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脉冲式激光多普勒测速仪的理论与仿真分析

陈兰剑，周　健!，金世龙
（国防科技大学 前沿交叉学科学院，湖南 长沙　４１００７３）

摘　要：连续式激光多普勒测速仪（ｌａｓｅｒＤｏｐｐｌｅｒｖｅｌｏｃｉｍｅｔｅｒ，ＬＤＶ）受连续激光器功率低、光学系统衍射
等因素的影响，限制了其在低空测速当中的应用。通过引入“虚拟距离”对大气分层模型进行拓展，建立了脉

冲式ＬＤＶ的时域回波信号模型。仿真结果表明，脉冲式 ＬＤＶ可通过累积硬目标回波信号速度反演，而且脉
冲式ＬＤＶ不受空间分辨率的限制，可以利用更长的激光脉宽进行探测，理论上验证了脉冲式 ＬＤＶ利用长脉
冲进行高精度测速的可行性，为未来脉冲式ＬＤＶ进行原理实验验证奠定了理论基础。脉冲式ＬＤＶ可以探测
５ｋｍ及更远目标散射的回波信号，极大拓展了ＬＤＶ的工作距离范围，使得ＬＤＶ可以应用在低空飞行载体组合











论

文

拓

展

导航、航天器行星表面着陆导航等需要远距离高精度速度测量的场景。
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　　在运动物体的定位导航中，精确的速度信息
是必不可少的。里程计、加速计和北斗等卫星定

位系统都可以提供物体的运动速度信息，但是这

三者都存在各自的缺点：里程计与加速计在测量

中的误差项较多，导致获取的速度信息精度欠佳；

对于卫星定位系统来说，信号容易受到干扰和遮

蔽，会极大降低该系统的导航能力。相比之下，激

光多普勒测速仪（ｌａｓｅｒＤｏｐｐｌｅｒｖｅｌｏｃｉｍｅｔｅｒ，ＬＤＶ）
具有以下独特的优势：测速精度高、测速范围广、

动态响应快、测量过程稳定性高、数据更新率高，

目前ＬＤＶ已经在车式载体的运动速度测量中得
到了广泛应用［１－９］。

而当前的 ＬＤＶ基本采用功率较低的连续式
激光器作为测量光源，大气衰减等影响导致其工

作距离较短，极大限制其性能的发挥，虽然可以通

过改变光学系统对测量光束的聚焦点以达到改变

工作距离的目的，但由于衍射的限制，这种方式可

拓展的工作距离限制在百米量级［７］。若采用峰

值功率更高的脉冲式激光器作为测量光源，有望

将ＬＤＶ的工作距离拓展至千米量级，从而满足如
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无人机等低空飞行载体速度测量的应用需求。

