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《弹道导弹精确制导与控制技术》

内容概要

《弹道导弹精确制导与控制技术》介绍了弹道导弹的精确制导与控制技术。全书共10章，包括精确制
导弹道导弹制导控制系统组成原理、弹道导弹动力学建模、弹道导弹飞行控制系统设计、精确制导弹
道导弹中制导系统、精确制导弹道导弹末制导系统、弹道导弹先进制导控制技术、自动目标识别技术
、制导系统抗干扰技术、气动光学效应问题等内容。
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确制导弹道导弹制导控制关键技术 1.4精确制导弹道导弹未来发展趋势 第2章弹道导弹制导控制系统组
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控制问题 4.9法向过载限制及舵面权限分配问题 第5章精确制导弹道导弹自主制导系统 5.1天文导航系统
5.2惯性导航系统 5.3地图匹配制导系统 5.4卫星导航系统 5.5弹道导弹组合导航系统 第6章精确制导弹道
导弹自动寻的制导系统 6.1精确制导弹道导弹自动寻的制导系统的基本要求 6.2精确制导弹道导弹典型
自动寻的制导系统 6.3末制导寻的装置——导引头 6.4精确制导弹道导弹末制导律 6.5末制导系统性能精
度分析 第7章弹道导弹先进制导控制技术 7.1弹道导弹捷联制导技术 7.2多模复合制导系统数据融合技术
7.3弹道导弹大攻角控制技术 7.4弹道导弹倾斜转弯控制技术 7.5弹道导弹双翼舵控制技术 第8章自动目
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反辐射制导目标识别 8.5SAR成像制导自动目标识别 8.6多模制导自动目标识别 第9章制导系统抗干扰技
术 9.1红外成像制导系统抗干扰技术 9.2反辐射制导系统抗干扰技术 第10章红外成像末制导气动光学效
应问题 10.1气动光学效应影响机理 10.2气动光学效应影响分析 10.3气动光学效应试验方法 10.4气动光学
效应试验结果及分析 参考文献
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章节摘录

版权页：   插图：   6.3.3 对导引头的基本要求 导引头是自动寻的制导系统的关键设备，导引头对目标
高精度的观测和跟踪是提高导弹制导精度的前提条件，因此，导引头的基本参数应满足一定的要求。 
（1）发现和跟踪目标的距离R。对于末段采用自动寻的制导方式的弹道导弹，导引头发现和跟踪目标
的距离是一个非常重要的指标。弹道导弹末段速度基本固定，导引头发现和跟踪目标的距离就决定了
末制导时间。末制导时间过短就会导致末制导弹道不收敛，脱靶量较大；此外末制导时间过短还会引
起弹道导弹末段机动距离较小，位置纠偏能力差。因此，精确制导弹道导弹对导引头发现跟踪跟踪目
标的最小距离有严格的要求。 （2）视场角。导引头的视场角Ω是一个立体角，导引头在这个范围内
观测目标。在光学导引头中，视场角Ω的大小由导引头光学系统的参数来决定；对雷达导引头而言，
视场角Ω由其天线的特性（如扫描，多波束等）与工作波长来决定。 要使导引头的分辨率高，那么视
场角应尽量小；而要使导引头能跟踪快速目标，则要求视场角增大。 对捷联式导引头而言，视场角应
取较大的值，保证在目标视线旋转和弹体姿态变化条件下目标不会超出导引头的视场。对于活动式跟
踪导引头，视场角可以大大减小，因为在目标视线方向改变时，导引头的坐标轴Ox方向也随之改变。
如果要求导引头精确地跟踪目标，则视场角Ω应尽量减小。但是，由于目标运动参数的变化、导引头
信号的波动、仪器参数偏离给定值等原因，会引起跟踪误差，这些误差源的存在，使得导引头视场角
的允许值很小。 （3）中断自导引的最小距离。在自寻的系统中，随着导弹向目标逐渐接近，目标视
线角速度随之增大，这时导引头接收的信号越来越强，当导弹与目标之间的距离缩小到某个值时，大
功率信号将引起导引头接收回路过载，从而不可能分离出关于目标运动参数的信号。这个最小距离，
一般称为“死区”。在导弹进入导引头最小距离（“死区”）前，将中断导引头自动跟踪回路的工作
。 （4）导引头框架转动范围。活动导引头的探测装置安装在一组框架上，它相对弹体的转动自由度
受到空间和机械结构的限制。 （5）截获能力和截获概率。导引头对目标信号应具有快速截获能力和
高截获概率。 （6）跟踪快速性和稳定性。活动跟踪式导引头应具有良好的跟踪快速性和稳定性，并
符合导弹控制系统对导引头传递特性的要求。 （7）制导参数测量精度。导引头应有较高的制导参数
测量精度，把导弹飞行过程中各种扰动所引入的测量误差减小到最低程度，如弹体扰动、导引头各部
分的零位等。
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编辑推荐

《弹道导弹精确制导与控制技术》是作者杨军等以长期从事的精确制导与控制技术这一领域的理论研
究为基础，同时结合作者多年在弹道导弹制导控制系统设计的工作实践，参考国内外相关资料编写而
成的。《弹道导弹精确制导与控制技术》内容丰富，具有工程应用特色，可供从事弹道导弹精确制导
与控制技术研究、设计的技术人员使用，也可供大专院校有关专业的师生参考。
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精彩短评

1、质量可以，内容也还行。
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