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前言

反舰导弹航路规划是武器系统与运用工程领域的一项新课题，也是一个复杂的多约束、多目标优化问
题，其本质是综合利用信息处理、决策、优化等技术，在满足各种约束条件的情况下，为反舰导弹或
弹群规划出符合特定优化指标的最优航路。
随着远程精确制导技术和计算机应用技术的发展，反舰导弹有了更加广阔的战术应用空间，而航路规
划正是反舰导弹实现各种战术应用和提高打击效果的主要途径之一，其相关研究工作具有重要的意义
。
20世纪80年代，外军开始研究军事领域飞行器的航路规划。
航路规划技术在西方军事发达国家尤其美国、英国以及法国研究深入，并在海湾战争期间被首次使用
，对多国部队的成功作战起到了很大作用。
在反舰导弹航路规划方面，国外先进军事国家，如美、俄等国，始终致力于此方面的研究和探索，投
入了大量资源。
由于此类先进技术问题比较敏感，国外相关资料基本处于封锁状态。
相对于国外研究起步较早且投入较大而言，我国对反舰导弹航路规划的研究还有一定差距。
面向需求，必须全面深入开展反舰导弹航路规划研究，尤其是对其中核心规划算法和相关地理信息处
理技术等关键问题的研究。
谢晓方和孙涛等同志所著的《反舰导弹航路规划技术》一书，填补了此类专著的空缺，不仅系统深入
地讨论了反舰导弹航路规划技术的理论和相关技术问题，而且注重实用性，书中的许多内容都来自作
者的工程实践经验和研究心得。
相信该书的出版一定能够对我国相关领域的研究起到推动作用。
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内容概要

本书系统、深入地阐述了反舰导弹航路规划的相关技术，主要包括航路规划的基本概念，反舰导弹航
路规划的数学描述，反舰导弹航路规划所涉及的大地主题问题、地理信息和威胁信息的处理方法。
本书详细阐述了多种反舰导弹航路规划算法，并介绍了部分应用方法。
    本书主要面向国防和武器装备研究人员，也可以作为相关专业研究生或本科生教材，以及从事导弹
武器控制系统使用和维护的技术人员的参考书。
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章节摘录

插图：1.基本约束飞行器航路规划的基本约束可以归纳为以下几个方面。
1）突防约束如果敌方防御系统不能捕获和跟踪飞行器，或虽能捕获却来不及成功拦截，则飞行器达
到了突防目的。
尤其在低空突防飞行中，两种主要的约束是地形和敌方的防空火力。
其中，地形约束是必须要满足的，否则飞行器必定撞毁；而防空火力约束则是要尽量满足，在确实无
法满足的情况下，飞行器还可以进行强行突破。
地形和防空火力构成了对飞行器航路规划的两种主要约束。
2）飞行器机动性能约束航路规划必须考虑飞行器机动性能的限制，确保航路规划结果是切实可行性
。
例如，过大的转弯角、爬升／下滑角在实际中都是无法实现的。
而且，如果不考虑导弹机动性能的限制，在很多情况下会使得最优航路的搜索空间大大增加，从而增
加航路规划程序的额外负担。
3）飞行器导航精度约束导航与定位能力是使飞行器能够沿规划航路飞行的前提。
对于导航能力较差的飞行器，建立高精度航路规划模型的实际意义不大，同时也是对航路规划系统资
源的浪费；而对于导航精度较高的规划对象，低精度的航路规划模型又不能够满足任务要求。
在某些规划中，除了规划飞行器的参考航迹外，还要求给出符合误差模型的飞行安全管道，因此，导
航精度是航路规划中必须考虑的因素。
2.优化指标航路优化指标用来评价航路的优劣，在所有可行航路中，优化指标最大（或小）的航路即
为所求航路。
建立优化指标的关键是建立优化指标函数。
对于航路规划的不同用途，优化指标函数也有很大的差异。
飞行器的优化指标主要包括任务效果指标和航路安全指标两个方面。
1）任务效果指标任务效果指标主要描述飞行器按照规划航路飞行时，对所执行任务的有利程度。
例如：对无人侦察机来说，其任务效果要求其在最短的时间内遍历所有的任务地点；而对于导弹来说
，其任务效果要求以最大的概率命中目标或能够对目标造成最大的毁伤。
2）航路安全指标航路安全指标主要描述飞行器按照规划航路飞行时，其自身是否会发生撞地以及被
防空火力击毁等情况。
例如：军用飞机和导弹需要对敌方的防空火力进行规避；低空飞行的飞行器需要对高于其飞行高度的
地形进行规避。
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编辑推荐

　　反舰导弹航路规划涉及到地理信息处理技术、威胁处理技术和最优化算法等许多方面。
《反舰导弹航路规划技术》力求全面和深入阐述反舰导弹航路规划的概念、原理、方法和应用技术，
并注重实用性。
全书内容由三大部分组成：第一部分由第1章和第2章组成，对反舰导弹的基本概念、常用技术进行介
绍，并从数学角度对反舰导弹航路规划进行描述；第二部分由第3章到第5章组成，对反舰导弹航路规
划所涉及的大地主题问题、地理信息和威胁信息的处理方法进行阐述；第三部分由第6章及其后各章
组成，对反舰导弹航路规划算法及相关应用技术进行阐述。
各部分之间是递进关系，每一部分的各章之间又相对独立，读者可根据需要有选择地阅读。
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