目前，对于脉冲式激光多普勒测速仪可行性

的理论研究鲜有报道，本文通过将激光脉冲被硬

目标散射的过程等效为“虚拟距离”的方式，结合

大气分层模型（Ｆｅｕｉｌｌｅｔéｍｏｄｅｌ）来对脉冲式 ＬＤＶ
的时域回波信号进行理论分析和仿真计算，从而

对ＬＤＶ工作在脉冲模式下获取高精度速度的可
行性进行研究讨论。

１　理论模型

１．１　大气分层模型

脉冲式ＬＤＶ工作的关键在于从远距离的脉
冲回波中解算出速度信息，而关于相干多普勒测

风激光雷达的研究可以帮助分析这个问题。

相干多普勒测风激光雷达可用于一定区域的

风场扫描，进而获得该风场的风速分布信息，其解

算出的风速来自大气中气溶胶的后向散射信

号［８］。大气分层模型［９］可以用于模拟激光雷达

在时域上接收到的回波信号，该模型将测量光束

通过的大气分为 ｎ层，每层的距离为 Δｒ，同时还
需满足两个假设条件：

１）在各个分层中，大气气溶胶分布均匀，在
测量光束照射时不存在风场突变（速度、方向）；

２）在测量光束照射时，相比风速导致的回波
信号变化，大气后向散射系数变化引起的回波信

号变化可忽略不计。

１．２　脉冲式ＬＤＶ时域回波信号模型

不同于测风激光雷达，ＬＤＶ通常利用的是硬
目标（地面、建筑物、岩石等）产生的回波信号进

行速度解算［１０］，图１所示为 ＬＤＶ发射的测量激
光脉冲从与硬目标接触到被后向散射的过程，该

过程可以用距离来表示，即假设在脉冲宽度 ΔＴ
内，硬目标散射产生的信号由 ｄｖｄ＝ｃΔＴ（ｃ为光
速）这段距离内的散射粒子产生，这些散射粒子

与硬目标的散射特性相同，将该距离定义为“虚

拟距离”（ｖｉｒｔｕａｌｄｉｓｔａｎｃｅ），这与相干多普勒测风
激光雷达中距离门的划分有相似之处。将 ｄｖｄ引
入大气分层模型，通过用大气分层模型中的分层

距离Δｒ对ｄｖｄ进行划分，然后用ｄｖｄ内各分层产生
的散射信号的叠加来表示硬目标产生的后向回波

信号。结合大气分层模型，就可以模拟激光脉冲

在大气中传输一段距离后被硬目标散射的整个过

程的回波信号。因此，通过引入ｄｖｄ就可得到脉冲
式ＬＤＶ时域回波信号的模型，图２为上述模型的
示意图。

图１　激光脉冲被硬目标散射的过程示意图
Ｆｉｇ．１　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｌａｓｅｒｐｕｌｓｅ
ｓｃａｔｔｅｒｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓｂｙｈａｒｄｔａｒｇｅｔ

图２　脉冲式ＬＤＶ时域回波信号模型示意图
Ｆｉｇ．２　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｔｉｍｅｄｏｍａｉｎ
ｅｃｈｏｓｉｇｎａｌｍｏｄｅｌｆｏｒｐｕｌｓｅｄＬＤＶ

此模型中，每个分层中含有大量由气溶胶或

硬目标表面粒子产生的后向散射信号，这些散射

回波在空间上是非相干的，叠加在探测面上时，会

导致信号的强度和相位产生随机抖动，出现散斑

现象，利用服从零均值复高斯分布的随机因子 ｓｎ
和ｓｍ来表示大气气溶胶和硬目标表面非相干散
射产生的散斑效应［１１］。以接收平面为参考，单个

分层内的外差电流表达式［９］为：

ｉｈ＝２ηＤＲｅｘｐ（ｊ２πνＭｔ）·

ｓｎ ηＰＬＯＰｐｕｌｓｅ ｔ－
２Ｒｎ( )ｃ Ｔ２ｎ（Ｒｎ）βｎΔｒ

Ａ
Ｒ２( )槡 ｎ

ｅｘｐ（－ｊ２ｋｖｎｔ）

（１）
ｉｈ＝２ηＤＲｅｘｐ（ｊ２πνＭｔ）·

ｓｍ ΓηＰＬＯＰｐｕｌｓｅ ｔ－
２Ｒｍ( )ｃ ρｍΔｒ

Ａ
Ｒ２( )槡 ｍ

ｅｘｐ（－ｊ２ｋｖｍｔ）（２）

此处将外差电流分为两部分：第一部分由大气中

气溶胶散射产生，第二部分由ｄｖｄ中的等效硬目标
散射粒子产生。其中：Ｒｎ、βｎ、Ｔｎ和ｖｎ分别代表大
气分层中的第ｎ层的中心距离、气溶胶后向散射
系数、透过率以及风速；Ｒｍ、ρｍ、Γ和 ｖｍ分别代表
ｄｖｄ中第ｍ层的中心距离、表面散射系数、到达硬
目标前的大气衰减系数以及载体速度；νＭ、ηＤＲ、
ＰＬＯ、η和 Ａ分别表示系统的频移量、探测器响应

·３３２·
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因子、本振光功率、系统效率和光学系统出射口的

