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摘要：针对某型雷达天线伺服系统测试点多，故障诊断需测试较多测试点而导致的故障诊断时间长，效率低的问题，提出了一种基于粒子群优化的测试点优选方法。该方法首先基于系统所需的故障诊断率和所能容忍的故障虚警率构建目标优化函数，其次利用粒子群算法对目标函数进行优化以选择最少的测试点完成故障定位和诊断。该方法避免了对所有测试点的测试，节省了测试时间，可在最短的时间内完成测试点的优选。仿真实验验证了算法的有效性。
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Abstract：There are many test points in radar antenna servo test system. These many test points lead to the long test time, which causes the low fault diagnosis efficiency. To solve this problem, a test points optimization method based on PSO is researched. The object function is constructed with the needed fault diagnosis probability and fault false alarm probability. Then the PSO algorithm is used to find the least test points. This method avoids the test of all the test points, save the test time and could finish the test points detection in shorter time. Simulation experiment validates the availability of this algorithm.
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1. 引言
在精密跟踪雷达中，雷达伺服系统的主要功能是以各种方式控制天线运动，伺服系统的性能直接影响雷达的测量精度。由于现代飞行目标的速度和机动能力 不断增强，需实现对目标的快速捕获和跟踪。雷达伺服系统直接决定目标捕获时间，故对目标实现跟踪需保证雷达伺服的功能完备。同时，实现天线对目标的捕获和精确跟踪，系统要求具有高性能高速度和高可靠性。天线控制单元是雷达伺服系统的核心，主要担负实时数据采集、现场状态监视、对 天线实时监控与管理、与上位机通信等任务。高性能多功能的天线控制单元可实现雷达伺服系统的高精度可控，提供目标的高跟踪精度。
为保证雷达伺服系统具有较高的完备率，需对伺服系统进行实时维修，维修需对伺服系统的各测试点进行逐一测量定位故障，但雷达伺服系统具有结构复杂、机电一体等特点，导致了其测试点多、测试不方便且测试时间较长等难题，这直接导致了天线伺服系统无法正常维修，从而影响了雷达的作战效能。为了解决以上问题，本文将粒子群智能优化算法引入测试点优选的过程中，利用粒子群算法对测试点进行优选，在保证较高故障检测率和一定的故障虚警率前提下，降低故障诊断时间，提高伺服系统的完备率。
2. 雷达伺服系统的结构组成

[image: image1.emf]接口控制

时统

天线控

制单元

天线驱

动单元

电机 齿轮箱 天线座架

轴角编码器 上位机

自跟踪接收机

自引导接收机

模引信号


图1 雷达伺服系统结构框图[1]
如图1所示，雷达伺服系统一般由接口控制、天线控制单元、天线驱动单元、电机、齿轮箱、天线座架以及上位机和轴角编码器组成。其中，接口控制部分主要完成与跟踪接收机、引导接收机的通信，天线控制单元将所需的天线控制信号转换成天线驱动单元的输入信号，而后天线驱动单元带动电机与齿轮箱，完成天线的驱动。
从以上分析可以看出，雷达伺服系统是机电一体化系统，具有故障率高，测试点多，故障定位所需时间长等问题，传统的故障检测方法所需的故障诊断时间远远超出了装备维修所能允许的最大时间，需研究故障的快速定位方法。

3. 基于粒子群优化算法的伺服系统测试点优选策略

从前文分析可以看出，故障诊断定位耗费时间主要是由于雷达伺服系统的测试点较多，且故障定位需对所有测试点进行测量才能完成。若能利用某种方法，在保证一定故障检测率的条件下减少所需测试点，则能减少故障诊断的时间。
3.1伺服系统测试点分布
观察图1可以看出，雷达伺服系统的测试点主要集中在天线控制单元及天线驱动单元，对警戒、火控、炮兵、侦校雷达进行统计得出雷达伺服系统各部分测试点分布如表1所示。
表1 雷达伺服系统测试点分布

	雷达类型
	天线控制单元
	天线驱动单元
	时序控制单元
	轴角编码器

	警戒雷达
	10
	5
	13
	8

	火控雷达
	8
	8
	10
	7

	炮兵雷达
	9
	4
	12
	10

	侦校雷达
	7
	7
	10
	9


表1给出了不同类型雷达伺服系统各分系统或单元测试点的分布情况，从表1可以看出，雷达伺服系统测试点主要集中在天线控制大暖和天线驱动单元，若这两个分系统发生故障，则会造成故障诊断时间变长，故需研究针对这两个子系统的快速故障定位方法。
3.2 粒子群优化算法

