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8 5
.

6 0 1 激光雷达 跟 踪 系统—
J

。

L
。

H [lg h比
,

美国专利
,

N o .

4 2 0 9 2 5 3
,

1盯 8年 5

月 1 9 日公布
。

一种有发射/ 接收共用光路 的激光雷达
’

系统由上下两部分组成
。

下部分固定
,

包括

激光发射器和光信号探测器
,

内有分束器和

反射器
,

以便将光信号组合或分开到相应的

光路
,

并可直接将光信号引到上部
。

上面部

分完全对称
,

可绕纵轴相对于下面固定部分

旋转 3 60
。 ,

.

上面部分有三个处于不同高度以

便引导光路的活动反射镜
,

第一个反射镜当

作可跟踪的发射/ 接收机光闹
,

第二个反射

镜装在偏离纵轴处
,

第三个反射镜装在低于

第一和第二个反射镜的地方
,

在离纵轴处装

有第四个反射镜
,

它与第二个反射镜在同一

平面且对准
,

但与第一个反射镜相对
.

当将

光阑反射镜和第三反射镜 从跟踪前所处 的位

置倒转1 80
” ,

通过顶点进行跟踪时
,

便可在

光路中使用第 四反射镜
,

这 就 提 供 了连续

跟踪
,

而不必将激光 雷达系统 的上部 转动

1 8 0
“ 。

种方法与众所周知的有关分析变换方法形成

鲜明对比
,

它能容许一定量的各种
,

特性误差

和不可靠性
,

本文还叙述并讨论 了各种条件

下变换 的例子
。

8 5
·

60 3 相干激光雷达发射频率的控制

系统
—

T
.

H
.

C o
ur te n a y等

,

美 国
,

专 利
,

N O
.

4 2 4 0 7 4 6
,

19 8 0年 12 月 2 3 日公布
。

,
、 、

本文介绍一种激光雷达系统
, :

它包括
。

在一个公共 的光学腔里有高功率脉神部分和

低功率连续波部分的混合激光发射机沙
.

本机

振荡激光器 ; 利用本机振荡器的输出信号频

率抑制激光发射机某一给定频率的连续输出

光束
,

并提供不同信号频率的装置
; 测定预

定值使发射频率与本机振荡器失调瞬态 的装

置
;
使激光发射机在该瞬态并和低功率输出

相同 的频率 产生高功 率输出信 号脉冲的装

置
。

8 5
.

6 0 2 对非均匀大气层纳激光雷达回

波分析变换—
J

.

D
.

K le tt 等
, A D 一 A 0 8 5

9 2 2 / 3
。

介绍了求出单态
、 一

单波长激光雷达系统

的返回信号在非均匀大气中的衰减系数和后

向散射系数的一种新分析方法
。

仅使用信号

本身的数据就能采用这一变换方法
,

而且这

8 5
.

6 04 用于大气探侧的地面激光雷达

的设计研究
—

R
.

L
.

F ra n kl m 等
,

·

A D 一产

0 9 1 9 5 5 / 5
。

这种用于大气探测的地面激光雷达是一

种双色激光雷达结构
,

它能同时测量万3仑n m

(绿色 ) 和 3 5 5 o m (近紫外 ) 波长的后 向散

射激光
。

它通过瑞利和米氏散射现象的光子

计数进行光散射测量
。

该系统包括获得 20 一

9 7k m 海拔高度范 围内大气分子密度和薄雾

特性曲线的现场数据处理/ 换算
。 _ 一

汉
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8 5
·

6 0 5 激 光 , 达
—

B
.

E d w a r d s ,

N s l 一 3 2了6 8
。

为测量80 ~ 1 0 0 k m 高度范围内大气中 钠

的分布高度而建造一台激光雷达系统
。

该系

统 由高功率脉冲染料激光器
、

大孔径接收望

远镜以及光子计数和信号处理仪器组成
。

本

报告对接收系统的设计及染料激光器的结构

和改进进行了讨论
。

描述了增加钠激光雷达

分布曲线分辨力 的数据所进行空间和时间筛

选并对响应重力波波动的钠密度计算机模型

进行 了研究
。

8 5
.