面积；ｋ为与激光波长对应的波数；Ｐｐｕｌｓｅ为激光脉
冲时域模型［１２－１３］，即

Ｐｐｕｌｓｅ（ｔ）＝
２Ｅ槡ｌｎ２

槡πΔＴ
ｅｘｐ －４ｌｎ２ ｔ２

（ΔＴ）[ ]２ （３）

式中，Ｅ为激光器单脉冲的能量，ΔＴ为激光脉冲
宽度。将各Δｒ分层内的回波信号叠加，同时在探
测范围内将回波信号按时序排列，即可得到 ＬＤＶ
回波信号的时域信号：

ｉｈｔｏｔａｌ＝２ηＤＲｅｘｐ（ｊ２πνＭｔ）·

∑
ｎ
ｓｎ ηＰＬＯＰｐｕｌｓｅ ｔ－

２Ｒｎ( )ｃ Ｔ２ｎ（Ｒｎ）βｎΔｒ Ａ
Ｒ２( )槡 ｎ

ｅｘｐ（－ｊ２ｋｖｎｔ）[ ＋

∑
ｍ
ｓｍ ΓηＰＬＯＰｐｕｌｓｅ ｔ－

２Ｒｍ( )ｃ ρｍΔｒ
Ａ
Ｒ２( )槡 ｍ

ｅｘｐ（－ｊ２ｋｖｍｔ]） （４）

２　仿真计算

２．１　短脉冲仿真计算

根据当前无人机的实际参数，飞行高度设置

为５ｋｍ左右。根据式（２）～（４）对脉冲式 ＬＤＶ
回波信号时域模型进行仿真，各项仿真参数如

表１所示，激光脉冲的设置参考了测风激光雷达
产品的参数，大气和 ｄｖｄ内的分层距离为Δｒ＝ｃＴ／
２。为了简便，风速和载体速度设置为常值，系统
频移量νＭ设置为０。

表１　模型仿真参数
Ｔａｂ．１　Ｍｏｄｅｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

仿真参数 符号 数值

脉冲宽度／ｎｓ ΔＴ ４００

采集卡采样间隔／ｎｓ Ｔ １０

脉冲能量／μＪ Ｅ １００

激光波长／ｎｍ λ ５３２

本振光功率／ｍＷ ＰＬＯ １

大气气溶胶后向散射系数／（ｍ－１·ｓｒ－１） β ４．０×１０－７

硬目标表面散射系数／（ｍ－１·ｓｒ－１） ρｍ ０．１

系统效率 η ０．１５

风速／（ｍ／ｓ） ｖｎ １０

载体速度／（ｍ／ｓ） ｖｍ １０

发射倾角／（°） θ ３０

２．１．１　单脉冲发射
首先考察单脉冲发射的情况，将时序排列的

仿真结果转换成用探测距离表示，得到如图３所
示的单脉冲发射回波信号结果，从中能直观地看

到回波信号随探测距离的变化。在探测距离

５０２５～５１４５ｍ内，回波信号强度相较前面的探
测区间回波有数量级的增强，这是因为这段回波

由硬目标散射产生，该段探测距离即为上一节所

定义的ｄｖｄ。然后利用这段回波信号进行载体的
速度解算，根据 ｄｖｄ的定义可知，采集卡在该段回
波内的采样点ｎ＝ΔＴ／Ｔ，故此时可在ｄｖｄ的回波信
号内采样４０个点，可将采样点进行补零操作提高
到１０２４个，再进行快速傅里叶变换得到如图４所
示的频谱信息。仿真结果进行了归一化处理，可

以看到，单个脉冲回波信号信噪比低，无法有效地

提取多普勒频率，这是因为大气衰减使激光在往

返过程中能量降低，散射回波较为微弱，另外还有

散斑效应产生的相位随机抖动的影响。

图３　４００ｎｓ单脉冲发射时域回波信号
Ｆｉｇ．３　Ｅｃｈｏｓｉｇｎａｌｏｆ４００ｎｓｓｉｎｇｌｅｐｕｌｓｅ

ｅｍｉｓｓｉｏｎｉｎｔｉｍｅｄｏｍａｉｎ

图４　４００ｎｓ单脉冲发射频域信号
Ｆｉｇ．４　Ｓｉｇｎａｌｏｆ４００ｎｓｓｉｎｇｌｅｐｕｌｓｅｅｍｉｓｓｉｏｎｉｎ

ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄｏｍａｉｎ

２．１．２　多脉冲累计
为了提高信号的信噪比，可以对多个脉冲的

回波信号进行累积后再进行速度反演［１４－１５］。

图５展示了经过１０、１００、１０００和１００００次
累积之后的时域回波信号，随着累积次数的增加，

探测范围内的回波信号随机抖动变小，趋于稳定。

对累积后的回波信号数据的采样点进行补零操作

提高至１０２４个以后，经过快速傅里叶变换得到

·４３２·
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（ａ）累积１０次
（ａ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１０ｔｉｍｅｓ

