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基于幅频特性曲线的光电经纬仪跟踪性能评价

张　宁，沈湘衡
（中国科学院长春光学精密机械与物理研究所，吉林 长春１３００３３）

摘　要：提出了一种测试光电经纬仪幅频特性曲线以及利用该特性曲线评价伺服控制系统跟
踪性能的方法。论证了利用频率特性、传递函数、微分（或差分）方程描述同一个系统时所具

有的等价关系，给出了利用光电经纬仪幅频特性曲线评价跟踪性能的意义和优势。描述了动

态靶标连续调频运动模式下，光电经纬仪跟踪靶标目标时跟踪误差信号的 ＷＶＤ分布。通过
分析跟踪误差的ＷＶＤ分布可知跟踪误差信号为一系列谐波信号的叠加，因目前缺少准确分
离该谐波信号的工具和算法，导致无法利用时频分析工具获取幅频特性曲线。因此提出采用

间接方式利用线性调频信号测试光电经纬仪幅频特性曲线。最后给出了利用特性曲线评价光

电经纬仪跟踪伺服系统性能的方法。
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１　引　言
目前对光电经纬仪电视、红外跟踪伺服系统性

能室内检测方法主要有光学动态靶标检测、等效正

弦引导检测两种方法［１］。动态靶标并不能完全有

效评价光电经纬仪的跟踪性能［２］。等效正弦法被

认为是一种理想测试方法，而目前没有设备可以产

生符合检测要求的等效正弦信号，通常利用计算机

引导实现。

为了利用动态靶标装置实现光电经纬仪跟踪性

能等效正弦评价方法，文献［３］、［４］中提出了光电
经纬仪跟踪误差等效模型、跟踪误差系统的概念和

动态靶标连续调频运动模式，以及通过系统辨识获

取光电经纬仪跟踪误差等效模型间接实现等效正弦

评价的方法。

根据经典的控制理论，微分方程、传递函数、频

率特性均可以表征系统的运动规律，并且它们之间

可以相互转化，之间的描述关系可用图１说明。

图１　频率特性、传递函数和微分（或差分）方程三种
系统描述之间的关系

Ｆｉｇ．１　ｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｏｆｄｅｓｃｒｉｂｉｎｇａｓｙｓｔｅｍｕｓｉｎｇｆｒｅｑｕｅｎｃｙ
ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ，ｔｒａｎｓｆｅｒｆｕｎｃｔｉｏｎａｎｄｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌ

ｅｑｕａｔｉｏｎｓ（ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｅｑｕａｔｉｏｎｓ）

　　据此，如果测出光电经纬仪的幅频特性曲线，那
么就可以在频域完成对光电经纬仪跟踪性能［５］的

评价，进而能够测试设备的整机特性，而现在评价方

法不能真实反映设备的工作状态和极限工作能力。

因此，采用测试光电经纬仪幅频特性曲线来对跟踪

性能评价的方法具有非常重要的意义。

本文通过Ｈｉｌｂｅｒｔ变换和ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布分析
了动态靶标调频信号以及跟踪误差系统输出信号的

时频特性，通过时频特性得出了调频信号构成和在

频率特性分析方面的不足。然后通过最小二乘法以

间接方式测试了某光电经纬仪跟踪误差系统幅频特

性曲线，给出了评价结论。最后给出了利用幅频特

性曲线评价跟踪误差系统性能的方法和意义，目前

测试方法的缺陷，以及该方法投入实际使用还需要

做的工作。

２　动态靶标调频信号及跟踪输出的解析信号
为了充分激发光电经纬仪的动态特性，动态靶

标需要采用连续调频运动模型。图２是动态靶标与
光电经纬仪空间运动关系。由球面三角定理可得方

位角Ａ、俯仰角Ｅ将随θ＝ωｔ按式（１）、（２）变化，式
中ａ＝２２．５°，ｂ＝４２．５°。本文提出的连续调频运动
模型就是动态靶标在运动过程中使 ω按照线性增
加的规律变化，如按式（８）变化。α和 β为常数，根
据被检设备的动态特性设定［６］。

