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摘　要：三维图像能准确反应目标的物理特征，提高目标识别的性能，但传统的光学三维成像
技术受到扫描体制或阵元个数的限制，很难实现对运动目标的实时成像，针对这一问题，提出

了一种将逆合成孔径技术、激光信号与干涉技术相结合的逆合成孔径三维成像激光雷达，给出

了系统的初步设计方案，分析了成像的基本原理和实现方法，构建了模拟系统，进行了仿真分

析，实验结果验证了该雷达系统的可行性和成像中的优势，最后讨论了系统实现过程中还需要

解决的关键问题。
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１　引　言
二维图像所获取的目标特征信息在机器人视

觉、计算机视觉、自动导航等领域发挥着重要的作

用［１］。但是，由于缺少精确的距离及其他一些主要

信息，基于二维图像的目标识别方法所做出的决策

经常是不准确的［２］。而三维图像能够准确反映目

标的物理尺寸，提供有效的特征信息，这极大地改进

了对目标识别和分类的性能，因而得到了更加广泛

的应用。主动式光学成像技术是三维成像的重要手

段之一，现有的主动式光学三维成像技术包括了基

于干涉法测距的成像技术，基于脉冲测距的成像技

术等［３－５］。但是，这些三维成像技术主要以扫描体

制为主，扫描的速度限制了它们在对高速机动目标

成像时的应用。而基于阵列探测技术的非扫描成像

技术虽然具有更高的成像效率，但是它的成像分辨

率受到阵列单元的限制，在实现对目标超高分辨成
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像方面存在困难。针对这些问题，本文将逆合成孔

径技术、激光技术与干涉技术相结合，提出一种能实

现运动目标超高分辨三维成像的主动式有源光学成

像系统———逆合成孔径三维成像激光雷达。

逆合成孔径三维成像激光雷达（ｉｎｖｅｒｓｅｓｙｎ
ｔｈｅｔｉｃａｐｅｒｔｕｒｅｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｉｍａｇｉｎｇＬＡＤＡＲ，
ＩＳＡＴＩＬ）是在逆合成孔径成像激光雷达（ｉｎｖｅｒｓｅ
ｓｙｎｔｈｅｔｉｃａｐｅｒｔｕｒｅｉｍａｇｉｎｇＬＡＤＡＲ，ＩＳＡＩＬ）的基础上
进一步引入干涉技术以实现对运动目标三维成像

的。逆合成孔径成像激光雷达利用激光信号的超

大带宽提高成像的距离分辨率，利用逆合成孔径

信号处理技术提高成像的方位分辨率，从而获得

目标的超高分辨二维图像［６］。但是，这种方法获

得的二维图像横向上反映的是目标散射点的多普

勒分布，与光学投影像的几何关系并不一致，而且

当目标存在复杂的运动特性时，二维成像的投影

平面以及横向多普勒分布会随着目标的机动和姿

态的变化而显著不同，这在很大程度上限制了二

维成像的目标识别能力。但是，通过与干涉技术

的结合后，能够得到准确反应目标尺寸的三维图

像，将大大提高目标的鉴别能力。本文给出了逆

合成孔径三维成像激光雷达系统设计的初步方

案，研究了成像的基本理论，通过仿真分析证明了

其在成像速率和成像质量上具有的优势性能，并

讨论了逆合成孔径三维成像激光雷达进一步发展

需要解决的关键问题。

２　逆合成孔径三维成像激光雷达系统设计方案
２．１　发射系统设计

逆合成孔径三维成像激光雷达主要针对远距离

运动目标成像，因此，在设计发射系统时，选择的激

光器能应尽可能提供大的发射功率、大的天线增益

和尺寸、合适的脉冲重复频率和理想的相干信号，并

具有跟踪空中快速飞行目标的能力。目前在合成孔

径成像激光雷达中运用的主要是Ｎｄ∶ＹＡＧ固体激光
器，但是，逆合成孔径成像激光雷达需要的探测距离

往往更远，因此，可以选择波长为，发射功率为２～
３ＭＷ的ＣＯ２气体激光器作为发射光源。与固体激
光器相比ＣＯ２激光器有更好的相干性能，而且受到
大气影响更小，所以在远距离目标成像领域中具有

