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计算机控制的激光 目标指示/照射器 (节译 )

一
、

前 言

美国一种为新 一代寻的武器配套安装在飞机上的光学稳定瞄准/ 火控系统
。

此 系 统 包

括
: 1

.

瞄准系统
, 2

.

计算机 ; 3
.

寻航装置
。

它有多种操作方式
:
可 以根据给定坐标确定 目标

位置
,

藏捕 目标
,

照射目标以及机动时跟踪 目标
。

此系统带有近红外激光照射 / 测距仪
,

光学瞄准器带有对比跟踪器
,

在可见光及近红外

区均有视见能力
。

可作常规武器和激光制 导武器的火控部分使用
。

系统各部件的示意图见图 1
。

部件的工作原理和系统的甚本操作方式

系统基本操作方式如下
。
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1
.

目标的 坐标计算

这种方式从截捕住 目标进 入跟 踪 门 开

始
。

用手控操纵杆或头盔瞄准具对准 瞄 准线

(LO S)
,

一旦自动跟踪
.

上目标
,

计算机即开始

进行 坐标计算
。

对计算机提供高度信息的方

法 有
:

自动
、

手动或标定的
。

如果选用 自动

高度
,

即用无线电高度 表提供高度 信息
,

并

且计算机计算和显示 目标在跟踪门之内的经
、

图 1 系统部件示意图 纬度
。

如果手动提供高度
,

则有标 记出现 在向

板上
,

并且必须将高度输入计算机
。

如 果 选

择 了标准高度
,

计算机即采用5 0 0 0英尺的装尺高度
。

2
.

指示 目标 坐标

采用此种工作方式时
,

操作者必须输入光学瞄准具所指向的目标坐标
。

在计算目标坐标

时
,

高度数据 可以是 自动的
、

手动的或标定的
。

有 了高度计算机即可根据飞机现在的位置计

算指向目标的矢量
。

这种按吊舱的俯仰和偏航参考系给出的指 向矢量
,

被计算机加于吊舱万

向支架力矩器
,

使吊呛的瞄准线压住目标
。

在这种时刻
,

导航装置所感知的飞机运动被
一

计算

机用来修正指向矢量
。

因此在飞机机动时
,

能将目标保持在视场之内
。

计算机还可以计算和

显示飞机飞达目标所必需 飞行的方向和飞机 离目标的距离
。

当采用这种方式时
,

这些显示可

不断地得到修正
。

3
。

惯性跟踪

惯性跟踪方式非常类佩 仁述指示目标的坐标方式 (也叫指示方式)
。

当头 盔 瞄 准 具或操
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纵杆使瞄准线压住目标时
,

即为方式开始
。

无沦是什么状态
,

只要目标进入 电视屏中心
,

一

i寸
-

算机即受操作者命令在屏幕 上惯性跟踪目标
,

并用导航装置的运动数据
,

对所形成的指向矢

量进行校正
。

因此
,

在飞机机动时
,

瞄准线可以始终压住目标
。

这三种基本操作方式还可分为一些小的方式
。

当计算目标坐标时
,

可以川头盔瞄准具跟

踪
,

手动跟踪或自动跟踪
,

计算所需要的距离信息可 以由激光测距仪取得
,

也可手 功输入或

采用标准装定的数值
。

在指示方式时
,

目标坐标可以选取计算机存储器中计算好的坐标或在

瞄准线要跟踪远目标时
,

手动输入
。

这种方式所需的距离信息可以手动选择
,

也可用无线电

高度表选择
。

当截捕目标时
,

实时距离和压住目标均显示在计算机的控制而板上
,

惯性跟踪

方式非常适用于照射功能
,

一旦目标被截捕住和开始了惯性跟踪
,

即 使在逃遁机功或口标被

遮蔽时
,

瞄准线也是稳定的
。

系统的中心控制适合于操作者在面板上操作
。

面板的左边有光学瞄准具和激光 器控制
;

右边有计算机拄制
。

视屏放置在正中
,

便于使用
。

供给导航装置的数据是
:

’

a .

垂直速度 , b
.

东
一

西
、

南
一
北速度

; 。 .

俯仰
、

滚动和方位值
;

d
.

