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《空间飞行器跟踪与通信》

内容概要

《空间飞行器跟踪与通信》重点介绍空间飞行器跟踪与通信的基本工作原理、系统组成和系统设计的
基本方法。全书共分八章，第一章引论介绍空间飞行器跟踪与通信的基本概念，第二章介绍空间电波
传播与天线，第三章介绍空间飞行器跟踪与测控，第四章介绍跟踪与数据中继卫星，笫五章介绍空间
飞行器通信线路，第六章介绍信号的调制与编码，第七章介绍信号的接收与检测，第八章介绍空间飞
行器通信线路设计。
《空间飞行器跟踪与通信》可作为航天类高等院校通信专业本科生教材，也可以作为相关专业本科生
教学参考书，对从事该领域工作的工程技术人员也有参考价值。
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《空间飞行器跟踪与通信》

书籍目录

第一章 引论第一节 空间飞行器跟踪与通信的基本概念一、空间飞行器跟踪与通信系统的基本任务二
、空间飞行器跟踪与通信系统的组成第二节 空间飞行器跟踪与通信的发展简史第二章 空间电波传播
与天线第一节 引言第二节 电波传播的基本公式一、接收信号的功率二、天线增益与波束密度三、通
信距离方程四、有效全向辐射功率EIRP第三节 电波传播损耗一、大气损耗二、降雨损耗三、极化误差
损耗第四节 系统噪声一、热噪声的定义二、天线及接收机噪声第五节 降雨损耗的测量和预测模型一
、降雨损耗的测量二、降雨损耗的预测方法第六节 天线及其系统参数一、辐射方向图、波束宽度和旁
瓣二、指向性、增益和孔径效率三、天线方向性的数学模型第七节 天线系统的损耗一、天线的指向误
差二、天线指向损耗与极化损耗三、天线馈线损耗第三章 空间飞行器跟踪与测控第一节 无线电跟踪
系统概述一、系统介绍二、跟踪技术第二节 跟踪数据的应用一、导航二、射电科学第三节 测量技术
一、测量装置二、系统误差控制第四节 测控系统一、空间飞行器的地面保障系统二、空间飞行器测控
网三、载人航天地基测控系统第四章 跟踪与数据中继卫星系统(TDRSS)第一节 TDRSS系统概述一、发
展过程及历史背景二、TDRSS的特点第二节 TDRSS总体介绍一、系统总体方案二、TDRSS的测轨能力
三、TDRSS的通信能力四、捕获与交接第三节 中继卫星系统一、跟踪和数据中继卫星二、TDRSS地面
站三、控制中心第四节 TDRSS通信设备一、引言二、通信分系统三、有效载荷设备四、性能要求第五
节 空间飞行器远程通信接口一、用户／载荷二、载荷／空间飞行器／地面通信网三、端一端线路基本
结构四、装舱载荷电气接口规范五、分离载荷电气规范和要求第六节 TDRSS远程通信接口一、用户飞
行器轨道的覆盖二、频率安排三、用户业务四、前向线路信号五、反向线路信号第五章 空间飞行器通
信线路第一节 引言第二节 通信线路的基本构成一、设备定义二、典型通信线路的构成第三节 通信线
路设备一、飞行器与载荷之间的线路二、飞行器与地球站之间的线路⋯⋯第六章 信号的调制与编码第
七章 信号的接收与检测第八章 空间飞行器通信线路设计参考文献
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章节摘录

版权页：插图：2.能节省开支该系统投入使用以后，目前使用的绝大多数地面站就失去存在意义了。
该系统投入工作的早期，还需保留7个站，80年代，就剩下4个站了。减少这么多地面站，尤其是减少
美国设在国外的站，就能节省大量人力、物力和财力。此外，取消了国外站还解决政治上的涉外问题
，也有利于保密。3.所有中、低轨道飞行器都集中控制利用该系统可以高度集中所有的测控工作，故
设备和人员可以得到充分利用。相反，使用地面网跟踪近地轨道飞行器时，一个站最多只能跟十几分
钟，工作时间很短。为满足各种轨道的多种飞行器要求，要在许多站上布置功能相同的设备，但利用
率极低。例如，为某一任务设置的遥控设备，别的任务不一定能利用，既使是同一任务，因轨道或控
制要求不同而不能再利用原先配置的设备，为适应这种机动性要求，不得不使用测量船。但是，船载
站的开支极大，造价很高，而且机动性仍有一定限制，不能满足快速调度的要求。采用中继卫星系统
以后，同一套遥控设备可以为二十多个用户飞行器服务。同样，跟踪设备、数据接收和初步处理设备
、数传设备及人员等也能得到充分利用，还可提高这些设备的工作可靠性。测控工作和设备的高度集
中还能使调度工作变得十分灵活方便。用一个中心就可以在24小时内随意调度这些通信勤务。相比之
下，70年代初，每一个地面测控站的可利用率仅为11／24小时，1975年后才达到14／24小时。4.跟踪和
数传能力大该系统的多路勤务能同时跟踪20个低速率用户飞行器，单路勤务可同时跟踪2～4个中、高
速率用户飞行器，而且最高数传速率可达300Mb／s。如有必要还可调用备用卫星的勤务，进一步扩大
跟踪和数传能力。以这么大的跟踪能力保障目前的所有飞行器绰绰有余。因此，可以这样说，将来许
多航天计划将受到用户飞行器本身和地面用户终端数据处理能力的限制，不再受航天跟踪和数据网的
限制。有了这么高速率的数传线路以后，不但可以传输各种高速率的数据，甚至可以传输高速率的图
像信息。例如，将电视侦察卫星、资源卫星的图像实时送至控制中心，地面工作人员就能随时判断是
否有云层阻挡，据此控制拍摄工作。也可在载人飞行器上装电视摄像机，将航天人员的一切活动情况
送至指控中心，使天上和地面人员协调一致地工作。（二）TDRSS的缺点从目前掌握的资料分析，主
要不足有3点。1.不能跟踪高轨道和高椭圆轨道的飞行器按目前的方案，该系统只能跟踪中、低轨道的
飞行器。对2000km以上的飞行器，跟踪通信的时间又随轨道高度的增加很快减少。对同步轨道飞行器
则完全不能跟踪。由于这个缺点，不得不保留3个地面站，专门为5000km以上的飞行器服务。这一限
制由中继卫星的跟踪视场造成，见图4-4，多路勤务的视场为26°，单路勤务的视场稍大一些，其天线
波束的可控范围为45°，所以能跟踪12000km的用户飞行器。可见，这种限制主要是中继卫星设计方
面的问题，不能说是本系统的固有缺点。
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编辑推荐

《空间飞行器跟踪与通信》为普通高等教育航天类规划教材之一。
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