更广泛的应用前景。

在选择ＣＯ２气体激光器的基础上，可以通过电
光调制的方法产生高重复频率的宽频带线性调频激

光信号或步进调频脉冲激光信号，其基本原理是把

电压加到电光晶体上，通过电光晶体的折射率发生

的变化引起通过该晶体的光波特性的变化，实现对

光信号的调制。通常情况下，只要调制后的脉冲信

号重复频率（ＰＲＦ）稳定在２～３ｋＨｚ，就能实现对目
标的有效成像。为满足雷达探测范围的需求，可以

选择对发射信号进行６０～８０ｍｒａｄ的扩束处理，以
增加雷达的探测范围（如果与 Ｘ波段雷达结合使
用，可以利用 Ｘ波段雷达先确定目标范围，以缩小
扩束的角度，增大探测距离）。发射系统的基本结

构如图１所示。

图１　发射系统基本结构

２．２　接收系统设计
光接收机一般可分为两种基本类型，即直接探

测接收机和外差接收机。由于激光信号的带宽极

大，若要保证对回波信号不欠采样，所得的采样数据

就会非常大，难以存储和处理。而且，在探测远距离

目标时，其光频段的相位信息难以通过直接探测获

取，回波信号很微弱而且混在干扰噪声中不易分辨，

因此，在接收过程中，我们拟采用光电外差相干探测

的方法对信号进行探测。光外差探测的另一个优势

在于它能大大减小回波信号的频率范围，降低信号

的采样压力。假设雷达与目标中心的距离为 Ｒ，则
目标的大小可以表示为（Ｒ－（ｌ／２），Ｒ＋（ｌ／２）），其
中ｌ表示目标的长度。因此，差频范围可以确定为
（－Ｋｒ（ｌ／ｃ），Ｋｒ（ｌ／ｃ）），其中 Ｋｒ表示信号的调频率。
根据奈奎斯特采样定理，距离向采样频率只需要满

足Ｆｓ≥Ｋｒ·２（ｌ／ｃ）即可，远小于两倍的信号带宽。
光外差探测的原理如图２所示。

图２　光外差探测的基本原理

　　由于光学接收望远镜主镜的尺度要比信号的波
长大３～６个数量级，因此，回波信号到达接收天线
时，会随着距离变化相对于光学天线产生不同的波

面像差，这将极大影响外差光电探测效率，甚至导致

探测失效。因此可以考虑使用已经在合成孔径成像

激光雷达中得到应用的望远镜离焦波面变换方法以
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消除回波信号的衍射波面像差，以实现有效的外差