现在的经度和纬度位置
。

这种信息送至计算机接口部分
,

计算机采用导航装置二进 制数据总线内译码
,

并多路传

输澳拟数据入模
一
数变换器进行处理

,

并在系统作各种计算时使用
。

三
、

系 统 的 组 成 部 分

1
。

瞄准 系统

(1) 稳 定干台机载激光(S p A L) 吊抢 照射器瞄准系统是一个稳定平 台机载激光吊舱系统

(sP A L)
,

包括一个短翼安装的吊舱和炮长显示台
,

SP A七系统 由诺思罗普公司的电机分公司

生产
。

可提供在超过5 0 0。米距离上识别目标所需的稳定精度
。

吊舱包括一个装有双视场电视

系统的两轴速率稳定平台
、

激光照射 / 侧距仪和稳定需用的伺服系统元件 (陀螺
,

力矩器等 )
。

吊舱的后部装有控制和操作安装在万向支架上设备所需的电子仪器
,

如自动对比度电视跟踪

器
。

系统的心脏部分是普通的
,

但是分辨率很高的电视系统
,
安装在极其稳定的万向支架装

置
二

仁
。

电视系统包括两个望远镜
,

装有单独的两硅光导摄象管
,

有 2
。

和。
.

5
。

两视场
。

系统还

包括可交换的近红外滤光片
,

用于穿透迷雾
。

望远镜安装在稳定平台的内万向支架上
,

速率

稳定度优于 20 微弧均方根值
。

电视系统还包括一个自适应门目标跟踪器
。

当锁住目标时
,

它

补偿飞机的线性运动和任何速率回路补偿漂移
。

(2) 显示和控制 电视监视器安装于正中
,

便于观察
。

系统的操作控制器在监视器 的 左

边
。

伺服系统方式控制 (制 动
、

手动跟踪
、

自动跟踪控制 )安装在电视监视器前面 的 控 制 杆

上
。

监视器右边的控制器是计算机控制器
。 了

.

(3) 头 盔瞄准具 火控系统有头盔瞄准具
,

使稳定平台机载激光吊舱系统能搜寻目 标 和

目标范围
。

这种头盔瞄准具有许多解算器
,

安装在炮长头盔和飞机框 架相连接的 活 动 铰 链

上
。

解算器用于测量操作者头部相对飞机框架的角度 (方位和高低)
,

将角度转换 为 直 流 电

压
,

并且技指令驱动S PA L的万向支架成为相应的角度
。

少、盔瞄准具利用头盔上光抓投 射
-

个十字分划线
,

供炮 民作为瞄准参考
。

使用时
,

操作者只要将分划对在 目标 上
, SPA L 的 定
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位随动装置将目标定位于 电视的视场之内
。

然后
,

操作者转到速率随动方式 (
‘

已断开头 盔 瞄

准具 )
,

就可手动或自动跟踪 目标
。

2
.

计算机

计算机是 R O L M公司的 1 6 0 2加强型N O V A 机
,

具有满足军用标准的结构
。

其加法时 间l微

秒
,

储存器容量为8 1 9 2字
,

每字16 位
, 1 15 伏

,

40 0赫电源
。

3
.

导航装置

导航装置提供高度和速度信息
,

为系统操 作产生运动坐标系
,

高度信息由惯 性 平 台 产

生
,

供给数字计算机
。

给 出滚动和俯仰角的正弦和余弦达士 90
。 ,

精度为1度或更精确
。

并月

飞 行方向角的正弦和余弦精度在 1度范围之内
。

南
一
北

、

东
一西速度要求为O

。

5米/ 秒
。

四
、

系 统 的 装 配 和 接 口

机载激光照射器系统是模拟的
。

它包括一个短翼安装的 吊舱和配上计算机和惯性导航装

置
,

以 及其他附件之后安装于座舱的控制和监控部件
。

吊舱 包括有望远光学瞄准具
,

激光照

咐器 / 测距仪
,

电视对比度跟踪器和电视监控电子仪器
。

照射器原是一个独立的自主装置
,

计算机就成为上述各部件的数据收集和处置中心
。

吊

呛提 供的数据为光学瞄准具支架的方位和高低角
、

,

指向命令的方位和高低角以及测距仪的输

出
。

这些信号供给 12 位 A / D 转换器
,

其分辨率
:

方位士 0
.

0 4 39
。 ,

高低 士 0
.

0 2 19
。 。

万 向 支

架吊舱的分辫率方位 土 1
“ ,

高低士 0
.

5
。 。

计算机中产生的指向命令供给I / O板 中的 12 位D / A 转换器
。

再输给 吊舱和头盔瞄准具
。

激光测距数据以二
一十进制格式提供给距离显示装置

。

这些数据用于计算机I/ O 总 线
,

并直接用计算机读取
。

安装在座舱的装置都要求对计算机有数据和信号交换
。

这些装置包括头盔瞄准具
、

控制

杆
、

无线电高度表
、

特制的计算机控制和显示装置
。

五
、

结 束 语

本系统 已进行过机载和地面试验
,

测得和调校出系统的参数
,

证明系统功能良好
,

瞄准

线距离矢 量可以快速而精确地修正
,

并满足系统要求
。

节译 自A D 一A 03 1 4 1 6
.

张景文 马克刚 译 陆 良忠 校
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