视靶面上成像时最

小几何尺寸所占的像元数；目标外形轮廓的最小

几何尺寸 犇ｍｉｎ＝１１．１３ｍ；光学系统焦距犳ｃ＝

３６００ｍｍ；取光学系统作用距离犚ｃ＝６０ｋｍ；可

见光电视相机靶面像元尺寸犛ｐ＝１２μｍ×１２μｍ；

取视频判读要求识别目标的最小像元数犖ｍｉｎ＝８

×８。经计算犖ｍｉｎ＝２４３２。因为犖ｍｉｎ≥［犖ｍｉｎ］，

所以在６０ｋｍ处目标在相机靶面上成像尺寸可

满足最小成像的要求。

３．２．２　目标像面照度分析

经大气传输到光学系统像面需要照度满足如

下要求：

犈ｍｉｎ＝
犈０犽

４

犇ｃ

犳（ ）
ｃ

２

τ０τ≥［犈ｍｉｎ］， （１７）

式中：犈ｍｉｎ为目标在可见光电视靶面上的照度；犈０

为太阳高角为１５°时至地面的照度，查表：犈０＝１８

６００ｌｘ；取飞机表面漫反射率犽＝１．２；光学系统通

光口径犇ｃ＝４５０ｍｍ；光学系统焦距犳ｃ＝３６００

ｍｍ；Γ０，Γ分别为大气透过率和光学系统透过率，

取Γ０＝０．２，Γ＝０．４；［犈ｍｉｎ］为相机像面处的最小

许用照度，取［犈ｍｉｎ］＝２．２ｌｘ。经计算犈ｍｉｎ＝７．０

ｌｘ。犈ｍｉｎ≥［犈ｍｉｎ］，即在太阳高角＞１５°条件下，目

标在相机靶面处的照度大于最小许用照度。

３．２．３　目标与背景对比度分析

考察系统在稳定跟踪过程中，在复杂背景下

目标与背景对比度是否满足可靠提取目标信号的

要求。即是否满足：

犆ｍｉｎ＝
犈ｍｉｎ－犈犫
犈犫

≥［犆ｍｉｎ］， （１８）

式中：犆ｍｉｎ为目标与背景之间的对比度；犈ｍｉｎ为目

标在相机靶面上的照度，由上述计算知：犈ｍｉｎ＝

７．０ｌｘ；犈ｂ 为背景在相机靶面上的照度，取犈ｂ＝

３．７ｌｘ；［犆ｍｉｎ］为视频处理器要求目标与背景之间

的对比度，取［犆ｍｉｎ］＝０．３。经计算得：犆ｍｉｎ＝

０．８９。因为犆ｍｉｎ≥［犆ｍｉｎ］，所以目标和背景之间的

对比度满足视频处理器提取目标的要求。

通过上述分析可知：白天观测，仪器观测方向

与太阳夹角＞４５°，大气水平能见度＞２０ｋｍ，背景

为天空，被测目标假定为波音７３７４００飞机（外型

尺寸为３３．４ｍ×１１．１３ｍ×２８．８８ｍ），测量系统

对假定目标的作用距离犚ｃ＝６０ｋｍ。

３．３　三维姿态测量精度计算

假定测量目标为波音７３７４００飞机（外型尺

寸为３３．４ｍ×１１．１３ｍ×２８．８８ｍ），目标飞行方

向与光电雷达姿态测量系统观测角度为θ＝４５°，

三维姿态测量距离犇＝４０ｋｍ，光学系统焦距犳ｃ

＝３６００ｍｍ，ＣＣＤ像元尺寸犛ｐ＝１２μｍ×１２μｍ，

则目标长度方向在靶面上所成像占像元个数为：

犿＝ｃｏｓ４５°×
３３．４×１０００×犳ｃ

犇×犛ｐ
＝

０．７０×
３３．４×１０００×３６００

４０×１０００×１２
＝１７７， （１９）

由（１４）：单站中轴线提取极大值误差δｍａｘ＝ａｒｃｔａｎ

（δ狑／犿）＝ａｒｃｔａｎ（１／１７７）＝２０．１５′。

同理可得该系统对同一假想目标波音７３７

４００飞机在不同观测角度θ（°）与测量距离犇（ｋｍ）

条件下的单站中轴线提取极大值误差，见表１：
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表１　中轴线提取极大值误差表