粒子群优化算法是由文献[2]通过对鸟群、鱼群和人类社会某些行为的观察研究而提出的一种随机全局优化技术，具有在较高维空间中发现全局最优解的能力，可解决大量非线性、不可微和多峰值等复杂优化问题，实现简单，收敛速度快，稳定性好，在信号处理、图像处理等多个方法得到了广泛的应用。与广泛应用的遗传算法类似，PSO算法也由个体间的协作与竞争，实现全局最优解搜索。PSO算法首先在可行解空间中产生一群随机粒子，每个粒子为一个初始解，包含位置与速度两个特征。粒子的优劣由其位置坐标通过设定的代价函数获取粒子适应值来衡量，而其速度特征决定该粒子下一个时刻的运动方向和位移大小。在每一次寻优迭代中，粒子通过追踪两种“最优”来更新自己的位置和速度[3]：其一为粒子本身迄今获得的最优解，称为个体极值，代表粒子自身的认知水平；其二为所有粒子迄今获得的最优解，称为全局极值，代表社会认知水平。
标准粒子群优化算法流程如下所述[4]：

1)随机初始化种群中各个粒子速度和位置，并且将个体的历史最优P设为当前位置，而群体中最优的个体作为当前的P；

2)对每个粒子i的第d维的速度和位置分别进行更新；

3)在每一代的进化中，计算各个粒子的适应度函数值；

4)如果该粒子当前的适应度函数值比其历史最优值要

好，利用当前位置替换个体的历史最优位置；

5)如果该粒子的历史最优比全局最优要好，那么全局最优被该粒子的历史最优所代替[5]；

6)如果还没有达到结束条件，转到2)，否则输出P并结束。
粒子群算法因具有简单、易实现的特点，在各领域都得到了广泛应用，基于此，本文将其引入雷达伺服系统的测试点优选过程之中，以降低故障诊断所需的测试点，提高故障诊断效率。
3.3目标函数的构建与寻优

构建目标函数要考虑算法的运算量，算法实现的难度以及算法的运行效果。
假设雷达伺服系统所能接受的故障诊断率为p0，故障虚警率为p1，所能接受的故障诊断时间为t0，则构建目标函数如下式所示：
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其中，mi为测试点的取值个数，其取值范围为[1，20]，1为最小所需一个测试点，20为最大，即对所有测试点进行测试才可完成故障诊断。

对上式求解存在以下几个方面的难题，第一，粒子群初始化个数的选取，一般情况下，粒子群数目越多，则越容易收敛到全局最优解，但算法收敛的速度会变慢，降低算法的运行效率，相反，若选取较少的粒子数目，虽然收敛速度会提高，但却容易收敛到局部最优解，对以上两个因素进行折衷考虑后，选取20个粒子作为粒子群的数目；第二，重新初始化粒子的规则选取，粒子群算法中，要求在某一段时间后对粒子进行重新分配优化，以提高收敛于全局最优解的速度，本文结合雷达伺服系统的实际情况，确定当粒子群的优化总数超过粒子群熵的一半时进行粒子群的重新初始化。
基于以上原则，本文选取雷达伺服系统中的天线控制单元进行测试点优选的对比实验，以验证本文算法的有效性。
4. 仿真实验
仿真实验选取某型警戒雷达伺服系统的天线控制单元，利用故障注入的方法进行仿真，并记录传统的故障诊断时间和基于粒子群算法的测试点优选故障诊断时间，以对比两种方法的优势和劣势。
某型雷达系统的天线控制单元组成如图2所示。
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图2 某型雷达天线控制单元系统框图
从图2可以看出，该型号雷达的天线控制单元由天线位置测量模块、轴角编码模块、跟踪误差信号产生等模块组成。天线控制单元的模块多、测试点多，且该系统容易发生故障，故障诊断时间长，为此，利用故障注入技术，让该控制单元的信号处理模块产生故障，然后利用普通方法和基于粒子群的智能优化方法对其进行故障诊断，得出诊断结果对比如表2所示。
表2 不同方法诊断结果对比

	故障名称
	测试点数目
	所需测试点数目
	故障诊断率
	故障虚警率
	诊断方法

	误差信号变大
	15
	15
	100%
	50%
	传统方法

	
	
	10
	94%
	50%
	本文方法

	误差信号变小
	12
	12
	100%
	50%
	传统方法

	
	
	8
	95%
	50%
	本文方法


从表2可以看出，当误差信号变大的故障发生时，所能测试的所有测试点是15个，当利用传统的方法进行故障诊断时需要的测试点数是15，但本文方法所需的测试点数目是10；当误差信号变小时，所能利用的所有测试点数目是12，当利用传统方法进行故障诊断时，所需测试点数是12，但若利用本文方法进行故障诊断，则所需测试点仅为8个。本文方法与传统方法进行比较，在保证较高故障诊断率和一定的故障虚警率时，本文方法所需测试点的数目间减少了大约30%，缩短了故障诊断时间，验证了本文方法的有效性。
5. 结论

粒子群智能优化方法因其简单易实现，且不易陷入局部最优的特点，在多领域得到了广泛应用。本文将其引入雷达天线伺服系统的故障诊断系统之中，在保证较高故障诊断率的同时，维持了较低的故障虚警率，但缩短了故障诊断时间，提高了故障诊断效率。关于本文方法在雷达其他系统故障诊断中的应用也在本课题组的进一步研究之中。
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