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为解决单、双光学浮标无法获得目标全要素信息的问题,文中基于声学目标运动要素解算技术,提出了一种
多光学浮标联合定位算法,建立了包含浮标定位误差、观测时间误差和光学观测模糊误差的光学浮标观测数学模
型,利用蒙特卡洛仿真方法给出了考虑上述误差并针对机动目标不同数量光学浮标的定位精度指标,同时分析了
各因素对多浮标联合定位的影响。文中研究为光学浮标的工程应用提供了数据支撑。引言光学浮标是一种惯性
导航、信号采集与处理、电机控制、微电子技术与数字图像识别处理等诸多技术,实现目标识别和监测的复杂设
备。近年来,随着电子信息技术的高速发展,光学浮标技术取得了巨大进展并且越来越地应用在领域,可以为无人
水下航行器对视界范围内的敌水面舰艇攻击提供有效的目标指示[1]。由于体积限制等因素,单个光学浮标瞬时
定位能力较弱,需要依靠定位算法利用信息的时间累计获得满足使用要求的空间定位精度。定位算法有参数估计
和状态估计两类,参数估计类算法包括线性小二乘、非线性小二乘、极大似然估计以及辅助变量小二乘等算法;
状态估计类算法包括线性卡尔曼滤波、非线性卡尔曼滤波、无迹卡尔曼滤波、容积卡尔曼滤波和粒子滤波等算
法。状态估计类算法均属于广义贝叶斯算法。北京光学导航系统，可以联系位姿科技（上海）有限公司；湖南
光学导航价格多少

PST光学定位使用实际物体进行3D交互和3D测量（即追踪目标物），无需连线。追踪目标是可以被PST光
学定位仪识别并确定3D位置和方向的物理对象。正如使用鼠标对指针进行2D定位一样，目标物可用于对物体
进行6自由度3D定位。以毫米精度对目标物的3D位置和方向（姿态）进行光学定位，从而确保无线操作。追踪
目标物示例该系统基于红外（IR）照明，可以减少来自环境的可见光源的干扰。通过使用用反光标记点，可以将
任何物体变为追踪目标。也可以将IRLED用作标记点，通常称为“活动标记点”。PST使用这些标记点来识别目
标并重建其姿态。基本上，任何物理对象都可以用作追踪目标，例如笔、立方体甚至玩具车。也可以使用其他
光学定位系统经常使用的类似天线的目标物。1.被动反光标记点反光标记点用于将对象转换为追踪目标。PST使
用这些标记点来识别对象位置并确定其姿势。为了使PST能够确定目标的位姿，必须使用至少四个标记点。标
记点的大小确定比较好追踪距离：对于，建议使用小直径为7毫米的圆形或球型标记点。对于设定追踪目
标，PST可以使用平面反光标记点和球形标记点。反光标记点。支持平面和球形标记点2.主动标记点将电子元件
添加到追踪目标物时，可以将IRLED用作主动标记点。湖南光学导航价格多少安徽光学导航系统，可以联系位
姿科技（上海）有限公司；

而精确度是指同一项目的测量彼此之间的接近程度。这样，精度和准确性都是单独的。换句话说，可能非
常准确，但不是非常精确，反之亦然。达到比较好测量的准确度和精度都很高。飞镖盘是演示精度和准确性之
间差异的经典方法。盘中心是准心。飞镖降落到离中心距离越近，其精度就越高。（左）如果飞镖紧密地散布
在中心附近，则既精确又精确。（中）如果所有的飞镖都靠得很近，但是离中心很远，即是精度，而不是准确
度。（右）如果飞镖既不靠近中心也不彼此靠近，则既没有精度也没有准确度。根据标准ISO5725-1，光学追
踪精度定义为真实性和精度的组合。真实度是测量值与真实位置之间的差；它通常由重复测量的平均值表示，
通常指系统误差。精度是可重复性的度量；它通常由重复测量的标准偏差表示，指的是随机误差和噪声。表述
上通常将高度依赖于空间中测量位置的光学追踪系统的精度和准确度误差定义为基准定位误差（FLE）。光学追踪
系统的准确性术语“准确性”通常用于描述光学追踪技术。但其应用和定义可能不一致。首先必须在应用精度
和固有光学追踪系统精度之间进行区分。应用程序准确性包括许多错误源：光学追踪系统的固有精度（例如，
相对于设备的工作空间中的测量位置）。
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要求有目标的先验知识,即确定目标的初始似然位置后进行滤波,以获得一定条件下的目标大后验概率解,大
后验概率解受初始似然位置的影响较大。参数估计类算法不需要目标的先验知识,但需要对目标测量参数进行一
定时间累积后分析目标的运动参数[2-6]。实际工程应用中,对于可以直接获得较高精度目标距离和目标方位的
有源传感器(如雷达、激光测距仪),一般采用状态估计类算法进行目标定位;对于无法获取目标距离或获取目标
距离精度较差的无源传感器,一般采用参数估计类算法进行目标定位。光电浮标属于被动无源传感器,获取目标
距离的主要方式是焦平面凝视手段,在设备尺寸的限制下,获取距离精度差,无法达到使用要求。浮标定位工程化
研究方面,刘忠、石章松等[7-9]针对声学多节点被动定位,将节点拓扑结构分为了集中式和分布式两大类,并分
别给出了相关定位算法;杜选民等[10]研究了多声基阵联合的无源纯方位算法,并给出相关的研究结论。目前,光
学浮标领域的工程化研究主要集中在利用浮标进行海洋环境检测等遥感领域,将其利用在目标定位与追踪领域的
文献很少[11]。为满足武器的实际使用需求,文中借鉴声学目标运动要素解算的技术,提出了一种工程化的多光
学浮标联合定位方法。内蒙古光学导航系统费用，可以咨询位姿科技（上海）有限公司；

