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Uktad szacowania predkosci obiektéw ruchomych
do impulsowego sonaru ultradzwiekowego

Przedmiotem wynalazku jest uklad szacowania predkosci obiektéw ruchomych do impulsowego sonaru
ultradZwigkowego, ktéry umozliwia oszacowanie predkosci wykrytego ruchomego obiektu podwodnego.

Znane sposoby szacowania predkosci obiektu ruchomego polegaja na éledzemu echogramu i znajdowaniu
predkosci poruszania si¢ obiektu z kata nachylenia zapisu w stosunku do osi czasu.

Sposéb ten wymaga stosunkowo diugiego czasu obserwac_u echogramu i nie nadaje si¢ do natychmiasto-
wego odczytu.

" Celem wynalazku jest opracowanie uktadu szacowania predkosci wykrytych obiektéw ruchomych: do
impulsowego sonaru ultradZwigkowego, ktéry umozliwia natychmiastowe oszacowanie predkosci wybranego
wykrytego obiektu podwodnego i przystosowany jest do cyfrowego odczytu wskazar.

Cel ten zostal osiagniety przez potaczenie wyjscia generatora sonaru z pierwszym uktadem formujgcym
i pierwszym detektorem urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome. Pierwszy uktad formujacy steruje pierwszg
bramke, na ktdrej wejscie podawane s3 impulsy z generatora zegarowego. Wejscie liczace licznika sumujgcego
polaczone jest z wyjsciem pierwszej bramki. Wyjscie pierwszego detektora urzadzenia wykrywajgcego obiekty
ruchome potaczone jest z wejéciem kasujacym licznika sumujacego i wejsciem kasujacym licznika ech. Wyjdcia
licznika sumujacego sa potaczone poprzez pierwszy zesp6t bramek z wejsciami ustawiajacymi licznika odejmu-
jacego urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome. Wyijscia licznika obejmujgcego urzadzenia wykrywa]qcego
obiekty ruchome sa potaczone z wejsciami dekodera tego urzgdzenia i wejéciami drugiego zespotu bramek.
Wyijscie dekodera urzagdzenia wykrywajacego obiekty ruchome potaczone jest z rejestratorem sonaru, wejéciem
uktadu opéZniajacego, ktérego wyjscie potaczone jest z wejsciem kasujagcym licznika odejmujacego urzadzenia
wykrywajacego obiekty ruchome ijednym wejsciem tréjwejsciowego iloczynu logicznego. Wyjscie iloczynu lo-
gicznego potaczone jest z wejsciem sterujgcym drugiego zespotu bramek i wejéciem zerujgcym przerzutnika
bistabilnego, ktérego wyjscie jedynkowe potaczone jest z trzecim wejsciem tego iloczynu. Wejscie ustawiajace
przerzutnika jest potgczone poprzez klucz ze Zrédiem napigcia. Wyjscia drugiego zespotu bramek sa potaczone
z wejsciami pamigci, ktérej zawarto$C jest podawana poprzez dekoder na wskaznik cyfrowy. Wejécie kasujgce

" pamigci jest podtaczone do wejécia ustawiajgcego przerzutnika bistabilnego.
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Zaleta uktadu wedlug wynalazku jest mozliwos¢ natychmiastowego oszacowania pre¢dkosci wykrytego
ruchomego obiektu podwodnego, przy czym wynik podawany jest w postaci cyfrowe;j.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunku przedstawiajagcym schemat
blokowy uktadu szacowania predkosci obiektéw ruchomych do impulsowego sonaru ultradZwigkowego.

