
孔径雷达的很长一段时期内
,

一直是采用光学胶片记录数据和光学相关器成像的两步成

像方法 由于这种方法缺乏实时性
,

在军事侦察
、

灾情监测等需要快速反应的应用领域

中存在很大的局限性 到了 年代中期
,

能否实现实时数字成像处理已经成为合成孔径

雷达系统先进性的重要标志

我所已研制出单通道机载合成孔径雷达 包括光学相关器 系统
,

多条带
、

多极化机载

合成孔径成像雷达系统
,

与此同时还完成了在通用计算机上实现机载 数字成像 技

术的研究等等 近年我们承担了国家 “ 计划信息获取与处理技术专题下的攻关课题
“ 机载 实时数字成像处理器

”

的研制任务
,

现已圆满完成
,

并通过了中国科学院主持

一 一 一
收到

国家 高技术计划资助项 目

朱锡兴
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同发射脉冲等效的一维波形 而 通常是二维的 是一个理想点 目标对一个无限

窄的发射脉冲的回波响应 〔

因此
,

合成孔达雷达的数字信号处理
,

其基本出发点就是对雷达接收机收到的回波信

号进行二维的反卷积运算
,

以重建 目标场函数
,

形成雷达图象 当然
,

由于雷达载体的非

理想运动和天线指向误差的影响
,

在处理过程中还必须引人运动补偿等功能
,

所以实际成

像时的总运算量将有所增加
,

并使方位处理的运算复杂化 。一

实现 信号的实时数字成像处理
,

要解决许多关键技术
,

例如
,

合成孔径雷达采

集信号的正确数字化
、

大容量存储器的研制
、

高效计算方法的研究
、

研制运算能力足够高

的硬件设备和有效的软件操作系统
、

解决图像数据的实时显示和实时记录
,

等等



系统组成

上述机载 实时数字成像处理器的实际结构如图 所示 主控制器部分采用 以

微处理器为核的 板
,

方位多视处理等运算密集型的分机
,

采用符合

总线标准的专用高速模板 模拟信号的相干解调
,

模拟 数字变换和时间展宽
,

方位

预处理器等均采用课题组 白己研制的专用模板 图像显示部分采用 一 控制卡
,

图

像数据的记录采用 磁带机

在已研制成功的机载 实时成像系统中
,

除了在硬件方面采用具有 年代初 的

国际先进水平的高速信号处理模板外
,

在系统软件方面采用了先进的多处理器实时操作

系统
,

从而较充分地利用了硬件运算能力

初步应用情况

在研制过程中
,

我们对机载 实时数字成像处理器的性能
,

如方位分辨率
、

最大

旁瓣电平
、

实时成像能力
、

测绘带宽度
、

图像动态范围
,

以及系统的可操作性等等进行 了严
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广东某平原河 口地区的雷达图像实例
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