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前言

导引头技术是精确制导战术导弹的核心技术之一，用于完成对目标的自主搜索、识别与跟踪。
在末制导段，导引头的性能对成功拦截目标至关重要，较差的性能会导致导弹脱靶量增大，从而降低
拦截目标的概率。
为满足现代战术导弹发展的需要（如要求体积小、自主性强、能对付大机动目标）以及随着高性能数
字信号处理器的快速发展，导引头的小型化、数字化需求就显得尤为迫切。
直接采用速率陀螺稳定视线的技术受到限制，为此，必须寻求新的稳定技术来实现视线稳定。
捷联导引头稳定与跟踪技术是一项比较新型的数字技术，属于导引头的关键技术之一，国内对该技术
的应用还处于起步阶段。
捷联稳定方式的基本原理为：将惯性器件固联在导引头基座上，通过坐标变换实现视线稳定。
捷联稳定与跟踪技术的意义在于：（1）对于减小导引头体积，降低研制成本，解决空间上有限制的
战术导弹应用问题有现实意义；（2）可以利用导弹自动驾驶仪惯导组合中的高精度的陀螺传感器信
息，获得弹体运动角速度，通过解算来稳定视线指向，这样，同一惯性器件既可以用于视线平台的稳
定，又可以为飞行控制系统提供稳定与控制需要的弹体角速率信息，不仅节省了陀螺，同时也为导引
头与制导控制系统的一体化设计提供可能性；（3）捷联稳定控制技术也可以用于解决其他领域体积
受限运动载体上平台的稳定问题，具有广阔的应用前景。
本书对捷联式导引头稳定控制与角跟踪技术进行了系统而深入的论述。
重点介绍捷联式导引头视线平台的稳定控制技术及相应角跟踪系统的设计方法。
对采用该技术所引起的其他问题，如捷联稳定算法的实现、用于比例导引的视线角速率提取和平台控
制系统的鲁棒性设计等问题进行综合考虑，为体积受限制的导引头视线稳定与跟踪系统提供新的设计
思路与方法，为工程化的导引头捷联稳定平台提供理论指导。
本书以实际工程应用为背景，立足于国防技术前沿，从导引头系统小型化需求出发，引出捷联稳定技
术，全面介绍捷联导引头稳定与跟踪技术的可行性及具体实现方法，并对其数学建模与仿真、工程应
用及研究进展等相关问题进行了比较系统而深入的阐述。
全书分为12章。
第1章为绪论，主要介绍工程应用背景与意义、国内外研究动态和发展趋势以及本书的主要内容和特
色。
第2-4章介绍本书的理论基础，其中：第2章介绍转动刚体运动学与动力学基本理论；第3章介绍鲁棒控
制理论及其数学基础；第4章介绍目标跟踪与滤波理论。
第5～9章为本书的技术应用部分，其中：第5章介绍导引头视线平台的空域稳定技术，概括目前采用的
几种稳定形式，说明捷联稳定技术的应用特点；第6章根据捷联式导引头天线平台的结构特点及稳定
原理，系统地建立了导引头两自由度稳定平台动力学模型，并对其耦合特性进行仿真分析；第7章对
捷联稳定天线平台的稳定性进行深入研究，并给出了天线平台捷联稳定控制系统的2种具体实现方法
及其仿真结果。
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内容概要

本书共分12章，立足于国防技术前沿，系统、全面地介绍了捷联导引头稳定与跟踪技术的工程应用背
景、动力学模型、稳定控制原理及其数字实现方法、鲁棒控制器设计、角跟踪技术、MATLAB建模与
仿真、研究进展及展望等。
本书内容翔实，覆盖面广，具有系统性和专业性强、著作内容自成体系等特点，并具有一定的实用价
值。
    本书主要为从事制导与伺服控制专业的科研人员和工程技术人员提供理论和实践指导，也适合作为
高等学校自动控制、电子信息、导航与制导控制等相关专业的大学高年级本科生和研究生的教学参考
用书，也可供从事相关专业的工程技术人员和科研人员参考。
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章节摘录

插图：5.5.2捷联稳定需要解决的问题采用弹上惯性测量装置的陀螺来实现捷联式导引头的远程稳定，
省略了万向支架内框架上的2个陀螺，使得制导与飞行控制逐渐融合，一体化设计增强，但同时系统
性影响因素也在增加，因此，有必要探索飞行器空间视线、运动参数、飞行干扰、导引头机电平台等
系统的关系及工作原理；另一方面，由于导引头速率回路采用远程稳定控制，无法直接补偿飞行器气
动弹性在导引头处的振动干扰，因此，有必要对捷联式导引头跟踪精度的影响因素、视线角速率提取
方法等进行研究。
采用捷联式稳定平台的优点是减小了导引头体积，而且降低了研制成本，尤其适用于空间上有限制的
战术导弹应用，但也带来了如下新的问题。
1）弹体姿态的耦合加剧，测量误差增大一个标准的稳定结构（框架式传感器、惯性反馈、质量稳定
）要求把基座运动环境信息作为一个设计参数来考虑。
这些系统中，惯性传感器位于稳定平台上，因此传感器运动幅度要低于基座运动幅度。
在捷联系统中，捷联前馈传感器测量基座运动，并且直接输入（经坐标变换，可能还有增益和相位补
偿后）万向支架控制器的求和环节。
该信号用于补偿基座运动扰动，扰动是由万向支架上的相对角度传感器测出的，因此对于捷联稳定控
制技术，最重要的是控制参数（如惯性传感器比例系数和万向支架传感器递增线性度）的要求都较高
。
2）匹配滤波捷联稳定方式是一种前馈补偿，前馈信号的测量精度和匹配滤波器的确定是至关重要的
。
要获得精度较高的弹体角速度信号，对陀螺的测量精度和带宽要求较高，这在工程实现中是比较困难
的，因为目前我国惯性器件的发展水平还比较低。
在这种情况下，补偿精度主要取决于匹配滤波器的设计，这需要考虑陀螺的刚度系数与动态响应，而
且工程实现中必然引入方法误差，特别当弹体扰动频谱较宽时会产生较大的补偿剩余，因此只能是在
某一频段实现补偿。
3）惯性视线角速率的测量捷联稳定后，失去了直接测定视线角速率的能力，而只能提供弹体坐标系
内对目标位置即视线角的测量，为实现比例导引，必须对视线角进行微分。
由于实际中存在测量噪声，因此如何实现微分运算是一个难点。
4）捷联稳定控制算法捷联稳定平台是一种数字平台，控制算法是天线捷联稳定技术的核心。
研究该算法，需要深入了解天线平台系统的机械结构和动力学模型，同时要了解有关坐标系的具体规
定及其相互变换。
数字系统需要不断解算弹体的空间姿态和进行坐标变换，这就要进行大量的矩阵运算。
算法中采样时间的选取也是需要重点考虑的，该采样时间影响捷联系统的空间稳定特性。

Page 6



第一图书网, tushu007.com
<<捷联导引头稳定与跟踪技术>>

编辑推荐

《捷联导引头稳定与跟踪技术》由国防工业出版社出版。

Page 7



第一图书网, tushu007.com
<<捷联导引头稳定与跟踪技术>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 8


