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《无人机电视侦察目标定位原理》

内容概要

《无人机电视侦察目标定位原理》从技术角度，详细介绍了当前无人机电视侦察目标定位的基本原理
和典型应用实例，重点阐述了影响无人机电视图像定位精度的因素、基于成像模型的无人机电视图像
定位、基于航空像片匹配的电视图像定位以及基于空间交会的无人机电视图像定位的原理与方法，并
从实践的角度出发，阐述了目标定位软件的设计与开发方法。《无人机电视侦察目标定位原理》是作
者在多年无人机信息处理技术研究的基础上，进行分析总结而成的。
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章节摘录

版权页：   插图：   5.1.4无人机图像跟踪技术 5.1.4.1成像跟踪定义与系统组成 1.成像跟踪定义 所谓成像
跟踪就是利用景物的图像特征来实现对目标的跟踪。跟踪装置通常是探测系统和伺服机构联合组成的
。探测系统提供测量信息，伺服机构完成对目标的跟踪。跟踪系统的总体性能主要是指跟踪速度、跟
踪的空间范围、跟踪频率范围等。这些总体跟踪性能很大程度上依赖于探测系统的灵敏度和精度这两
个主要性能。 成像跟踪方式具有以下优点： （1）在自然干扰或人工干扰的情况下，成像跟踪可以根
据其丰富的信息量抑制干扰的影响，提高探测跟踪精度。 （2）能提供比点跟踪更丰富的信息量。 （3
）具有图像识别功能，可以用来从复杂背景中辨认出目标及其类型。 （4）具有较高的跟踪精度。 对
于成像系统来说，通常采用扫描方式对物空间进行分割按序采样，然后复合成像；近代的点探测系统
也多采用扫描方式以提高探测系统的工作性能。 采用扫描方式工作的探测系统在对目标进行探测时，
在目标距离较远的情况下，所探测到的只是目标的像点；当目标距离变小后，便逐渐呈现出目标像来
。采用扫描方式工作的探测系统是一种广泛成像探测系统。 2.成像跟踪系统的组成 成像跟踪系统由摄
像头、图像监视器、图像信号处理电路、伺服机构等部分组成。通常在成像跟踪系统中还含有图像识
别部分，成像跟踪系统的结构图如图5.7所示。 各部分功能具体如下： （1）摄像头 摄像头是对景物摄
像的装置。根据辐射源的不同，分为毫米波摄像头、红外摄像头、可见光摄像头、激光摄像头等类型
。功能是给跟踪系统提供有关目标状态的信息，与观察系统要求不尽相同，成像跟踪系统对景物的纹
理 5.1.4无人机图像跟踪技术 5.1.4.1成像跟踪定义与系统组成 1.成像跟踪定义 所谓成像跟踪就是利用景
物的图像特征来实现对目标的跟踪。跟踪装置通常是探测系统和伺服机构联合组成的。探测系统提供
测量信息，伺服机构完成对目标的跟踪。跟踪系统的总体性能主要是指跟踪速度、跟踪的空间范围、
跟踪频率范围等。这些总体跟踪性能很大程度上依赖于探测系统的灵敏度和精度这两个主要性能。 成
像跟踪方式具有以下优点： （1）在自然干扰或人工干扰的情况下，成像跟踪可以根据其丰富的信息
量抑制干扰的影响，提高探测跟踪精度。 （2）能提供比点跟踪更丰富的信息量。 （3）具有图像识别
功能，可以用来从复杂背景中辨认出目标及其类型。
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