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(54)【発明の名称】目標追尾装置

(57)【要約】

【課題】  目標を安定して検出し追尾する目標追尾装置

を提供する。

【解決手段】  レーザ受信器４１は、目標からのエコー

と背景からのエコーを受信し、それぞれの受信タイミン

グでタイミング信号を出力する。カウンタ４２は、レー

ザビーム出射タイミングからカウントを開始し、エコー

受信タイミング信号が入力される毎にそのカウント値を

感光タイミング制御部５に送出する。感光タイミング制

御部５は、入力カウント値のうちの最小値を目標からの

エコーとみなして有効、それ以降のカウント値を背景か

らのエコーとみなして無視し、目標からのエコーが受信

される期間のみ感光されるように撮像装置２の感光タイ

ミングを制御する。これにより、背景からの雑音が抑圧

され、確実に目標画像を抽出することができ、指向装置

３を通じてレーザビームを目標に照射し続けることがで

きるようになる。
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【特許請求の範囲】

【請求項１】レーザビームを出射するパルスレーザ装置

と、

前記レーザビームの波長域に感度を有する撮像装置と、

前記パルスレーザ装置及び撮像装置の各指向方向を一致

させ、両装置を指向制御信号に応じて適宜指向させる指

向装置と、

前記レーザビームの指向方向における背景までの距離情

報を取得する背景距離情報取得手段と、

10この手段で得られた背景距離情報に基づいて前記撮像装

置の感光タイミングを制御し、背景からのエコー成分を

除去して目標エコーのみが得られるようにする感光タイ

ミング制御手段と、

前記撮像装置で得られる撮像信号から目標を抽出し、そ

の中心に前記レーザビームを向けるための指向制御信号

を生成して前記指向装置に送出する信号処理手段とを具

備することを特徴とする目標追尾装置。

【請求項２】前記背景距離情報取得手段は、前記レーザ

ビームのエコーを受信するレーザ受信器と、前記レーザ

20ビーム送信タイミングでカウントを開始し、前記レーザ

受信器で得られる受信タイミングのカウント値を距離情

報として出力するカウンタとを備えることを特徴とする

請求項１に記載の目標追尾装置。

【請求項３】前記背景距離情報取得手段は、搭載機が備

える高度計の高度情報及び慣性航法装置の機体姿勢情報

及び前記信号処理部で得られる目標角度情報から背景距

離情報を算出する計算回路を備えることを特徴とする請

求項１に記載の目標追尾装置。

【発明の詳細な説明】

30【０００１】

【発明の属する技術分野】本発明は、例えば航空機等の

飛翔体に搭載され、目標を捕捉追尾する目標追尾装置に

関する。

【０００２】

【従来の技術】従来、航空機に搭載される目標追尾装置

として用いられているものは、赤外線撮像カメラで目標

の赤外線画像を得てその画像上の位置情報で目標を追尾

する方式である。しかしながら、この方式の場合には、

目標と背景との温度差が小さく、背景内の温度分布が大

40きいと、目標と背景との区別が困難になり、目標を安定

して検出することができなくなる。

【０００３】

【発明が解決しようとする課題】以上述べたように従来

の目標追尾装置では、目標と背景との温度差が小さく、

背景内の温度分布が大きい場合は、目標を安定して検出

することができないことがあるといった問題点がある。

本発明は、上記の問題点を解決し、目標を安定して検出

し追尾する目標追尾装置を提供することを目的とする。

【０００４】

50【課題を解決するための手段】上記の課題を解決するた

めに本発明は、以下のように構成される。

（１）レーザビームを出射するパルスレーザ装置と、前

記レーザビームの波長域に感度を有する撮像装置と、前

記パルスレーザ装置及び撮像装置の各指向方向を一致さ

せ、両装置を指向制御信号に応じて適宜指向させる指向

装置と、前記レーザビームの指向方向における背景まで

の距離情報を取得する背景距離情報取得手段と、この手

段で得られた背景距離情報に基づいて前記撮像装置の感

光タイミングを制御し、背景からのエコー成分を除去し

10 て目標エコーのみが得られるようにする感光タイミング

制御手段と、前記撮像装置で得られる撮像信号から目標

を抽出し、その中心に前記レーザビームを向けるための

指向制御信号を生成して前記指向装置に送出する信号処

理手段とを具備して構成される。

【０００５】（２）（１）の構成において、前記背景距

離情報取得手段は、前記レーザビームのエコーを受信す

るレーザ受信器と、前記レーザビーム送信タイミングで

カウントを開始し、前記レーザ受信器で得られる受信タ

イミングのカウント値を距離情報として出力するカウン

20 タとを備える構成とする。

【０００６】（３）（１）の構成において、前記背景距

離情報取得手段は、搭載機が備える高度計の高度情報及

び慣性航法装置の機体姿勢情報及び前記信号処理部で得

られる目標角度情報から背景距離情報を算出する計算回

路を備える構成とする。

【０００７】

【発明の実施の形態】以下、図面を参照して本発明の実

施の形態を詳細に説明する。図１は本発明に係る目標追

尾装置の基本構成を示すものである。図１において、１

30 はレーザビームを出射するパルスレーザ装置、２はレー

ザビームの波長域に感度を有する撮像装置であり、これ

らの装置１，２は互いに指向方向が同一になるように固

定され、例えば図２に示すような指向装置３に取り付け

られる。

【０００８】この指向装置３は、基台３１上にプラット

ホーム３２を回転自在に配置し、このプラットホーム３

の一対のアーム間に上記パルスレーザ装置１及び撮像装

置２を回転自在に取り付けることで、パルスレーザ装置

１及び撮像装置２を半球面内で指向制御信号に応じて自

40 在に指向させることができるようにしたものである。

【０００９】一方、背景距離情報取得部４は、パルスレ

ーザ装置１の指向方向の背景（地面、海面等）までの距

離情報を求めるもので、ここで得られた距離情報は感光

タイミング制御部５に送られる。

【００１０】この感光タイミング制御部５は、背景から

のエコー成分を除去して目標エコーのみが得られるよう

に、背景距離情報取得部４からの背景距離情報に基づい

て撮像装置２の感光タイミングを制御するものである。

【００１１】撮像装置２の出力は信号処理部６に供給さ

50 れる。この信号処理部６は撮像信号からクラッタ成分を

( 2 ) 特開平１１－１８３６２０
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除去して目標画像を抽出し、その中心にレーザビームを