6 0 6 激光雷 达测定 大气溶胶 的组

分—
M

、

.

L
.

w
r ig h t , N s Z 一 2 2 5 3 6

。

本报告用差分散射激光雷达测定大气溶

胶组分的可能性进行 了理论和实验研究
。

这

种技术涉及到在中红外对气溶胶后向散射截

面 的多波长测量
。

许多物质对中红外光显示

了强的反射特性
,

这种特性可显著地调制后

向散射光谱
。

理论研究表明
,

许多物质
,

如

硫酸
、 1

硫敌氮及硅酸盐类用C O :

激光雷达来

鉴别都极有价值
。

N 8 3 一 2 3 5 9 1
。

本报告分析了脉冲C O : T E A激光雷 达

用于大气遥测 的实用性
,

除了测量衰诚和散

射系数的方法之外
,

还对大气后向徽射的最

大范围近 行了理论探讨
。

分析了分辨气体浓

度监测的度盘法精度
,

并举出了测量水蒸气

分布的实例
。

用直接 探测C O : T E A激光雷

达进行 了测量
。

重点放在研究 1郎m 区 单端

消光测量的可能性
。

发现在水平通路上大气

后向散射的衰减和对参考 目标进行测量得到

的衰减 比较吻合
。

纵向回波探测表明
,

第一

公里处后 向散射衰减下降了 10 倍
。

还使用了

一个75 c m 的测 距盒测 量了Ik m 处水 蒸气的

分辨距离
。

8 5
.

6 0 9 用于成象相干激光
几

雷达的计算

机 关型
—

。
.

L e ta lie k
,

p B s 4一 1 2 2 5 7 5
。

本报告描述 了计算机模型的特性及基础

理论以及反射模型一起的背景和目标的几何

表示法
。

采用激光雷达试验台侧量了各种 目

标和背景 的反射率
。

最后
,

列举 了该模型的

应用实例
,

用仿真图象加以说明
。

名6 ‘豹。了 锥形
夕

熟街激光束的光学多猎勒

翻牲系魏—
双

.

J
。

M o n ge o n ,

美 国专利
,

封。.

貂叨 219 9, 1邹么年 7 月 2 0 日公布
。

本专利描述在表面上方位置产生相对于

该表面运动的标记的方法
。

该方法由下列步

骤组志 扫描第一徽光束并在扫描期间同步

接收
; 从该表面散射的第一激光束产 生一返

回激光束
; 当返回激光束与第一

「

激光束之间

的频差与基谁频率馄颇后
,

由频差产生频差

龟信号多 产生上升运动标记
,

标记由信号组

减
,

信号大小与 频差信号 的平均 电 平成正

比
。

8 5
。

6 0 8 用脉冲 T E A C O :

激光 雷达测

. 大气
;

救翰及圳栽妞 ,
.

, 体 B叭妞柯等
,

85
.

61 0 红外徽光借 达系统—
R

.

C
.

H a r n ey ,

美国专利
,

N o 。

4 2 9 8 2 8 0 , 1蛇 1年

11 月 3 日公布
。

本 专 利 描述一种红外激光雷达系统
,

其组成有
:
用来至少产生一个红外发射脉冲

的激光装置
,

该脉冲有尖峰部分和连续彼都

分
;
第一处理装置响应产 生场景内目标距离

典型数据的尖峰信号
;
第二处理装置响应产

生场景内目标速度典型数据的连续波信号
。

85
.

6 n 用于激光雷达漂统的教宇处理
.

程序一
刃

.

F
。

B a d a v i等
,

N 5 4一 1 6 4 3 0
。

本报告列出并描述了软件程序表
。

该软

件程序分析从檄光雷达系婉获碍妨减数氮
所有程序用尹Q只T R A N 一万语 育记录班多刃-

l o 0D / F微计算机上
,

该微右磷截米霞达程疗
.

必3 二
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的数据集合系统的核心
。

在数公里外
,

流更好地测得风的剪力奋

8 5
.