探测［７］。

整个接收系统主要由接收望远镜、光电探测器、

Ａ／Ｄ转换器、显示及控制器等构成。选择的接收望
远镜要有较高的接收增益、较低的光学损耗，接收视

场要满足探测空间和搜索空域的要求，因此可以选

择孔径较大的反射式卡塞格伦（Ｃａｓｓｅｇｒａｉｎ）望远镜，
这有助于提高增益、降低天线的制造难度、提高天线

的可靠性、减轻质量。而由于采用的光电外差探测，

所以需要选择高灵敏度、高光电转换效率、高增益及

低噪声系数的探测器，因此，拟选择碲镉汞红外探测

器作为接收信号的探测器。此外，还可以考虑使用

接收灵敏度更高的超导单光子检测器。接收系统的

基本结构如图３所示。

图３　接收系统基本结构

２．３　接收望远镜设置
利用ＩＳＡＩＬ已经能够完成对运动目标的实时超

高分辨成像，但是，与ＩＳＡＲ像类似，ＩＳＡＩＬ像也是依
靠目标相对于雷达射线的姿态变化所产生的多普勒

效应作横向分辨成像的，其横坐标是多普勒。与光

学二维像不同，这种横向的多普勒的分布与目标和

雷达的相对转速有关，在转速不能估计的情况下，目

标的真实尺寸无法确定［８－９］，这主要是因为多普勒

分布依赖于姿态变化率，不同的变化率下，成像平面

可能有大的区别，只有有效确定目标横向距离［１０－１１］

才可以得到反应目标真实形状的距离－方位像。而
通过引入干涉技术后，就能够获取与目标尺寸相一

致的三维像，而且具有实时性强和分辨率高的特点，

比现有的主动式光学成像雷达更适合于对运动目标

的成像与识别。

ＩＳＡＩＬ采用的是单发单收的收发模式，而逆合
成孔径三维成像激光雷达的最大特点在于它采用

的是单发多收或多发多收的模式，通过不同接收

天线接收回波信号的相位差获得目标的水平和高

度信息。这里一发三收的模式说明 ＩＳＡＩＴＬ三维成
像的原理，假设发射和接收望远镜的设置如图 ４
所示。

图４　逆合成孔径三维成像激光雷达天线设置

　　这种设置的基本原理是通过在 Ａ点处布置激
光信号发射系统和接收望远镜，在Ｂ点和 Ｃ点分别
布置一套接收望远镜，利用各个接收望远镜获得的

回波信号的相位差，计算出目标点 Ｑ相对于基线的
水平与高度信息，再利用激光信号测距得到目标的

距离信息，就可以实现对目标的三维成像［１２－１３］。假

设雷达发射的信号为ｓ（ｔ）＝ｅｘｐ（ｊ２πｆｔ），则Ａ点与Ｂ
点接收到的目标Ｑ点的回波信号分别可以表示为：

ｓＡ（ｔ）＝ρＡｅｘｐｊ２πｆｔ－
２ＲＡ( )[ ]ｃ

（１）

ｓＢ（ｔ）＝ρＢｅｘｐｊ２πｆｔ－
ＲＡ＋ＲＢ( )[ ]ｃ

（２）

对信号进行干涉处理后，可以得到：

ｓＡＢ＝ｓＢ（ｔ）ｓＡ（ｔ）＝ρＢρＡｅｘｐｊ２πｆｃ
ＲＡ－ＲＢ( )[ ]ｃ

＝

ρＢρＡｅｘｐｊ
２π
λ

２ｒｘＬ
ＲＡ＋Ｒ( )[ ]

Ｂ
（３）

在远场假设下（ＲＡ＋ＲＢ·Ｌ且 ＲＡ＋ＲＢ·ｒｘ），
ＲＡ＋ＲＢ≈２Ｒ０，且当 ｒｘ变化时，ＲＡ＋ＲＢ可以近似为
常数，则ｓＡＢ的相位与ｒｘ成正比。利用激光信号测距
可以较为精确地测量出 ＲＡ＋ＲＢ，记 ｓＡＢ的相位为
φＡＢ：

φＡＢ＝ｊ
２π
λ

２ｒｘＬ
ＲＡ＋Ｒ( )

Ｂ
（４）

可以通过计算ｓＡＢ的相位得到ｒｘ：
ｒｘ＝φＡＢλＲ０／２πＬ （５）
因为相位差以２π为周期，所以如果要保证相

位φＡＢ不发生模糊，就要求 ２πｒｘＬ／λＲ０ ＜π，即要求
目标尺寸Ｘ∈［－λＲ０／２Ｌ，λＲ０／２Ｌ］。

同理，利用Ａ点与Ｂ点处两个望远镜接收到的
目标Ｑ点的回波数据进行干涉处理，可获得它沿 ｚ
轴的投影坐标，计算出它的高度信息，记为：
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ｒｚ＝φＡＣλＲ０／２πＬ （６）
在远场正视的情况下，Ｑ点在 ｙ轴上的坐标和