向けるための指向制御信号を生成するもので、この指向

制御信号は指向装置３に送られる。

【００１２】上記背景距離情報取得部４は、例えば図３

に示すように、レーザ受信器４１とカウンタ４２を用い

て構成される。レーザ受信器４１は、パルスレーザ装置

１に対して指向方向が同一となるように装着され、レー

ザビームのエコー受信時にエコー受信タイミング信号を

出力する。このエコー受信タイミング信号は、パルスレ

10ーザ装置１で得られるレーザビーム出射タイミング信号

と共にカウンタ４２に供給される。

【００１３】このカウンタ４２はレーザビーム出射タイ

ミングからクロックをカウントし始め、レーザビーム受

信タイミング毎にそのカウント値を背景距離情報として

感光タイミング制御部５に通知する。

【００１４】上記構成において、図４及び図５を参照し

てその動作を説明する。図４は本装置が使用される状況

を示すもので、Ａは本装置、Ｂは目標とするヘリコプタ

ー、Ｃは背景となる山を表している。いま、本装置Ａの

20パルスレーザ装置１から出射されるレーザビームがヘリ

コプターＢに向けられたとすると、撮像装置２には、ヘ

リコプターＢからのエコー以外に山Ｃからのエコーも入

射される。

【００１５】このとき、レーザ受信器４１は、ヘリコプ

ターＢからのエコーと山Ｃからのエコーを受信し、それ

ぞれの受信タイミングでタイミング信号を出力する。こ

のときの反射光強度の変化の様子を図５に示す。

【００１６】カウンタ４２は、パルスレーザ装置１から

のレーザビーム出射タイミングからカウントを開始し、

30レーザ受信器４１からエコー受信タイミング信号が入力

される毎にそのカウント値を感光タイミング制御部５に

送出する。

【００１７】感光タイミング制御部５は、入力カウント

値のうちの最小値を目標からのエコーとみなして有効、

それ以降のカウント値を背景からのエコーとみなして無

視し、目標からのエコーが受信される期間のみ感光され

るように撮像装置２の感光タイミングを制御する。

【００１８】すなわち、図４に示すような状況下で飛翔

中のヘリコプターＢを検出する場合、背景までの距離が

40判っていれば、光の速度ｃは既知（約３×１０8 ｍ／

ｓ）であるから、背景までの距離をｒ［ｋｍ］とする

と、レーザビームを出射してから反射光が受信されるま

での時間τ［ｓ］は次式で計算できる。

τ＝２・ｒ／ｃ

図３に示す構成の場合に、背景（山等）までの距離を抽

出するには、レーザ受信器４１からの出力信号が図５に

示すように目標からのエコーと背景からのエコーとでタ

イミングが異なることに着目し、例えば時刻０［ｓ］か

ら検出される２つ目のパルスまでの時間をカウンタで計

50測すればよい。

【００１９】図４に示すような状況下では、レーザビー

ムの照射タイミングを時刻０［ｓ］とすると、例えば時

刻０［ｓ］からτ［ｓ］までの間は撮像装置を感光状態

にしておき、τ［ｓ］以上では感光しないように撮像装

置の感光タイミングを制御することで、背景からの反射

光は撮像しないようにすることができる。

【００２０】このため、撮像装置２の撮像画面には、背

景の山Ｃは撮像されず、目標となるヘリコプターＢから

のエコーのみが撮像される。よって、信号処理部６で

10 は、背景からの雑音が抑圧されているので、確実に目標

画像を抽出することができるようになり、指向装置３を

通じてレーザビームをヘリコプターＢに照射し続けるこ

とができるようになる。

【００２１】したがって、上記構成による目標追尾装置