6 12 脉 冲 澡 光 雷 达 装 置—
S.

M a r e u s
等

,

美国专利
,

N ‘, ,

i
,

i“ 1吐g
,

19 8 4年

5月 8 日公布
.

本专利介绍一种脉冲激
, ‘雷达表置

,

其

部分组成是
:

产生激光脉冲信 号的Q开关脉

冲激光器
,

激光脉冲 信分由高强度激光脉冲

和低强度连续波尾部组成
;
接收 目标信号的

信号探测装置
,

该探测装置 包括 外差探测

器
;
该探测装置探测返回目标信号

。

8 5
·

6 16 橄光雷达分析一
J、

公众ad er
.

终结报告
, A D 一A 13 3 29 5 / 乞

。
_

-

一
:

一种为提供资料的灵活盯 :砰坤么代码可

计算出激光雷达系统受 目标斑八毖响机火气

揣流的相前畸变所引起的外麦效举降低
.

了似

实例计算证明了大气湍流戒
.

松
二

洋标证点对

外差效率的影响
。 : -

一
厂

8 5
·

6 1 3 C o :

滋光雷达试验中 的实际问

题—
K

.

G t一Il be r吕 a n d A
.

W id e n , N s4 -

3 2 8 0 4
。

本报告描述了C O :

激光雷达工作 期间出

现 的与光路和元件有关的实际光学问题
,

并

对声光调制的外差探测和多普勒激光雷达进

行了讨论
。

介绍了激光雷达及相干激光雷达

目标特性方面的研究
。

8 5
.

6 1 7 激光雷达大气遥感分析—
D

·

R
.

H a ;n 。 、1 , A D 一 A o 9 2 沂 3 / 芍
。 -

一扮 介

根据建立欲射函数详细方程的米氏散射

理论
,

对故衬 电磁辐射的分析进行了研究
。

利用这些参数找出一个标准
,

从而估针 出大

气气溶胶的组分和密度
。

激光雷达就是这种

遥感装置
,

并发展 了控 制系统方程
.

本报告

着重用修匀法
、

统计分析和迭合技术来综述

数据 的转换问题
。

几
一

二

一

8 5
·

6 14 激光雷达遥感内波和光学特性

—
5

.

C
.

C u b a n d等
,

N 8 4 一 1 5 6 4 6
。

本文概述激光雷达探测海洋遥感能力的

理论基础和近期实验结果
。

着重论述利用内

波位移场引起激光雷达回波的调制探测
。

实

验用一台高精度雷达通过与航船龙骨一样高

的耐热有机玻璃窗进行操作
.

测定了处于不

同深度的激光雷达回波和内波位移之间的相

干性
,

相干性表明探测到了激光雷达回波中

内波引起的调 制
。

8 三
.

3 招 用于环境调套的机动徽光 , 达

系统—
K

.

F r ed r ik s s o n 等
,

N 8 1‘ 19 4 5 3
。

“

本报告描述了用激光雷达原理制成的全

机动遥感装置
。

利用散射
、

差分吸收或喇曼技

术可获 得大气污染 物或普 通大气
:
参数的信

息
。

根据激光引起的荧光或弹性后向散射可

进行大气中水气的探测
。

8 5
·

6 1 5 脉冲外差C o :
滋此

,

/ 扫描系统

—
G

.

B
.

Ja e o b s
,

终结报告
,

A D 一A 1 3 5 o 5 9 z砍
。

10 协m 外差 激光雷达 配有一台新型遥感

器
,

这种器件可使我们对大气的认识和了解
一

显著增加
。

例如
:

通过气溶胶后 向散射的多

普勒效应精确地进行风速 的距离分辨测量
,

85
.

6 19 滋光 , 达分析
-

J石众
“

诊ad
-

e r ,

终结报告
, A D 一A 0 9 s5 1 3 / 5

。

本报告推导出激光外差探测到的畸变光

学相位前部功率信号和功率信噪比的通积分

表达式
.