Ｑ点到Ａ点的斜距近似相等，这可以通过激光信号
测距得到。因此，通过上述步骤，就能有效获得 Ｑ
点的三维信息。

３　成像原理分析
３．１　ＩＳＡＩＬ成像

如果目标仅仅只有１个散射点，只要通过干涉
原理就能够获得它的三维信息，但是实际情况下，目

标会包含多个散射点，因此，在进行干涉处理之前，

要首先对利用ＩＳＡＩＬ技术完成对目标的高分辨二维
成像以实现对散射点进行分离。

逆合成孔径成像激光雷达通过雷达与目标的相

对运动合成大的天线孔径以实现对目标的高分辨成

像，通过平动补偿后，雷达与目标的关系可以等效为

如图５所示的转台模型［１４］。

图５　目标转台模型示意图

　　假设雷达位于 Ｏ点，目标旋转中心位于 Ａ点，
目标以均匀角速度绕 Ｚ轴作旋转运动。雷达与 Ａ
点之间的距离为ｒＯＡ，目标绕点旋转的角频率为 ω０。
则在起始时刻，目标上第 ｋ个散射点 Ｐ到雷达的距
离为：

ｒＯＰ＝［ｒ
２
ＯＡ ＋ｒ

２
ＡＰ ＋２ｒＯＡｒＡＰｃｏｓ（θ０＋ω０ｔ）］

１／２≈
ｒＯＡ＋ｒＡＰｃｏｓθ０ｓｉｎ（ω０ｔ）＋ｒＡＰｓｉｎθ０ｃｏｓ（ω０ｔ） （７）

回波信号的多普勒频率由目标上散射点相对于

雷达的径向运动速度 νｒ决定的，因此，回波信号的
多普勒频率可以写成：

ｆｄ＝
２νｒ
λ
＝２
λ
·
ｄｒＯＰ
ｄｔ＝

２ω０ｒＡＰｃｏｓθ０
λ

ｃｏｓ（ω０ｔ）＋

２ω０ｒＡＰｓｉｎθ０
λ

ｓｉｎ（ω０ｔ） （８）

式中，λ为雷达信号的波长。由于激光信号的波长
极端，因此，成像所需的累积转角 δθ１极小，因此
ｓｉｎ（ω０ｔ）≈０，ｃｏｓ（ω０ｔ）≈１，可以将式（７）和式（８）近
似为：

ｒＯＰ≈ｒＯＡ＋ｒＡＰｓｉｎθ０ （９）

ｆｄ≈
２ω０ｒＡＰｃｏｓθ０

λ
（１０）

于是通过测量回波信号的延时和多普勒频率，

就能够得出目标各个散射点的位置参数，完成对目

标的成像。

假设雷达发射信号的脉宽为 Ｔｐ，脉冲重复间隔
为ｔＰＲＩ，调频率为Ｋｒ，发射信号可表示为：

ｓｔ（ｔ，τ）＝ｒｅｃｔ
ｔ
Ｔ( )
ｐ
ｅｘｐ［ｊ２π（ｆｃｔ＋

１
２Ｋｒｔ

２）］（１１）

式中，ｔ表示一个脉冲内的时间，即快时间，ｔ∈
［－Ｔｐ／２，Ｔｐ／２］；τ为脉冲发射时间，也称为慢时间，
τ＝ｎＴｐ，ｎ为整数；ｆｃ为发射信号的载频，Ｋｒ＝
Δｆ／ｔＰＲＩ。

