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ДОДАТОК А.
ГРАФІЧНА ЧАСТИНА РОБОТИ


[image: image1.emf]Принцип дії акустичних локаторів



[image: image2.emf]Постановка задачі

Вплив частоти акустичного локатора:

1. Зі збільшенням частоти збільшується спрямованість антеною системи,

зменшується рівень акустичних шумів і збільшується частка розсіяних хвиль.

2. Зі збільшенням частоти ростуть втрати енергії при поширенні звукових хвиль.

Висновок:

внаслідок одночасної дії цих факторів логічно припустити, що існує деяка

оптимальна, за критерієм максимуму відношення сигнал-шум, частота для заданих

умов зондування.

Мета роботи:

розробка методики оптимізації частоти в заданих умовах зондування

при довільному спектрі промислових перешкод.

Задачі дослідження:

1. Аналіз частотної залежності відносини сигнал / шум на вході приймача акустичного

локатора.

2. Визначення оптимальних частот для тих чи інших умов зондування.

3. Дослідження впливу дальності, параметрів атмосфери і спектра шумів на значення

цих частот.

4. Розробка структурної схеми акустичного локатора з адаптивною підстроювання

частоти зондування.



[image: image3.emf]Відношення сигнал-шум



[image: image4.emf]Залежність відношення сигнал-шум від частоти



[image: image5.emf]Оптимальні частоти зондування



[image: image6.emf]Вплив спектра міського шуму

На поширення шуму в атмосфері впливають такі чинники:

– вітер: рівень шуму зростає на 15-20 дБ при збільшенні швидкості вітру з 2 до 10 м / с;

– температура і температурні відхилення: при більш низькій температурі рівень шуму зростає за

рахунок концентрації основної енергії шуму у землі;

– підстильна поверхня: рівень шуму залежить від виду та кількості рослинності.



[image: image7.emf]Характеристики міського шуму



[image: image8.emf]Структурна схема содара з підстроюванням частоти

А – приймально-передавальна

антена;

Ак – антена компенсації;

АСП – аналізатор спектру

перешкод,

БCОР – блок синхронізації, 

обчислень і реєстрації,

БУЧ – блок управління частотою;

К – комутатор;

КПП – комутатор передачі-

прийому;

МШП – малошумний підсилювач;

Прд – передавач;

Прм – приймач.
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