图２　动态靶标与光电经纬仪空间运动关系图

Ｆｉｇ．２　ｔｈｅｓｐａｃｅｒｅｌａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｄｙｎａｍｉｃｔａｒｇｅｔａｎｄｔｈｅｏｄｏｌｉｔｅ

Ｅ＝ａｒｃｓｉｎ（ｃｏｓａｓｉｎｂ＋ｓｉｎａｃｏｓｂｃｏｓθ） （１）

Ａ＝ａｒｃｓｉｎ（ｓｉｎａｓｉｎθｃｏｓＥ ） （２）

ω＝α＋βｔ （３）
利用动态靶标产生连续调频运动目标对某光电

经纬仪进行持续激励测试，得到的动态靶标运动模

型并按式（２）计算得到的方位角和光电经纬仪方位
跟踪误差，结果如图 ３所示。此时 α为 ０．２５１３，
β为０．００１９。

　　时间／ｓ

（ａ）

　　时间／ｓ

（ｂ）

图３　方位角连续调频信号（ａ）和相应跟踪误差（ｂ）

Ｆｉｇ．３　ａｚｉｍｕｔｈａｗｉｔｈｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓＦＭ（ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ）

（ａ）ａｎｄｒｅｌｅｖａｎｔｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ（ｂ）
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２．１　实信号的Ｈｉｌｂｅｒｔ变换及解析信号构成
上面得到的信号为实信号，而在时频分析过程

中需要将其转换为复信号后进行数学表示与解析。

复信号采用实部和虚部两路信号来表示，其中常用

的是解析信号（ａｎａｌｙｔｉｃｓｉｇｎａｌ）。
对于一个连续的实信号 ｘ（ｔ），构造解析信号

ｚ（ｔ）最简单的方法就是利用给定的实信号作为实

部，再另外构造一个“虚拟信号”ｘ^（ｔ）作为虚部，即
可表示成如下形式：

ｚ（ｔ）＝ｘ（ｔ）＋ｊｘ^（ｔ）
　　构造虚部的方法目前主要通过 Ｈｉｌｂｅｒｔ变换完
成的。

对于一个连续时间信号ｘ（ｔ），其Ｈｉｌｂｅｒｔ变换表
述为：

ｘ^（ｔ）＝ｘ（ｔ）１πｔ
＝１
π∫

∞

－∞

ｘ（τ）
ｔ－τ

ｄτ （４）

式中，表示卷积运算。
２．２　解析信号测试

下面根据计算解析信号的方法给出动态靶标连

续调频运动模式时靶标目标方位角的解析信号，并

绘制图形分别如图４、图５所示，实部和虚部放置在
同一张图中以便于对比。

　　时间序列／采样时间０．０１ｓ

图４　方位角连续调频信号解析

Ｆｉｇ．４　ａｎａｌｙｔｉｃｓｉｇｎａｌｏｆａｚｉｍｕｔｈＡｗｉｔｈｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓ

ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ

　　时间序列／采样时间０．０１ｓ

图５　跟踪误差系统输出信号解析

Ｆｉｇ．５　ａｎａｌｙｔｉｃｓｉｇｎａｌｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ

３　信号时频特性分析
这一小节利用 ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布［７］对动态靶标

连续调频信号、相应跟踪误差系统输出信号的解析

信号时频特性进行分析。

解析信号ｚ（ｔ）的ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布定义为：

ＷＶＤｚ（ｔ，ω）＝∫ｚ（ｔ＋τ２）ｚ
（ｔ－τ２）ｅ

ｊωτｄτ （５）

设ｚ（ｔ）＝Ａ０ｅ
ｊ（
ｍ０ｔ
２

２ ＋ω０ｔ）是一个具有恒定幅值的线

性调频信号（ＬＦＭ），得到ｚ（ｔ）的ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布：
ＷＶＤｚ（ｔ，ω）＝

Ａ２０∫ｅｊｍ０（ｔ＋
τ
２）
２／２＋ｊω０（ｔ＋

τ
２）－ｊｍ０（ｔ－

τ
２）
２／２－ｊω０（ｔ＋

τ
２）ｅ－ｊωτｄτ＝

Ａ２０∫ｅｊ（ｍ０ｔ＋ω０）τｅ－ｊωτｄτ＝２πＡ２０δ（ω－ｍ０ｔ－ω０） （６）

根据式（６）给出的 ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布的定义，当
信号有多个分量时，不同分量之间会因相互作用产