（ｂ）累积１００次
（ｂ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１００ｔｉｍｅｓ

（ｃ）累积１０００次
（ｃ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１０００ｔｉｍｅｓ

（ｄ）累积１００００次
（ｄ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１００００ｔｉｍｅｓ

图５　４００ｎｓ脉冲累积之后的时域回波信号
Ｆｉｇ．５　Ｅｃｈｏｓｉｇｎａｌｓｉｎｔｉｍｅｄｏｍａｉｎａｆｔｅｒ

４００ｎｓｐｕｌｓｅｓａｃｃｕｍｕｌａｔｉｏｎ

对应的频谱，结果进行了归一化处理，如图６所
示，与载体速度相关的多普勒频率信噪比随着累

积次数的增加而不断提高，更有利于速度信息的

反演。在脉冲回波累积１００００次的频谱中，峰值
对应的频率为３８４６ＭＨｚ，给定的载体速度值对
应的多普勒频移为３７５９ＭＨｚ，假设发射倾角为
θ＝３０°，则解算出的速度与实际值存在０２６７ｍ／ｓ
的偏差，这种偏差是短脉冲长度导致的ｄｖｄ内采样
点数较少，以至于快速傅里叶变换后得到的频谱

频率分辨率不够高。

图６　４００ｎｓ脉冲累积１０次、１００次、１０００次和
１００００次后的频域信号

Ｆｉｇ．６　Ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄｏｍａｉｎｓｉｇｎａｌｓａｆｔｅｒ４００ｎｓｐｕｌｓｅｓ
ａｃｃｕｍｕｌａｔｉｎｇ１０，１００，１０００，ａｎｄ１００００ｔｉｍｅｓ

２．２　长脉冲仿真计算

在相干多普勒测风激光雷达应用中，距离分

辨率表达式为Δｄ＝ｃΔＴ／２，为了在较高的空间分
辨率下对雷达视场内的风场速度信息进行探测，

通常采用较短的激光脉冲，以提高其距离分辨率；

在采集卡的采样率一定时，短脉冲导致单个距离

门内的采样点数少，只能通过补零等方式来提高

速度反演的精度。而 ＬＤＶ测量的是载体自身的
速度信息，只要能从参照物的散射回波中提取多

普勒频率即可，对测量的空间分辨率没有要求，因

此在脉冲式ＬＤＶ的应用当中，在采集卡性能不变
的前提下，可通过发射脉宽更大的激光脉冲来进

行探测，进而提高系统的速度反演精度。

接下来对利用长脉冲探测的情况进行仿真，

采集卡的采样率为１００ＭＨｚ，假设在ｄｖｄ内采样点
数为１０２４，则脉冲宽度可设置为 ΔＴ＝１１μｓ，其
他仿真参数与表１中相同。仿真过程中同样采用
了脉冲回波信号累积的方式来提高多普勒信号信

噪比，结果如图７～８所示，数据都进行了归一化
处理。探测距离５０２５～８３２５ｍ区间代表了硬目
标散射的回波信号，即ｄｖｄ＝３３００ｍ，在采用长脉
冲进行探测后，脉冲累积１０次即可提取出多普勒

·５３２·
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（ａ）累积１０次
（ａ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１０ｔｉｍｅｓ

（ｂ）累积１００次
（ｂ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１００ｔｉｍｅｓ

（ｃ）累积１０００次
（ｃ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１０００ｔｉｍｅｓ

（ｄ）累积１００００次
（ｄ）Ａｃｃｕｍｕｌａｔｅ１００００ｔｉｍｅｓ

图７　１１μｓ脉冲累积之后的时域回波信号
Ｆｉｇ．７　Ｅｃｈｏｓｉｇｎａｌｓｉｎｔｉｍｅｄｏｍａｉｎａｆｔｅｒ

１１μｓｐｕｌｓｅｓａｃｃｕｍｕｌａｔｉｏｎ

图８　１１μｓ脉冲累积１０次、１００次、１０００次
和１００００次后的频域信号

Ｆｉｇ．８　Ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄｏｍａｉｎｓｉｇｎａｌｓａｆｔｅｒａｃｃｕｍｕｌａｔｉｎｇ
１０，１００，１０００，ａｎｄ１００００ｐｕｌｓｅｓｏｆ１１μｓ

频移信息，降低了对脉冲累积的要求，同时频谱上

的频率分辨率更高，在累计数为１００００次的结果
中，频率峰值对应于３７６１ＭＨｚ，反演速度偏差为
０００６ｍ／ｓ，极大提高了速度反演的精度。

同时依据相干多普勒测风激光雷达中距离

门的划分方式，对 ｄｖｄ前（即硬目标前）的大气进
行了划分，根据脉冲宽度１１μｓ可知此时的距离
门长度为１６５０ｍ，对硬目标前一个大气距离门
内（即探测距离３３７５～５０２５ｍ区间）的回波信
号进行了傅里叶变换，如图９所示，频谱上可以
观察到与风速相关的多普勒频移信息，但信噪

