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前言

20世纪40年代开始的火箭发射试验，光学成像技术开始应用于外弹道测量，随着现代光学技术、光电
技术和通信技术的发展和综合集成，使得光电测量装置在跟踪、测量以及制导等方面都发挥着巨大的
作用。
尤其在武器试验靶场和军事应用领域，各种天基、空基、地基以及海基的光电测量平台在目标探测、
跟踪、识别方面都显现出独有的优势。
为适应光电平台对目标的精密跟踪、激光高精度的照准、光电对抗中光束的高精度定向等特殊要求，
光电平台除了具有靶场动态目标测量的光电经纬仪的基本功能——照准和测量，另外必须具备自动捕
获、跟踪、瞄准功能，完成此项功能的光电平台被称为光电跟踪系统。
本书共分为8章。
第1章主要对光电跟踪系统进行简介。
具体对跟踪系统的三轴平台、复合轴平台和天基平台的架构及随动系统的结构进行简要描述；第2章
到第4章重点论述控制系统的分析和设计方法；第5章研究目标检测模型。
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内容概要

　　现代的光电跟踪系统不仅用于常规靶场的动态目标测量，还大量用于空间目标的探测与跟踪、激
光光束的高精度定向等领域。
《光电跟踪控制系统导论》全面详细论述了光电跟踪控制系统，重点论述了控制系统的分析和设计方
法，提出了目标检测模型并建立了基于二元假设检测的三维优化滤波最优检测的对数似然比检测器，
最后建立了基于速度回路的光电跟踪随动系统的控制模型，并通过仿真实验检验了所建立的控制模型
的准确性和性能指标。
　　《光电跟踪控制系统导论》可作为光电工程、自动控制、信号与信息处理、图像处理等专业的研
究生、本科高年级学生教材，亦可作为从事上述工作的工程技术人员、科研人员以及设备维护使用人
员的参考书。
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章节摘录

插图：第2章控制系统的数学描述2.1 频率响应法2.1.1 概述对于一个控制系统，可从两方面去研究：加
给一定的输入时，从动态过程和稳态状况了解系统行为的规律；反过来，给定一个系统应该具有的性
质和特征，然后将系统设计出来。
这两个问题是控制理论需要解决的主要方面。
在系统分析、综合、设计和仿真中都要针对系统的这种行为进行，在进行的过程中常用一些物理量进
行描述。
这些物理量的变化、相互作用关系以及各自变化规律可用数学形式表示，这就是常说的建立数学模型
。
其中，微分方程是最基本的数学模型，工程上使用傅里叶变换和拉普拉斯变换求解微分方程。
在控制系统领域，建立的数学模型一般指传递函数、状态空间方程。
数学模型中的量是控制系统中物理量的抽象，不再考虑量的物理意义，仅看作抽象的变量。
把引起控制系统变化的原因称为输入量，把表征系统变化的量称为受控量。
受控量中，备受关注的、或对其有专门要求的、或能直接表征控制效果的量称为输出量。
余者称为中间变量。
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编辑推荐

《光电跟踪控制系统导论》是由国防工业出版社出版的。
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