Ｔａｂ．１　Ｍａｘｉｍｕｍｅｒｒｏｒｓｏｆａｘｉｓｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ

θ／（°）
犇／ｋｍ

１０ ２０ ３０ ４０ ５０ ６０ ６５

２０ ６．９６７６１４ ７．３０２１３２ ７．９２３２７５ ８．９５７３８４ １０．６７４９８ １３．７２３４７ １６．２３６２１

２５ ８．７０９５１１ ９．１２７６５７ ９．９０４０８４ １１．１９６７２ １３．３４３７１ １７．１５４２８ ２０．２９５１８

３０ １０．４５１４ １０．９５３１８ １１．８８４８９ １３．４３６０４ １６．０１２４１ ２０．５８５０６ ２４．３５４０９

３５ １２．１９３２９ １２．７７８６９ １３．８６５６８ １５．６７５３５ １８．６８１１ ２４．０１５８ ２８．４１２９３

４０ １３．９３５１７ １４．６０４２ １５．８４６４７ １７．９１４６５ ２１．３４９７６ ２７．４４６５ ３２．４７１７

４５ １５．６７７０５ １６．４２９７ １７．８２７２４ ２０．１５３９３ ２４．０１８４ ３０．８７７１３ ３６．５３０３７

５０ １７．４１８９１ １８．２５５１９ １９．８０８ ２２．３９３１９ ２６．６８７０１ ３４．３０７７１ ４０．５８８９４

５５ １９．１６０７７ ２０．０８０６７ ２１．７８８７５ ２４．６３２４４ ２９．３５５５９ ３７．７３８２２ ４４．６４７４

６０ ２０．９０２６１ ２１．９０６１３ ２３．７６９４９ ２６．８７１６７ ３２．０２４１３ ４１．１６８６５ ４８．７０５７３

　　影响飞行目标的偏航角和俯仰角测量精度的

主要因素是目标图像上中轴线提取的角度误差，

而中轴线提取的位置误差，即中轴线的平移对偏

航角和俯仰角测量精度影响很小；影响飞行目标

的翻滚角测量精度的主要因素除了包括目标图像

上中轴线提取的角度误差与位置误差之外还有目

标图像上标记特征点提取的位置误差。取σψ＝σ

＝５０″，σΔθ＝８０′，则三维姿态测量合成误差：

σｓｙｎ＝（σ
２

ψ＋σ
２
＋σΔθ２）

１
２≤ （５０２＋５０２＋８０槡

２＝１０７″．

（２０）

４　姿态解算试验

　　为了验证本文选用算法的有效性及测量方法

的可行性，利用外场现有类似设备进行单站三维

姿态测量模拟试验，并对试验中可见光电视拍摄

的校飞飞机图像进行处理和解算。已知飞机中轴

线长３１．８ｍ，尾翼高２．９ｍ，可见光电视相机靶

面像元尺寸 犛ｐ ＝１２μｍ×１２μｍ，像元数为

１Ｋｐｉｘｅｌ×１Ｋｐｉｘｅｌ，焦距为６００ｍｍ，系统通光口

径为３００ｍｍ。

图５为测量系统拍摄的飞机图像，图６为

Ｈｏｕｇｈ变换提取得到的飞机边界。

雷达测量得到可见光电视ＣＣＤ靶面距离飞机

机头特征点犕１ 的距离为２７．９３５ｋｍ，机头特征点

角度信息犕１（犃１，犈１）＝（１２．２３４°，１２．５８９°），机尾特

征点犕２ 角度信息（犃２，犈２）＝（１２．３０２°，１２．５６１°），

飞机尾翼上的边缘特征点犙角度信息（犃３，犈３）＝

图５　飞机图像

Ｆｉｇ．５　Ｉｍａｇｅｏｆａｉｒｐｌａｎｅ

图６　飞机边缘

Ｆｉｇ．６　Ｅｄｇｅｏｆａｉｒｐｌａｎｅ

（１２．２８１°，１２．５８６°），进而得到特征点犕１、犕２ 和犙

在测站坐标系中的空间坐标值 犕１（狓１，狔１，狕１）＝

（２７３００．６０５，６０８８．５９７，５９１９．５６０），犕２（狓２，狔２，狕２）

＝（２７２８５．７６８，６０６５．１４５，５９４１．８５４）和犙（狓３，狔３，
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ｚ３）＝（２７２８８．０２３，６０８２．４３４，５９３５．４１５）。

依据公式（６）、（７）和（１１）计算得飞机在测站

坐标系中的三维姿态角度为：

偏航角

ψ＝ａｒｃｔａｎ（（狕２－狕１）／（狓２－狓１））＝－５６．３５６°

俯仰角

＝ａｒｃｔａｎ（（狔２－狔１）／ （狓２－狓１）
２＋（狕２－狕１）槡

２）＝－４７．２１２°

Δθ＝θ２－θ１＝４．２８１°

　　依据测站坐标系与发射坐标系之间存在的变

换关系，求得飞机在发射坐标系中的三维姿态角

Ψ＝－４８．９６２°，Ф＝－２５．６８４°，Δθ＝４．２８１°。

５　结　论

　　本文对单站光电雷达三维姿态测量系统进行

设计并探讨了将该测量系统应用于测量飞行目标

三维姿态的可能性。在分别对姿态测量原理、算

法和误差项进行研究后，确定了光电雷达姿态测

量系统的设计方案，并对系统的作用距离与三维

姿态测量精度两项关键设计技术指标进行分析。

分析结果显示，测量系统在该测量方案下俯仰角、

偏航角的实时测量误差σψ，σ 均不大于５０′，翻滚

角的实时测量误差σΔθ不大于８０″，三维姿态综合

测量精度不大于１２０′，满足设计指标要求。最

后，依据现有相似仪器进行三维姿态测量试验，验

证了测量方案的可行性。在靶场光学测量仪器现

有设计精度条件下，应用单站光电雷达姿态测量

系统的设计方法对飞行目标进行三维姿态测量，

不但可以提高仪器测量的实时精度，还可以消除

传统交汇测量方法带来的布站限制，提高仪器的

使用效率。
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