Uktad zawiera generator sonaru 1 potaczony z pierwszym uktadem formujacym 2 i pierwszym detektorem
3 urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome. Pierwszy uktad formujacy 2 ma za zadanie uformowac z prze-
biegu harmonicznego generatora 1 sonaru napigcie bramkujace do sterowania pierwszej bramki 4 zasilanej impul-
sami zegarowymi z generatora zegarowego 5. Ilos¢ impulséw odpowiadajaca okresowi przebiegu z generatora 1
sonaru przechodzi przez pierwsza bramke 4 do licznika sumujacego 6. Stan licznika sumujacego 6 przekazywany
jest przez pierwszy zesp6t bramek 7 na wejscia ustawiajace licznika odejmujacego 8 urzadzenia wykrywajacego
obiekty ruchome. Wyjscie odbiornika 9 sonaru potaczone jest z drugim detektorem 10 i drugim uktadem formu-
jacym 11, ktéry steruje druga bramke 12 napigciem bramkujacym z uformowanego przebiegu wejsciowego.
Druga bramka 12 zasilana jest réwniez impulsami z generatora zegarowego 5. Ilo§é impulséw odpowiadajaca
okresowi przebiegu odebranego przechodzi na wejscie liczace licznika odejmujacego 8 urzadzenia wykrywajacego
obiekty ruchome, ktérego stan jest dekodowany w dekoderze 13 tego urzadzenia i jednoczesnie doprowadzony
jest do wej$é drugiego zespotu bramek 19. Napigcie wyjsciowe dekodera 13 urzadzenia wykrywajacego obiekty
ruchome steruje wskaznik 14 sonaru, poprzez uktad opéZniajacy 15 kasuje zawarto$¢ licznika odejmujacego 8
tego rzadzenia i jest podawane na wejscie liczace licznika ech 18 oraz na wejécie iloczynu logicznego 23. Napigcie
z pierwszego detektora 3 urzadzenia wykrywajacego ruchome obiekty podwodne wchodzi na wejscie kasujace
licznika sumujacego 6 i wejscie kasujgce licznika ech 18. Napiecie z drugiego detektora 10 wyzwala przerzutnik
monostabilny 17, ktérego napigcie wyjsciowe steruje przeniesieniem zawartosci licznika sumujacego 6 poprzez
pierwszy zesp6t bramek 7 do licznika odejmujacego 8 urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome.

Wyjscia licznika ech 18 sa potaczone poprzez przetacznik wybierajacy 26 z wejciem iloczynu logicznego
23, ktérego wyjscie potaczone jest z wejsciem zerujacym przerzutnika bistabilnego 24 i wejsciem sterujacym
drugiego zespotu bramek 19. Wyjscie jedynkowe przerzutnika bistabilnego 24 potaczone jest z wejsciem iloczynu
logicznego 23. Zrédto napiecia 27 potaczone jest poprzez klucz 25 z wejsciem ustawiajacym przerzutnika bista-
bilnego 24 iwejsciem kasujacym pamieé 20. Wyjscia drugiego zespotu bramek 19 sa potaczone z wejsciami
pamigci 20, ktdrej wyijscia, poprzez dekoder 21 dotaczone s3 do wskaZnika cyfrowego 22.

Przebieg z generatora 1 sonaru w postaci impulsu prostokgtnego o wypetnieniu harmonicznym podawany
jest na wejscie pierwszego uktadu formujacego 2 i pierwszego detektora 3 urzadzenia wykrywajacego obiekty
ruchome. Pierwszy ukiad formujgcy 2 ma za zadanie wytworzy¢ z przebiegu harmonicznego przebieg bramku-
jacy o czasie trwania odpowiadajacym krotnosci okresu sinusoidy wypetniajacej impuls. Pierwszy detektor 3
urzadzenia wykrywajacego ruchome obiekty podwodne wytwarza impuls prostokatny o ksztatcie obwiedni im-
pulsu z generatora 1 sonaru, ktérego czotem kasuje zawarto$¢ licznika sumujgcego 6 i licznika ech 18. Napigcie
z pierwszego ukladu formujacego 2 steruje pierwsza bramke 4 zasilang z generatora zegarowego 5. Impulsy z tego
generatora, bramkowane napigciem o czasie trwania réwnym krotnoéci okresu sinusoidy generatora 1, sg zali-
czane w liczniku sumujacym 6.

Napigcie wyjsciowe z odbiornika 9 sonaru ma réwniez ksztatt impulsu prostokatnego z wypetnieniem
harmonicznym o czestotliwosci réwnej czestotliwosci nadanej w przypadku echa od obiektu nieruchomego lub
czestotliwosci réznej, jesli obiekt porusza si¢ wzgledem przetwornika sonaru. Podawane ono jest na drugi uktad
formujacy 11 idrugi detektor 10. Drugi detektor 10 ma za zadanie wydzielié obwiedni¢ impulsu odebranego
i przednim jej zboczem wyzwolié¢ przerzutnik monostabilny 17, ktérego napiecie steruje pierwszym zespotem
bramek 7, przenoszacych réwnolegle zawarto$é licznika sumujacego 6 do licznika odejmujacego 8 urzadzenia
wykrywajacego obiekty ruchome.