比远低于 ＬＤＶ接收到的硬目标散射回波。

图９　硬目标前一个大气距离门内的频谱信息
Ｆｉｇ．９　Ｓｐｅｃｔｒａｌｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｗｉｔｈｉｎｏｎｅａｔｍｏｓｐｈｅｒｅ

ｄｉｓｔａｎｃｅｇａｔｅｂｅｆｏｒｅｈａｒｄｔａｒｇｅｔ

３　讨论分析

可以看到，脉冲式 ＬＤＶ与相干多普勒测风
激光雷达之间的区别在于：相干多普勒测风激

光雷达接收的大气的后向散射通常较弱，激光

·６３２·



　第２期 陈兰剑，等：脉冲式激光多普勒测速仪的理论与仿真分析

载波所携带的多普勒频移信息的信噪比较低，

在反演速度时，相干多普勒测风激光雷达是通

过最大似然估计法等近似的方法来对风速进行

估计的［８］；而 ＬＤＶ利用的是硬目标散射的回波
信号进行速度解算，探测到的回波信号强度相

较前者有数量级的提高，因而多普勒频移信息

信噪比更高，而且发射倾角 θ是已知的，即信号
处理得到的多普勒频移量与速度之间有确定的

关系，相比前者通过近似估计的方式得到的速

度信息，ＬＤＶ解算得到的速度误差更小。要达
到θ已知的目标，可以采用稳定云台连接测速仪
与低空飞行器，稳定云台根据飞行器姿态的变

化，自动调整测速仪的姿态，保证其测量光束与

地面之间的夹角固定；或者在测速仪上额外安

装一个姿态测量传感器，测量测速仪俯仰角的

变化，再用测量的结果去补偿测速仪因夹角变

化产生的速度解算变化。另外初始安装时夹角

的初始标定以及载体行进间夹角在线标定技术

也可以进一步提高速度解算的精度。

根据文中的仿真计算可以推断，脉冲式 ＬＤＶ
在理论上是可行的，通过设计长脉冲工作方式，既

可以保证测速的精度，还可以降低速度解算时脉

冲累积数的要求，在脉冲重频一定的前提下，提高

单位时间速度数据的刷新率。

４　结论

本文通过引入“虚拟距离”对大气分层模型

进行拓展，建立了脉冲式 ＬＤＶ的时域回波信号
模型，并带入参数进行仿真计算，仿真结果表

明：远距离的硬目标散射产生的回波信号信噪

比远高于大气气溶胶后向散射回波的信噪比，

脉冲式 ＬＤＶ可以有效利用累积之后的硬目标回
波信号提取多普勒频率信息进行速度反演，同

时，相比于相干多普勒测风激光雷达，脉冲式

ＬＤＶ不受空间分辨率的限制，可以利用更大的
激光脉宽进行探测，从而提高信号的频谱分辨

率和速度反演的精度。

仿真结果还表明：脉冲式ＬＤＶ可以探测５ｋｍ
甚至更远目标散射的回波信号，这极大拓展了当

前ＬＤＶ的工作距离，使得 ＬＤＶ可以应用在低空
飞行载体组合导航、航天器行星表面着陆导航等

需要远距离高精度速度测量的场景，具有广阔的

发展前景。下一步将对脉冲式 ＬＤＶ进行原理实
验验证，为后续样机研制打下基础。
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６０（２６）：７８６９－７８７７．
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［１０］　蒋杉．风力发电机偏航校正连续相干激光探测系统的研

究［Ｄ］．合肥：中国科学技术大学，２０２０．
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ＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆＣｈｉｎａ，２０２０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
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［１３］　聂晓明．用于车载自主导航系统激光测速技术研究［Ｄ］．

长沙：国防科学技术大学，２０１４．

ＮＩＥＸＭ．ＲｅｓｅａｒｃｈｏｎｌａｓｅｒＤｏｐｐｌｅｒｖｅｌｏｃｉｍｅｔｅｒｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅ
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［１７］　范东倩．激光测风雷达脉冲相干累加技术的实验研

究［Ｄ］．哈尔滨：哈尔滨工业大学，２０１５．

ＦＡＮＤ Ｑ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｔｈｅｐｕｌｓｅｃｏｈｅｒｅｎｔ
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