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适用于小高炮火控系统的激光测距机

2 0 9 所 叶祖深

小高炮由于其操作简便反应快成本低是防低空的有效火器
,

在小高炮火控系统 中配置激

光测距机又是解决首 发命中的一个有效途径
。

但激光测距机用于对空中快速运动 目标 测 距

时
,

最常遇到的假目标回波是来自云层对激光的反射
,

只有能判别测到的究竟是 云 还 是 目

标
,

并能 自动剔除云层回波
、

截获并跟踪 目标回波
,

才能满足实战要 求
。

本测距机区别于其他对空激光测距机的特点是
:

1)
.

利用 目标距离变化率R N

的判别不等

式实施对目标的距离选通
。

判别 不等式 1 50 米 /秒( 】R
: ;

】〔 3 00 米 /秒
,

用来在目标斜距离尽
N
)

4
.

5公里的起始 目标距离搜索阶段剔除云层回波
,

截获 目标回波距离信息
; 判别不等式 {R

N

!(

3 00 米 /秒用于在整个临近航路上剔除云层回波干扰
,

从而把错误搜索和错误跟踪云层回波的

N 率减到最小
; 2)

.

利用两点外推法来实施对目标的盲 目距离跟踪
,

在跟踪过程 中若由于各种原

因造成一时丢失 目标 (指无 回波或误测假回波)
,

本机能根据前一个
“测距有效

”
点的有效

距离R N

及其变化率 R 、

自动完成对目标距离的记忆外推
,

无回波时则能按照所要求的 数 据率

补插出外推距离 (称之为
“丢点外插

” )
,

在误测假回波时则能剔除假回波并按所要求的数

据率补插出外推距离 (称之为
“
剔点外插

” ) ; 3)
.

搜索 目标回波距离时
,

盲 区由测手人工

装定
,

白3 00 米到5 0 0 0米分档选择
,

一旦求得的距离变化 率 满 足 不 等 式 150 米 /秒( IR
、

}成

30 0米 /秒
,

本机便自动判定该回波是 目标回波
,

从而完成 目标距离截获
,

系统 自动转换到距

离跟踪状态
,

同时 自动地由外推距离形成距离波门
,

因此该距离波门能随距离 自动推移
,

实

施对 目标的距离跟踪时正是利用此外推的距离波门限定盲区
,

从而把近距离反向散射和近距

离什物 回波的干扰减到最小
。

根据某小高炮射击的 目标的可能航路
,

可知其射击的目标的最大过航斜距离是 2 5 0 0米
,

因为 目标距离搜索应早在离过航点足够远处完成
,

所以我们选最小截获距离为4
.

5公里 是 合

适的
,

同时根据其射击的 目标的速度范围
,

可以容易地计算出
,

在 目标斜距离大于 4
.

5 公 里

时
,

目标的距离变化率必然满足不等式 1 50 米 /秒燕 }R
、

1( 3 00 米 /秒
,

在整个临近航路上 目标

距离变化率显然满足不等式 】R
、

}镇 3 00 米 /秒
。

而配置在跟踪系统上的激光测距机
,

在搜索目

标 回波距离时
,

若误测到云层回波
,

所测得的云的表观距离变化率恰好满足不等 式 1 50 米 /秒

( }R
、

}( 30 0米 /秒的几率是非常小的
,

因此我们可以利用该判别不等式 来实现 目标 距 离 截

获
。

通过野外联机实验发现
,

在 目标距离跟踪过程中云层干扰通常都发生在云层较低时
,

此

时由于一会儿测到 目标
,

一 会儿测到云
,

从而造成距离信息的大幅度摆动
,

其距离变化率往

往超过30 0米 /秒
,

显然可以用不等式 !R
、

}毛 3 00 米 /秒来剔除此云层干扰
。

跟踪过程中
,

由自动外推的距离波门限定盲区
,

再 由距离变化率判别不等式实施对目标

的距离选通
,

并据两点外推法实施对 目标的盲 目距离跟踪
,

使得本机具有极佳的距离选通效

果
:

距离选通范围能够做得相当小而又不会丢失目标距离信息
,
在激光重复频率为每秒 5 次

时
,

只有比 目标临近或离远小于60 米范围内的假 目标才可能形成干扰
,

这个几率 自然是很小
·
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的
,

因而本机具有极强的抗干扰能力
。

本机原理方框图简示于下图
:
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