Drugi uktad formujacy 11 wytwarza napigcie bramkujace o czasie trwania réwnym krotnosci okresu prze-
biegu wypetniajacego impuls odebrany. Napigcie to steruje druga bramka 12 zasilang z generatora zegarowego 5.
Od zawartosci licznika odejmujacego 8 urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome, reprezentujacej okres prze-
biegu nadanego odejmuije si¢ ilos¢ impulséw odpowiadajacg okresowi przebiegu odebranego. Pozostata zawartos¢-
licznika odejmujacego 8 urzadzenia wykrywania obiektéw ruchomych ma charakter réinicy okreséw, a wigc
reprezentuje odchytke czgstotliwosci pomigdzy przebiegiem nadanym i odebranym, co jednoznacznie klasyfi-
kuje obiekty podwodne pod wzgledem ruchu i umozliwia szacunkowe okreslenie ich predkosci.

Stan licznika odejmujacego 8 urzadzenia wykrywajgcego obiekty ruchome jest dekodowany przez dekoder
13 tego urzadzenia i indykowany na wskazniku 14 sonaru. Jednoczesnie napiecie dekodera 13 steruje poprzez
uklad opdziniajacy 15 kasowaniem licznika odejmujgcego 8. Wybieranie numeru tego echa uwidocznionego na
echogramie, ktérego predkos¢ ma zosta¢ oszacowan=2, < konywane jest przetgcznikiem wybierajacym 26. Licz-
nik ech 18 zbudowany jest w ten sposéb, ze jedynki pojawiajq si¢ kolejno na jego wyjsciach w takt przychodzenia
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impulséw wskazujacych obecnos¢ obiektéw ruchomych, pochodzacych z dekodera 13 urzadzenia wykrywajacego
obiekty ruchome. ,

Wyjscie dekodera 13 tego urzgdzenia i wyjécie przetgcznika wybierajacego 26 podigczone s do dwéch
wejsé iloczynu logicznego 23. Trzecie wejscie tego iloczynu potaczone jest z wyjsciem jedynkowym przerzutnika
bistabilnego 24. Napigcie na wyjsciu iloczynu logicznego 23 przybiera warto$¢ logicznej jedynki i powoduje
przepisanie zawartosci licznika odejmujgcego 8 urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome poprzez drugi zespét
bramek do wyzerowanej uprzednio pamigci 20 tylko wéwczas, gdy na wybranym przetgcznikiem wybierajagcym
26 wyjsciu licznika ech 18 pojawi si¢ jedynka jednocze$nie z wystapieniem jej na wyjéciu dekodera 13 urzadzenia
wykrywajacego obiekty ruchome, a po ustawieniu kluczem 25 napigciem ze Zr6dia napiecia 27 przerzutnika
bistabilnego 24 w stan jeden. Napigcie wyjsciowe iloczynu logicznego 23 spowoduje réwniez ponowne wyzero-
wanie przerzutnika bistabilnego 24 i zamknigcie iloczynu logicznego 23 w czasie réwnym opdZnieniu wnoszo-
nemu przez przerzutnik bistabilny 24. Zawarto$¢ pamigci 20 jest zamieniana w dekoderze 21 na ogdlnie przyjete
jednostki predkoéci i w tej fornie wskazywana na wskazniku cyfrowym 22.

Zastrzezenie patentowe

Uktad szacowania pr¢dkosci obiektéw ruchomych do impulsowego sonaru ultradZwigkowego zawierajace-
go urzadzenie wykrywajace obiekty ruchome, znamienny tym, Ze wejscia drugiego zespotu bramek (19) potaczo-
ne s3 z wyjsciami licznika odejmujgcego (8) urzadzenia wykrywajacego obiekty ruchome, za$ wyjscia tego
zespotu bramek potaczone sg przez pamig¢ (20) i dekoder (21) ze wskazZnikiem cyfrowym (22), przy czym drugi
zesp6t bramek (19) sterowany jest z wyjécia iloczynu logicznego (23) na ktérego wejécie podawane sg sygnaly z
licznika ech (18) poprzez przelacznik wybierajacy (26), z wyjécia dekodera (13) urzadzenia wykrywajacego
obiekty ruchome i z wyjécia jedynkowego przerzutnika bistabilnego (24), ponadto wejscie zerujgce przerzutnika
bistabilnego (24) potaczone jest z wyjsciem iloczynu logicznego (23) a jego wejscie ustawiajgce wraz z wejéciem
kasujacym pamiegci (20) jest potaczone poprzez klucz (25) ze Zrédtem napiecia (27), a licznik ech (18) stero-
wany jest z dekodera (13) urzgdzenia wykrywajacego obiekty ruchome i kasowany z wyjscia pierwszego detekto-
ra (3) tego urzgdzenia.
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