设在ｔ时刻目标距雷达的瞬时距离为 Ｒｔ，则回
波信号可以表示为：

ｓｔ（ｔ，τ）＝Ａ·ｒｅｃｔ
ｔ－２Ｒｔ／ｃ
Ｔ( )
ｐ

ｅｘｐ［ｊ２π（ｆｃ（ｔ－

２Ｒｔ／ｃ）＋
１
２Ｋｒ（ｔ－２Ｒｔ／ｃ）

２）］ （１２）

式中，Ａ为目标反射激光信号的幅度变化，是与相位
无关的向量。对接收到的回波信号采用光外差技术

进行处理，可以先通过激光测距得到目标与雷达的

大致参考距离确定本振光信号，再通过基于运动参

数估计的方法实现对回波信号的运动补偿。

假设能够准确估计目标与雷达直接的距离

Ｒｒｅｆ，则可以从激光器发射信号中选取一束信号，令
其延时ｔｒｅｆ，ｔｒｅｆ＝２Ｒｒｅｆ／ｃ作为本振光信号，则得到的
本振光信号可以表示为：

ｓｒｅｆ（ｔ，τ）＝Ａ·ｒｅｃｔ
ｔ－２Ｒｒｅｆ／ｃ
Ｔ( )
ｐ

ｅｘｐ［ｊ２π（ｆｃ（ｔ－

２Ｒｒｅｆ／ｃ）＋
１
２Ｋｒ（ｔ－２Ｒｒｅｆ／ｃ）

２）］ （１３）

经过差频处理后的回波信号就可以表示为：

ｓ（ｔ，τ）＝ｓｔ（ｔ，τ）·ｓｒｅｆ（ｔ，τ）＝

Ａ·ｒｅｃｔ
ｔ－２Ｒｔ／ｃ
Ｔ( )
ｐ

·ｅｘｐ［－ｊ４πＫｒ
２ΔＲ
ｃｔ］·

ｅｘｐ［－ｊ４π
λΔ
Ｒ］·ｅｘｐ［ｊ

４πＫｒ
ｃ２
ΔＲ２］ （１４）

式中，ｓ（ｔ，τ）中共包含三个相位项，其中第一项为距
离项，表明ｓｔｒｅｔｃｈ处理后得到的脉冲为一系列单频
信号，第二项带来相位的变化并产生多普勒平移，第

三项为剩余视频相位（ＲＶＰ），对成像没有帮助，需
要补偿［１４］。

对式（１４）进行傅里叶变换，可以得到：
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ｓｆ（ｆｉ）＝Ｔｓｉｎｃ［Ｔ（ｆｉ＋２
Ｋｒ
ｃΔＲ）］·