生不必要的干扰项，称为交叉项［８］。

由于动态靶标连续调频信号是多分量信号，利

用ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布对其进行时频分析时不能避免
交叉项干扰。

根据上文得到解析信号的 ＷｉｇｎｅｒＶｉｌｌｅ分布来
说明信号的时频特性，等高线图和三维图分别如图

６～图９所示。

　　时间／ｓ

图６　方位角调频信号ＷＶＤ等高线图

Ｆｉｇ．６　ｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｃｏｎｔｏｕｒｌｉｎｅｍａｐｏｆｗｉｇｎｅｒｖｉｌｌｅ

ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆａｚｉｍｕｔｈａｗｉｔｈｆｒｅｑｕｅｎｃｙｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ

　　时间／ｓ

图７　跟踪误差系统跟踪调频信号输出ＷＶＤ等高线图

Ｆｉｇ．７　ｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｃｏｎｔｏｕｒｌｉｎｅｍａｐｏｆｗｉｇｎｅｒｖｉｌｌｅ

ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ

图８　方位角调频信号ＷＶＤ三维图

Ｆｉｇ．８　ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎｇｒａｐｈｏｆｗｉｇｎｅｒｖｉｌｌｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ

ｏｆａｚｉｍｕｔｈａｗｉｔｈｆｒｅｑｕｅｎｃｙｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ

５９７激 光 与 红 外　Ｎｏ．７　２０１１　　　　　　　　　　张　宁等　基于幅频特性曲线的光电经纬仪跟踪性能评价



图９　跟踪误差系统跟踪调频信号输出ＷＶＤ三维图

Ｆｉｇ．９　ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎｇｒａｐｈｏｆｗｉｇｎｅｒｖｉｌｌｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ

ｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ

　　动态靶标连续调频信号各分量中以基波分量为
主，占能量的绝大部分，决定了信号的主要特征。从

图７、图９中明显的可以看出调频信号输出各分量
的时频分布，但是它们之间又存在着严重的交叉现

象，使得各分量信号的分离变得十分困难。交叉项

也使ＷＶＤ成为量化评价的主要障碍，仅可用于信
号定性分析。

４　跟踪误差系统幅频特性分析
对一个传递函数为Ｇ（ｊω）且已知的系统的幅频

特性函数表述为：

Ω（ω）＝ Ｇ（ｊω） （７）
由于光电经纬仪的传递函数不能准确测出，所

以采用式（７）计算方式将会失效。然而幅频特性又
可以定义为：谐波输入下，系统输出响应与输入同频

率的谐波分量的幅值之比。对于线性时不变系统，

谐波信号的输出与输入频率相同，于是幅频特性又

进一步表述为系统输出与输入信号包络值之比。

对于幅值、频率固定的信号，幅频特性函数值为

一个常数，但是当输入信号的频率变化时，输出信号

的幅值随之变化。利用这个特性可以用于光电经纬

仪跟踪性能的评价，而评价的前提是准确测出光电

经纬仪跟踪误差系统的幅频特性曲线。

４．１　幅频特性曲线提取
根据第３节分析，动态靶标连续调频信号为多

分量正弦信号的叠加，而现有的信号处理方法还很

难准确分离各分量信号，从而导致光电经纬仪跟踪

误差系统幅频特性曲线的提取变得非常困难。文中

采用了间接方式来实现的。首先采用文献［３］中方
法辨识得到光电经纬仪跟踪误差等效模型，然后设

计线性调频信号（ＬＦＭ）输入到模型得到模型输出，
进一步利用最小二乘法计算出光电经纬仪等效误差

输出的幅频特性曲线，用以完成评价。

下面简要介绍系统辨识法得到光电经纬仪跟踪

误差等效的原理和方法。

根据系统辨识原理，可以将待辨识的光电经纬

仪跟踪伺服系统看作“黑盒”，只考虑过程的输入输

出，而不强调内部结构，则跟踪误差等效模型的“黑

盒”如图１０所示。输入 ｒ（ｋ）是光电经纬仪跟踪的
目标信号，输出ｅ（ｋ）相应的跟踪误差，输入输出均
可测。跟踪过程的输出除了受输入的作用之外，还

有其他一些不定因素的影响，统一等效为附加噪声

ｎ（ｋ）［９］。

图１０　跟踪误差“黑盒”等效模型

Ｆｉｇ．１０　ｅｑｕｉｖａｌｅｎｔ“Ｂｌｏｃｋｂｏｘ”ｍｏｄｅｌｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒ

跟踪误差等效模型可以写为：

ｅ（ｋ）＝Φｅ（ｚ
－１）ｒ（ｋ）＋ｎ（ｋ） （８）

进一步将式（８）写成最小二乘格式：
ｅ（ｋ）＝ｈＴ（ｋ）ψ＋ｎ（ｋ） （９）

式中，
ｈ（ｋ）＝［ｒ（ｋ－１），…ｒ（ｋ－ｎ）］Ｔ

ψ＝［ｄ１，ｄ２，…，ｄｎ］{ Ｔ

其中，ｒ（ｋ－１），…，ｒ（ｋ－ｎ）为输入目标信号的延迟，
ｄ１，…，ｄｎ为等效模型待辨识系数，个数为ｎ。

根据图２中的数据，对某型号光电经纬仪进行
跟踪误差等效模型辨识。等效模型采用１５阶 ＦＩＲ
结构。辨识系数如表１所示。详细的辨识方法参考
文献［３］，不再详述。

表１　等效模型系数
Ｔａｂ．１　Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｅｑｕｉｖａｌｅｎｔｍｏｄｅｌ

ｎ１
ｎ６
ｎ１１

ｎ２
ｎ７
ｎ１２

ｎ３
ｎ８
ｎ１３

ｎ４
ｎ９
ｎ１４

ｎ５
ｎ１０
ｎ１５

１．１９５２

－７３．３９９５

２１．００７２

－６．９１４４

７７．５０１１

－９．５６２６

１９．８４１１

－７０．４５６８

３．２８８１

－３８．８３６６

５５．３３４０

－０．７５６３

５８．９０４０

－３７．２３１６

０．０８７０

　　在验证该模型的准确性满足光电经纬仪跟踪性
能指标要求之后，即认为建立起准确的等效模

型［１０］。然后对输入的线性调频信号（ＬＦＭ）［１１］进行
设计。

ＬＦＭ信号在时域上可以表述为：
ｓ（ｔ）＝Ａｓｉｎ（（α＋βｔ）ｔ），０≤ｔ≤Ｔ （１０）

式中，α为信号的包络；β为信号的线性调频斜率；Ａ
为信号的幅度值；Ｔ为信号持续时间。ＬＦＭ信号参
数设置为α＝０．２５１３，β＝０．００１９，Ａ＝３０°，信号持续
时间５００ｓ。将信号输入到等效模型中，得到等效跟
踪误差输出，如图１０、图１１所示。
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　　时间／ｓ

（ａ）

　　时间／ｓ

（ｂ）

图１１　线性调频信号（ａ）和相应等效跟踪误差输出（ｂ）

Ｆｉｇ．１１　ｌｉｎｅｆｒｅｑｕｅｎｃｙｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ（ＬＦＭ）ｓｉｇｎａｌｓ（ａ）ａｎｄ

ｒｅｌｅｖａｎｔｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒ（ｂ）

　　ＬＦＭ信号幅值为常数，频率随着时间线性变
化，包络线为水平直线。ＬＦＭ信号的跟踪误差系统
输出包络需要进行提取。利用 Ｈｉｌｂｅｒｔ幅值解调法
得到了信号上包络如图１２所示。此时包络的两端
出现了幅度较大的跳动，将图１２局部放大，即可清
晰的发现其波动，如图１３所示。波动出现的原因主
要是Ｈｉｌｂｅｒｔ变换的端点效应，波动将会给包络信号
的多项式拟合带来误差。

　　时间／ｓ

图１２　跟踪误差曲线的正半部分及上包络

Ｆｉｇ．１２　ｕｐｈａｌｆｓｉｇｎａｌａｎｄｔｈｅｕｐｅｎｖｅｌｏｐｅｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ

　　时间／ｓ

图１３　跟踪误差曲线的正半部分及上包络局部

Ｆｉｇ．１３　ｔｈｅｕｐｈａｌｆｓｉｇｎａｌａｎｄｔｈｅｕｐｅｎｖｅｌｏｐｅｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ

　　然而可以利用信号包络的定义，直接找出曲线
的正负极值，然后利用最小二乘法分别拟合正负极

值的曲线，在得到包络曲线的同时又可得到包络的

拟合表达式。

观察图１２的包络线，是一个关于时间 ｔ的单调
递增的非线性函数。此时采用多项式形式拟合，设

多项式次数为ｎ，拟合数据个数Ｎ，并且Ｎ＞ｎ＋１，多
项式形式为：

ｙ＝ａ０＋ａ１ｔ＋ａ２ｔ
２＋…＋ａｎｔ

ｎ （１１）
采用最小二乘法进行曲线拟合，也就是利用最

小二乘法计算多项式的未知系数 ａ＝［ａ０，ａ１，…，
ａｎ］

Ｔ。根据最小二乘法，误差定义为：

ｅｉ＝Ｙｉ－ｙｉ＝Ｙｉ－ａ０－ａ１ｔ－ａ２ｔ
２－…－ａｎｔ

ｎ （１２）
式中，Ｙｉ表示对应 ｔｉ时刻的测试数据。然后，计算
式（１２）的平方和的最小值：

　Ｓ＝∑
Ｎ

ｉ＝１
ｅ２ｉ＝∑

Ｎ

ｉ＝１
（Ｙｉ－ａ０－ａ１ｔｉ－ａ２ｔ

２
ｉ－…－ａｎｔ

ｎ
ｉ）
２ （１３）

分别对Ｓ求 ａ０，ａ１，…，ａｎ的偏导数 Ｓ／ａ０，Ｓ／
ａ１，…，Ｓ／ａｎ，并令其为零，可得到（Ｎ＋１）个方程，
将方程整理得：

ａ０Ｎ＋ａ１∑ｔｉ＋ａ２∑ｔ
２
ｉ＋…＋ａｎ∑ｔ

ｎ
ｉ＝∑Ｙｉ

ａ０∑ｔｉ＋ａ１∑ｔ
２
ｉ＋ａ２∑ｔ

３
ｉ＋…＋ａｎ∑ｔ

ｎ＋１
ｉ ＝∑ｔｉＹｉ



ａ０∑ｔ
ｎ
ｉ＋ａ１∑ｔ

ｎ＋１
ｉ ＋ａ２∑ｔ

ｎ＋２
ｉ ＋…＋ａｎ∑ｔ

２ｎ
ｉ ＝∑ｔ

ｎ
ｉＹｉ

然后整理成矩阵形式为：

Ｎ ∑ｔｉ ∑ｔ２ｉ ∑ｔ３ｉ … ∑ｔｎｉ
∑ｔｉ ∑ｔ２ｉ ∑ｔ３ｉ ∑ｔ４ｉ … ∑ｔｎ＋１ｉ
∑ｔ２ｉ ∑ｔ３ｉ ∑ｔ４ｉ ∑ｔ５ｉ … ∑ｔｎ＋２ｉ
     

∑ｔｎｉ ∑ｔｎ＋１ｉ ∑ｔｎ＋２ｉ ∑ｔｎ＋３３ｉ … ∑ｔ２ｎ

















ｉ

＝

∑Ｙｉ
∑ｔｉＹｉ
∑ｔ２ｉＹｉ


∑ｔｎｉＹ















ｉ

（１４）

为简化表示，式（１３）、（１４）的所有求和变量都
是从１到Ｎ。式（１４）用矩阵向量表示为：

Ｂａ＝Ｗ （１５）
式中，可以采用高斯消去法求解系数ａ＝［ａ０，ａ１，…，
ａｎ］

Ｔ。对于系数的个数，经验证当ｎ＝５时，就可很好
地拟合出包络曲线，此时多项式系数如表２所示。

表２　包络曲线拟合多项式系数
Ｔａｂ．２　ｔｈｅｆｉｔｔｉｎｇｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｏｆｅｎｖｅｌｏｐｅｃｕｒｖｅ