这些计算指出了获得最佳激
4

光雷达

效率的最小接收孔径尺寸 (与总接收信号需

要成比例 ) 和未全部照射目标图象 (在光阴

极上 ) 的均匀本机振荡光束的要求
。

8 5
.

6 2 0 激光侧云仪值号处理装且—
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1
.

It z k 尽n 等
,

美 国专利
, N o

.

4 2 5 9 3 9 7
,

2 9 8 1

年 9 月 1 5 日公布
。

‘
、

:
“ 本专利介绍一种脉冲激光雷达

,

它有
:

向目标发射脉冲激光束的脉冲激光源
,

光源

通过有悬俘微粒分布的棍浊介质
; 改进部分

包括
:

电信号处理装置
,

光 电探测中间部分

、装置和输出装置
,

适用于 电信号脉冲波形即

表示电信号加权的时间分布函数的 电信号处

理装置
。

踪算法是激光雷达 / 目标跟踪系统操作中的

主要因素
。

这种估算法的最佳运用与角度有

关
,

文章还介绍了这种算法的咬用范围以及

数字算法
。

‘ 一

8 孔招 1 连续波相千激光 , 达的设计和

校准
—

T
.

c la e s s o n 等
, N s4 一 2 4 9 3 0

。

厂 一

本报告叙述了连续波相干激光雷达试验

台系统的设计
、

校准及其特性
。

研究 了外差

系统中的探测响应度和探测噪声
。

对光束传

播和相前匹配作了详细的估算
。

85
·

62 4 能同时测孟距离和速度的脉冲

C O :
激 光 外 差 雷达—

F
.

人恤 1以 a ,

A p p l
.

O P t
. ,

1 9 8 4
,

V o l
.

2 3
,

N o
.

1 9
,

P
.

3 3 9 5一 9
。

C o Z

激光外差雷达系统由C O : T E A 激光

发射机和一台带快速数据 装置的C O : 连续波

激光本机振荡器组成
。

它能同时测量固体目

标的距离和速度
。

本文对这种系统的基本特

性及测距精度进行了研究
。

_

8 5
.

右2 2 侧t 云层的滋光 , 达后向散射

—
E

.

w
o lff ,

N s Z一 1 8 6 0 0
。

本报告描述 了该系统的工作原理
、

主要

部件 (激光器和探测器 ) 及理论特性
。

讨论

了联机获取数据设备
。

使用两个望远镜同时

接收云层后 向散射偏振图象的平行与垂直分

量
。

详细谈及校准装置和从偏振测量中区别
一

冰云和水云的方法
。

讨论 了偏振和多重散射

双应
。

赶。
‘

: 2 3 激光蓄达派踪系统弓标估算约

信息推算法—
P

.

R. K a la ta
,

A 。一 A 1 4 2 2 4 7 /

6
。

_

作 目标跟踪传感器的高精度测量的高能

激光系统
,

使用锥形扫描法在窄束范围内获

得 目标捕获和跟踪
。

这种搜索方法和 目标跟

8 5
·

5 2 5 用于 目标 定位和导 弹创 导的

C o :

激光留达—
D

.

A
.

C a s a lo n g a ,

法国专

利
, N o .

2 0 4 6 5 5 0 , 1 9 5 0年 2月 2 7 日申请
。

光外差接收的C O :

激光多普勒雷达
,

可

用着 目标定位和导弹制导系统
,

其中定位器

发射 的光束在 捕获到目 标后紧接 着跟踪目

标
,

并提供一个敌我识别载波信号
,

同时也

作为导弹制导光束和 目标显示的标记
。

发射

机含一台频率稳定的C O :

波导激光器
,

它包

括一个调制器 和一个光学发射装置 以及与其

相联的一个控制器和一个IF F 接收装置
。

接

收器含一个光学探测装置
、

一个分束器
、

一

个调 刹器 以及一 ;
、 一

光束 棍频器
。

通过 混频

器
,

将定位和制导光束的反射部分和发射光

束混频并输入探测器
,

由探测器输出的信号

被传送到计算装置中
,

以确定目标的方位
、

高度
、

距离和运动的值
。

(彭长华 译 邹声荣 校 )
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