は、従来の目標追尾装置に比べて目標と背景との温度差

が小さく、背景内の温度分布が大きい場合でも、目標を

安定して検出し追尾することができる。

【００２２】図６は本発明に係る目標追尾装置の他の実

施形態の構成を示すものである。但し、図６において図

20 ３と同一部分には同一符号を付して示し、ここでは異な

る部分について説明する。

【００２３】この目標追尾装置の特徴とするところは、

前述の背景距離情報取得部４の構成として、本装置の搭

載機が備える慣性航法装置７及び高度計８で得られる機

体姿勢角情報及び高度情報と、指向装置３で得られるレ

ーザビーム指向情報と、信号処理部６で得られる目標追

尾情報から背景距離を計算する背景距離計算回路４３を

備えるようにしたことにある。

【００２４】この構成の場合の背景までの距離の抽出方

30 法について、図７を参照して以下に説明する。尚、この

方法では、「地表面は平坦で海面高度は一定」との仮定

に基づいての距離を計算する。レーザの照射方向を含む

鉛直面を図７に示す。図７において、Ｄは本装置を搭載

する航空機、Ｅは目標とするヘリコプターを表してい

る。

【００２５】上述の仮定により、背景までの距離（ｒ）

は、高度計８から得られる高度（ｈ）、慣性航法装置７

から得られる機体姿勢角情報（β）及び指向装置３で得

られるレーザビーム照射角（α）から次式で計算するこ

40 とができる。尚、α及びβは上記鉛直面内の角度であ

る。

ｒ＝ｈ／ｓｉｎ（β＋α）

このように、レーザビームのエコーを受信しなくても、

高度情報と機体姿勢角情報、レーザビーム照射角から背

景までの距離を計測することができるので、先の構成の

場合と同様に、背景からの雑音を抑圧することができ、

目標を安定して検出し追尾することができる。

【００２６】

【発明の効果】以上のように本発明によれば、目標を安

50 定して検出し追尾する目標追尾装置を提供することがで

( 3 ) 特開平１１－１８３６２０
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きる。

【図面の簡単な説明】

【図１】  本発明に係る目標追尾装置の一実施形態の基

本構成を示すブロック図である。

【図２】  同実施形態における目標追尾装置の外観構成

を示す斜視図である。

【図３】  同実施形態の背景距離情報取得部の具体的な

構成を示すブロック図である。

【図４】  本発明に係る目標追尾装置が使用される状況

10を示す図である。

【図５】  図４に示した状況におけるレーザ受信器の動

作を説明するためのタイミング図である。

【図６】  同実施形態の背景距離情報取得部の他の具体

的な構成を示すブロック図である。

【図７】  図６に示した構成の場合の背景距離計算方法

を説明するための図である。

【符号の説明】

１…パルスレーザ装置

２…撮像装置

３…指向装置

３１…基台

３２…プラットホーム

４…背景距離情報取得部

４１…レーザ受信器

10 ４２…カウンタ

４３…背景距離計算回路

５…感光タイミング制御部

６…信号処理部

７…慣性航法装置

８…高度計

【図１】

【図２】 【図４】

( 4 ) 特開平１１－１８３６２０



【図３】

【図５】

【図６】
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【図７】
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