ａ０
ａ３

ａ１
ａ４

ａ２
ａ５

０．００７２

－７．６０２３×１０－９
－１．４１８７×１０－４

３．０５１７×１０－１１
２．９０２２×１０－６

－２．３０９８×１０－１４
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　　此时拟合得到的信号上包络曲线如图１４所示。

　　时间／ｓ

图１４　跟踪误差输出的正包络曲线

Ｆｉｇ．１４　ｔｈｅｕｐｅｎｖｅｌｏｐｅｏｆｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅ

　　曲线拟合多项式是一个关于时间的函数：
ｙ（ｔ）＝ａ０＋ａ１ｔ＋ａ２ｔ

２＋…＋ａ５ｔ
５ （１６）

　　ＬＦＭ信号中，σ＝０．２５１３，β＝０．００１９为常数。

则ｔ＝ω－α
β
，并将ｔ带入式（１６）中，得到包络关于角

频率ω的函数。如果将该函数与输入信号的幅值
作比值，即可得到光电经纬仪跟踪误差系统的幅频

特性拟合多项式：

Ω（ω）＝ｂ０＋ｂ１ω＋ｂ２ω
２＋…＋ｂ５ω

５ （１７）
此时，式（１７）的系数如表３所示。
表３　幅频特性曲线拟合多项式系数
Ｔａｂ．３　ｔｈｅｆｉｔｔｉｎｇｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｏｆａｍｐｌｉｔｕｄｅ

ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｃｕｒｖｅ

ｂ０
ｂ３

ｂ１
ｂ４

ｂ２
ｂ５

０．００１８

－０．０７２０

－０．０１５０

０．０６４０

０．０４７０

－０．０１８４

　　跟踪误差系统的幅频特性曲线如图１５所示。

　　角频率／（ｒａｄ·ｓ－１）

图１５　跟踪误差系统幅频特性曲线

Ｆｉｇ．１５　ｔｈｅａｍｐｌｉｔｕｄｅｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｃｕｒｖｅｏｆ

ｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｓｙｓｔｅｍ

４．２　基于幅频特性曲线的跟踪性能评价
从图１５可以看到，测出的光电经纬仪跟踪误差

系统的幅频特性曲线近似呈指数形式且单调递增，

并且角频率与幅频特性函数值一一对应。光电经纬

仪跟踪伺服控制系统通常被设计成 Ｉ型系统，根据
经典控制原理知识，可知测试得到的跟踪误差系统

幅频特性曲线与实际相吻合。并且跟踪误差随着输

入信号频率的增大而增大，同是也反映了目前常采

用的等效正弦法对光电经纬仪跟踪性能进行评价在

一定程度上具有合理性。但是频率特性曲线测试法

的最重要优势在于可以给出光电经纬仪伺服系统在

整个工作频率段内的工作状态，特别是极限工作

状态。

现在主要问题是根据现有的技术和设备，在实

验室环境下还没有办法完成对设备的实际测试。主

要困难有以下两个方面：

（ａ）没有产生用于光电经纬仪跟踪测试的 ＬＦＭ
信号的装置；

（ｂ）虽然在动态靶标上实现了连续调频运动方
式，但是此时是ＬＦＭ谐波信号的加权。对于调频信
号的加权，目前还没有很好的ＬＦＭ谐波信号提取分
解方法。

目前关键问题是缺少实验室内准确测试曲线的

方法和装置，这也是以后研究的重点。

５　结　论
文中分析了现有光电经纬仪跟踪性能评价方法

的不足，在此基础上提出通过测试光电经纬仪跟踪

误差系统幅频特性曲线的方法评价跟踪性能。根据

测试幅频特性曲线的需要，给出了输入输出信号的

解析信号，并对信号做了时频分析，得出了信号是多

分量信号叠加从而影响幅频特性曲线计算的结论。

然后采用最小二乘曲线拟合的方式间接的计算出了

光电经纬仪跟踪误差系统的幅频特性曲线，并给出

了用于跟踪性能评价的结论以及目前在实验室环境

下实际应用的困难和研究方向。
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