
生
,

此后得到迅速的发展
。

因为人们发现
,

利用激光光源照射 目标
,

被测 目标的速度可分

辨率 △ 二 久△ 要 比微波高几个数量级 其次
,

由中心响应波瓣的模糊函数可得到

激光雷达的工作波长 入 △ △ 这里 △ 为距离分辨率
,

△ 为速度分辨率
,

为光速
,

它允许同时精确测量 目标的距离和速度
,

而在微波范围这种能力因其波长较长

而受到限制 冈 此外
,

微波和毫米波成象雷达难以解决的高角分辨率 归 入 的问

题
,

在此波段原则上不成其为问题 由此横向分辨率 △
,

显然比微波
、

毫米波高几

个数量级
,

因此大多数军用 目标在其作用距离之 内均可以认为是空间可分辨 目标
。

这是一

般雷达难以实现的难能可贵的特点
。

假设发射天线孔径处光场的复包络为 肠 ,
,

约
,

根据广义
一

原理可以导

出目标后向散射反回光场在接收孔径入 口处的复包络

· ,
,‘ 一 声 万 · 万

,‘一 , · ,“
·

万
,
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万
,‘ ,“

·

万
,

, ,二 士 ,二‘ ‘ ,
, ‘ ,

一 一

收到
, 一 一

定稿 、



这里涉及的是要建立激光雷达的多媒体系统
。

它与计算机支持的多媒体信息系统之间

的主要区别在于对接收和处理多组不同物理含意的数据
、

实时表示
、

实时交换
、

媒体之间

严格同步等项的要求不同
。

同同步步步步步步

,, 盔月

⋯⋯ 探探
侧侧侧侧侧侧侧侧侧侧
器器器器器

荟荟

语言言
召召召召 声 口口口 合成成
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阁阁阁阁阁阁阁

习习习习习习习
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】】】止止止止 一

一一一

司

图 激光成象雷达原理框图 图 数据自动报读
、

显示系统结构的框图



石

幻中断

氏 三飞、之

阅 乙 衬

调 ‘当前

调 乙

翔 击 更尸

务子程序
、

数据接收 子程序
、

子程序
、

子程序
、

子程序
。

主程序框图如图 所示
。 “

接收
”

模块完成数据采集
、

筛选
、

分类
、

编辑等

项功能
。

模块主要完成数据权值

的判断和设置
。

不同的选报方式
,

可以通

过调用不同的
“

接收
”
和
“

中断服务
”

模块

来实现
,

如报读成象视场内相距最近的三

个 目标的距离值
,

或是报读视场内指定区

域内的 目标的距离值等等
,

就可以按要求

编制相应的模块
,

以便使用时灵活调用
。

系统还设有自检程序
。

图 数据自动报读
、

显示系统主程序框图



期 王蔚然等 激光成象雷达多媒体系统

结 语

我们所设计 的激光成
象雷达多媒体系统 已完成

抓 , 二 四 , 乞 夕

, , ,

留
, , ,

王蔚然

袁 方

吉家成

女
,

年生
,

教授
,

从事激光成象系统与技术
、

激光光束跟踪
、

多维成象传感数据砚合
、

遥控遥测技术等方面的研究与教学

女
,

年生
,

学士
,

现在北京国际交换系统有限公司从事计算机通信工程

男
,

年生
,

工程师
,

在微机所从事计算机的开发与研究