则根据同一时刻两摄像头所拍摄的图像的不同，可以确定这该点在空间中的位置。光学式位置追踪的主要
缺点也是其受视线阻挡的限制，此外，由于其需要对图像进行分析处理，计算量比较大，对处理速度要求较高。
3、电磁式位置追踪系统(Ascension位置追踪系统)，系统主要由电磁发射部分和电磁接收传感器及信号数据处
理部分组成。在目标物体附近安置一个由三轴相互垂直的线圈构成的磁场信号发生器，磁场可以覆盖周围一定
的范围，接收传感器也由三轴相互垂直的线圈构成，其可以检测磁场的强度，并将检测的信号经处理后送到数
据处理部分，信号处理部分经过处理计算就能得出目标物体的六个自由度，即它不但可以获得目标物体的位置
信息，还可以获得其角度姿态信息，这些定位信息在实际中是十分重要的。另外，电磁位置追踪的突出优点就
是不受视线阻挡的限制，可以在空间中自由移动。但是电磁位置追踪也有缺点，它易受周围电磁环境的干扰，
且对金属物体较为敏感。电磁位置追踪系统由于不受视线阻挡，所以可广泛应用于医疗导航、生物力学、运动
分析和飞行员头盔定位等领域中。电磁位置追踪系统因其独特的优点，以及在虚拟现实和其它方面中的更加广
阔的应用前景，目前世界各国都十分重视。福建光学导航系统，可以联系位姿科技（上海）有限公司；湖南光
学导航价格多少

辽宁光学导航系统，可以联系位姿科技（上海）有限公司；湖南光学导航价格多少

要特别注意CS和C的差别，不同类型的camera和不同类型的Len连接时，要定制转接环。国外很贵，一个
约,不如自己加工。光学镜头的主要参数和评价主要参数有焦距，视场，物距，光圈，快门等。对于镜头完善的
评价莫过于MTF（ModulationTransferFunction）。但是由于像差（标定的原因），镜头的每个范围都有一
个MTF值。这些范围指的是：（1）近轴部分，（2）离轴部分，（3）当光学系统存在不对称畸变时，上述两部
分在不同方向上的子部分。每个部分对于不同的辐射能量波长范围，都有各自相应的MTF值。MTF是评价成像
系统的常用、优的指标，也是指导机器视觉系统集成的优指标。光学镜头推荐高功率水冷扫描透镜系列产品01
功能介绍该系列场镜常用在高功率激光焊接等应用中，常与振镜搭配使用；全石英（JGS1、康宁7890、贺列
氏313等）设计，高功率镀膜，镜座上加循环水冷，温飘小；适用于几千瓦高功率激光器；02产品型号变倍扩束
镜系列产品01功能介绍倍率连续可调，覆盖波长从紫外到红外；可配合4轴、5轴光学调整架使用，操作方
便；02产品型号光学快速打样光研科技南京有限公司提供、一体化的客户解决方案。短只需两周，就可以把您
的光学设计和图纸变成一个产品（视物料供应情况而定）。湖南光学导航价格多少

位姿科技（上海）有限公司专注技术创新和产品研发，发展规模团队不断壮大。公司目前拥有较多的高技
术人才，以不断增强企业重点竞争力，加快企业技术创新，实现稳健生产经营。公司业务范围主要包括：光学
定位，光学导航，双目红外光学，光学追踪等。公司奉行顾客至上、质量为本的经营宗旨，深受客户好评。公
司力求给客户提供全数良好服务，我们相信诚实正直、开拓进取地为公司发展做正确的事情，将为公司和个人
带来共同的利益和进步。经过几年的发展，已成为光学定位，光学导航，双目红外光学，光学追踪行业出名企
业。