ｅｘｐ｛－ｊ［４πΔＲ／λ－４πΔＲ２／ｃ２＋４πｆｉΔＲ／ｃ］｝ （１５）
式（１５）中最后一个相位项为包络斜置相位，也

需要补偿。这样对成像有用的相位就只有式（１５）
中的第一个相位项了。将式（１５）补偿后，对 τ进行
傅里叶变换，就可以得到目标的二维图像了。

这样得到的图像，距离分辨率与发射信号的带

宽Ｂ密切相关，可以表示为：

ρＲ＝
ｃ
２Ｂ （１６）

其中，ｃ表示光在真空中的传播速度。
可以看出，带宽越大，分辨率越高。ＩＳＡＩＬ工作

在激光波段，激光信号的带宽通常要比微波信号大

３～５个数量级，因此，它的成像分辨率将比ＩＳＡＲ大
幅提高，这为实现目标的高分辨成像及细节特征提

取奠定基础。

而横向分辨的基础在于多普勒频率的差异，可

以表示为［１０］：

ρａ＝
λ
２Δθ

（１７）

式中，λ表示信号的波长；Δθ表示雷达与目标的相
对转角。

可见在波长一定的情况下，目标的累积转角越

大，即等效天线孔径越大，横向距离分辨率越高，这

是逆合成孔径技术提高方位向分辨率的主要原理。

与微波信号相比，逆合成孔径成像激光雷达采用的

激光信号波长极短，因此，在实现相同的方位分辨率

时，它所需要的成像转角更小，时间更短，这满足了

对运动目标实时成像的要求。

３．２　干涉处理及三维成像
在进行干涉处理前，首先进行ＩＳＡＩＬ成像，是为

了将不同散射点分离，因为如果一个距离单元内包

含了多个散射点，会严重影响干涉的效果。在完成

ＩＳＡＩＬ成像后，只要采用具有一对正交基线的多个
接收望远镜接收回波信号构型来确定三维空间坐

标，就能得到目标的三维图像［１５］，因此，至少需要如

图４所示的三个呈Ｌ形布阵的接收望远镜（也可以
更多）。由于在不同望远镜接收到的回波信号存在

差异，因此需要解决的核心问题是各个 ＩＳＡＩＬ像之
间的图像配准问题。

如图４所示，假设目标中的一个散射点 Ｑ以角
速度 绕雷达视线方向转动，在成像时间内与基线
中心连线的运动角度为 θ２，发射信号如式（１１）所

示，则Ａ点接收的回波信号可以表示为：

ｓＡ（ｔ，τ）＝Ａ·δＡｅｘｐ｛［ｊ
４π
λ
（ＲＡ（ｔ）＋ｙｃｏｓｔ＋

ｘｓｉｎｔ）］＋１２Ｋｒ［２（ＲＡ（ｔ）＋ｙｃｏｓｔ＋ｘｓｉｎｔ）／

ｃ）］２｝≈Ａ·δＡｅｘｐ｛［ｊ
４π
λ
（ＲＡ（ｔ）＋ｙ＋ｘｔ）］＋

１
２Ｋｒ［２（ＲＡ（ｔ）＋ｙ＋ｘ ｔ）／ｃ）］

２｝ （１８）

其中，δＡ＝ｒｅｃｔ
ｔ－２ＲＡ／ｃ
Ｔ( )
ｐ

。

Ｂ点接收的回波信号为：

ｓＢ（ｔ，τ）＝Ｂ·δＢｅｘｐ｛［ｊ
４π
λ
（ＲＢ（ｔ）＋ｙｃｏｓｔ＋

ｘｓｉｎｔ）］＋１２Ｋｒ［２（ＲＢ（ｔ）＋ｙｃｏｓｔ＋ｘｓｉｎｔ）／

ｃ）］２｝＝Ｂ·δＢｅｘｐ｛［ｊ
４π
λ
（ＲＡ（ｔ）－

１
２Ｌθ２＋ｙ＋

ｘｔ）］＋１２Ｋｒ［２（ＲＡ（ｔ）－
１
２Ｌθ２＋ｙ＋ｘｔ）／ｃ）］

２｝

（１９）
假设能准确估计目标与接收望远镜 Ａ之间的

距离，并用它设计本振信号分别与两组回波信号进

行拉伸处理，并进行相位补偿后，可以得到回波信号

Ａ和回波信号Ｂ的相位分别为：

Ａ＝
４π
λ
ｘｔ （２０）

Ｂ＝
４π
λ
（ｘｔ－１２Ｌθ２） （２１）

从式（２０）和式（２１）可以看出，它们之间的相位
差异为：

ΔφＡＢ＝
２π
λ
Ｌθ２ （２２）

在由Ａ，Ｂ两组接收系统接收到的回波信号获
得的ＩＳＡＩＬ像中，散射点Ｑ的横向位置是不同的，整
个ＩＳＡＩＬ图像会在多普勒方向上产生一个整体偏
移。解决这一问题的关键在于有效估计运动角度

θ２的大小，这可以采用在干涉式逆合成孔径雷达中
使用的角运动参数估计和补偿的方式加以解决［１６］。

即在得到目标横向像的基础上，获取目标散射中心

的变化曲线，通过拟合得出俯仰角和水平角的变化

曲线，最有利用估计出的角运动参数对回波信号 Ａ
和Ｂ进行补偿，就可以完成图像配准。结束图像配
准后，通过干涉处理就可以获得目标各个散射点的

三维信息，得到目标的三维图像。因此，逆合成孔径

三维成像激光雷达的成像流程如图６所示。
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图６　逆合成孔径三维成像激光雷达成像流程

４　仿真分析
雷达的仿真参数如表１所示，发射与接收望远

镜的布置采用如图４所示的一发三收模式方式，假
设不同望远镜之间的基线长度为１．５ｍ。

目标模型的三视图如图７所示，是由２７５个散
射点构成的飞行模型，模型的长度、宽度和高度分别

为３．５５ｍ，２．９５ｍ和０．４５ｍ。仿真过程中认为起
始时刻目标位于 Ｚ轴，雷达位于原点，目标与雷达
的初始距离为１０ｋｍ，目标的飞行方向与 Ｘ轴夹角
为π／２，俯仰角为 π／６，以 ４００ｍ／ｓ的速度匀速飞
行。仿真过程中忽略大气扰动对信号的影响。

表１　实验仿真参数

参数 ＩＳＡＲ ＩＳＡＩＬ

信号载频ｆｃ／Ｈｚ ３×１０１０ ３×１０１３

信号带宽Ｂ／ＧＨｚ １ ３０

脉冲重复频率ＰＲＦ／Ｈｚ ５００ ５０００

脉冲持续时间Ｔｐ／μｓ １．５ １．５

雷达与目标的初始距离ＲＡ／ｋｍ １０ １０

理论成像分辨率／ｍ ０．１５×０．１５ ０．００５×０．００５

成像所需的最小理论转角／ｒａｄ ０．０３３ ０．００１

图７　目标模型

　　首先对 ＩＳＡＲ和 ＩＳＡＩＬ的二维成像结果进行比
较，ＩＳＡＲ和ＩＳＡＩＬ的仿真参数如表１所示。图８（ａ）
和图８（ｂ）分别为基于ＩＳＡＩＬ和ＩＳＡＲ的二维成像结
果，从图 ８可以看出，由于受到信号带宽的限制，
ＩＳＡＲ的成像分辨率有限，无法有效对目标进行成像
和识别，而ＩＳＡＩＬ能够以较高的分辨率完整地还原
目标。但是，通过 ＩＳＡＩＬ成像虽然能够得到准确的
目标距离向信息，却无法得到目标的高度信息和方

位向信息，这是因为 ＩＳＡＩＬ像是目标在距离 －多普
勒平面上的二维投影像，当距离 －多普勒平面和目
标实际的坐标平面不一致时，得到的二维像就不容

易反映出目标的形状信息了，这给目标的识别带来

了困难。因此，本文在此基础上，进一步引入了干涉

技术，利用ＩＳＡＩＴＬ来完成对目标的三维成像，准确
还原目标的长度、高度和宽度信息。基于ＩＳＡＩＴＬ的
三维成像结果如图９所示。

　ａｚｉｍｕｔｈ

（ａ）ＩＳＡＩＬ成像结果

　ａｚｉｍｕｔｈ

（ｂ）ＩＳＡＲ成像结果

图８　二维成像结果比较

图９　ＩＳＡＩＴＬ三维成像结果

　　从图 ９中不同视角的图像可以看出，利用
ＩＳＡＩＴＬ进行三维成像可以较好地还原目标的真实
物理信息，所得到的图像尺寸与图７中的目标模型
基本一致，而且成像分辨率较高。因此，与 ＩＳＡＩＬ成
像相比，ＩＳＡＩＴＬ能有效提高目标的识别概率。

与传统的三维成像激光雷达相比，ＩＳＡＩＴＬ的最
大优势在于它具有对运动目标瞬时成像的能力。仿

真中，得到如图９所示的仿真结果，仅需 ０．１９８５ｓ
的时间，这种实时成像的能力在实际应用中将起到
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至关重要的作用。而与基于ＩＳＡＲ成像的ＩｎＩＳＡＲ技
术［１５］相比，由于 ＩＳＡＩＬ能够提供更高的成像分辨
率，ＩＳＡＩＴＬ不仅可以更准确地完成对目标重要部位
的精确成像，还能实现对小目标的有效成像和识别，

而且由于激光信号的波长极短，ＩＳＡＩＴＬ的成像时间
也将远小于利用微波信号成像的ＩｎＩＳＡＲ技术。
５　结　论

本文根据现有的光学三维雷达所存在的问题，

提出了一种将逆合成孔径技术、激光信号和干涉技

术相结合的逆合成孔径三维成像激光雷达系统设计

方案，该雷达系统能够利用激光信号和逆合成孔径

技术提高二维成像的分辨率，并通过与干涉技术相

结合完成对运动目标的超高分辨实时三维成像。因

此，在目标探测与识别等领域将具有广泛的应用

前景。

逆合成孔径三维成像激光雷达虽然有较好的应

用前景，但该雷达实用化过程中还有待解决的关键

问题，包括高精度的运动补偿技术，大气扰动补偿技

术，高精度图像配准技术，完善的相位解缠绕技术

等，这些问题将在下一步的研究工作中加以解决。
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