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Uklad do automatycznego obliczania kolejnych wartosci funkcji
korelacji
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Przedmiotem wynalazku jest uklad do automa-
tycznego obliczania kolejnych wartosci funkcji ko-
relacjj pomiedzy dwoma sygnatami przypadkowymi
sluzacy do wyznaczania charakterystyk statystycz-
nych sygnaléw. Uklad ten moze byé rowniez za-
stosowany do identyfikacji obiektow.

Znany jest dotychczas uklad do wyznaczania ko-
lejnych wartosci funkcji korelacji zlozony z kas-
' kadowego polaczenia ukladu mnozacego, ukladu
calkujacego i przetwornika analogowo-cyfrowego.

Wada opisanego rozwigzania jest niemozliwosé
zastosowania bardzo dlugich czas6w calkowania,
jak réwniez trudnosci z zapewnieniem latwej zmia-
ny tego czasu w szerokich granicach. Ponadto
przetwornik analogowo-cyfrowy dolgczony do
wyjscia ukladu calkujgcego wprowadza dadatkowy
blad wartosci funkeji korelacji.

Sygnal proporcjonalny do calki iloczynu dwoéch
przebiegdbw moze by¢ tez rejestrowany wprost na
rejestratorze analogowym z pominieciem przetwor-
nika analogowo-cyfrowego. Jednakze zarejestrowa-
ny sygnal w postaci analogowej jest niedogodny
do dalszej obrébki np. na maszynie cyfrowej.

Celem wynalazku jest opracowanie ukladu do
wyznaczania kolejnych wartosci funkcji korelacji
umozliwiajgcego dowolne ustawianie czasu catko-
wania i zapewniajgcego zastosowanie bardzo diu-
gich czaséw calkowania.

Cel ten =zostal osiagniety przez zastosowanie
dwoéch pracujacych na przemian integratoré6w po-
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lgczonych przez dwa oddzielne komparatory z wejs-
ciami przerzutinika dwustabilnego na ktérego wyjs-
ciu otrzymuje sie¢ impulsy o czestotliwosci propor-
cjonalnej do iloczynu sygnaléw wejSciowych. Impul-
sy te wykorzystywane sg réwniez do sterowania
praca integratoré6w. Wyjscie przerzutnika dwusta-
bilnego polgczone jest poprzez przelgcznik dwubie-
gunowy, sterowany dzielnik czestotliwosci i licznik
z rejestrem wyjSciowym. Sterowany dzielnik czesto-
tliwosci, licznik oraz rejestr wyjsciowy polgczone
sg z blokiem sterowania, ktéry synchronizuje pra-
ce tych uklad6éw. Ponadto dla impulsowych sygna-
16w wejsciowych wykorzystuje sie binarny uklad
mnozacy dolgczony poprzez przelacznik dwubiegu-
nowy do wejscia sterowanego dzielnika czestotli-
wosci. .

Zaleta rozwigzania wedlug wynalazku jest za-
pewnienie bardzo dlugich czas6w calkowania oraz
mozliwosé latwej zmiany czasu calkowania przez
przelaczenie sterowanego dzielnika czestotliwo$ci.
Otrzymany sygnal wyjSciowy ma postaé cyfrowa
co jest szczegblnie korzystne, w przypadku reje-
stracji lub wspélpracy z maszyng cyfrowa.

Przedmiot wynalazku jest pokazany w przykla-
dzie wykonhnia na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia schemat blokowy ukladu do automa-
tycznego obliczania kolejnych warto$ci funkcji ko-
relacji, a fig. 2 przebiegi czasowe napieé¢ na wyjs-
ciach poszczegélnych blokéw tego ukladu.

Pokazane na fig. 1 urzadzenie. zawiera uklad
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mnozacy 1, ktoéry oblicza iloczyn sygnalu przypad-
kowego x (t) doprowadzonego do wejscia W1 oraz
sygnalu przypadkowego y (t—1) doprowadzonego
do wejscia W2 i op6Znionego
x (t) o czas 1. Napiecie wyjsciowe ukladu mnozg-
cego 1 proporcjonalne do iloczynu dwoch sygna-
lo6w jest nastepnie calkowane na przemian w inte-
gratorach 2 i 3 do ktérych doprowadzone sg row-
niez sygnaly zerujace z wyj$¢ przerzutnika dwusta-
bilnego 4. W czasie, gdy integrator 2 calkuje na-
pigcie wyjsciowe ukladu mnozacego 1 integrator 3
jest wyzerowany i odwrotnie. W chwili, gdy mna-
piecie integratora 2 osiggnie wielko$é napiecia
wzorcowego- U, komparator 5 spowoduje przejscie
przerzutnika dwustabilnego 4 do stanu ,,0”.

Wowczas zostaje wyzerowany integrator 2 i roz-
poczyna calkowanie integrator 3. Gdy napiecie
wyjSciowe integratora 3 osiggnie warto§é napiecia
wzarccrweg("g U, sygnat z komparatora 6 przerzuci

. przerzutnik' dwustabilny 4 w stan ,1”, ktéry spo-

woduje wyzerowanie integratora 3 i rozpoczecie
catkowania przez integrator 2. W wyniku kolejnych
catkowan integrator6w 2 i 3 na wyjsciu przerzut-
nika dwustabilnego 4 otrzymamy cigg impulséw,
ktoérych “ilosé K w okresie czasu T wynosi:

: T
K=Af x({) y¢t—bdt
' o

gdzie A — oznacza wspoétozynnik proporcjonalnosci
zalezny od parametréw ukladu -

Impulsy te po przejSciu przez sterowany dzielnik
czestotliwosej 7 sa zliczane w liczniku 8. Po za-
konczeniu calkowania stan licznika 8 przekazywa-
ny jest do rejestru wyjsciowego 9’ a nastepnie ste-
rowany dzielnik czestotliwosci 7 oraz licznik 8 zo-
staja wyzerpwane. Prawidlowa wspolprace sterowa-
nego dzielnika czestotliwosci 7 licznika 8 i rejestru
wyjéciowego 9 zapewnia blok sterowania 10, do
ktérego wejscia W6 doprowadza sie sygnaly rozpo-
czecia 1 zakonczenia czasu catkowania T.

Dowolnie duzy czas calkowania T uzyskuje sie
poprzez zmiane stosunku podzialu sterowanego
dzielnika czestotliwosci 7, ktéora dokonywana jest
automatycznie lub recznie poprzez wejscie W5.

wzgledem sygnatu
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Jezeli przypadkowy sygnal impulsowy x (t) sta-
nowi czestotliwo$ci impulséw np. przy impulsowym
pomiarze predkosci obrotowej a sygnal y (t) jest
przypadkowym sygnalem binarnym wykorzystuje
sie wejScla W3 i W4 oraz binarny uklad mmnozacy
11, na wyjsciu ktorego otrzymuje sie ilo§é impul-
s6w proporcjonalng do iloczynu dwo6ch sygnaléw.
Dzialanie sterowanego dzielnika czestotliwosei 7,
licznika 8 rejestru wyjsciowego 9 oraz bloku stero-
wania 10 jest identyczne jak w poprzednim przy-
padku.

Wielko$é cyfrowa otrzymywana na wyjSciu re-
jestru 9 proporcjonalna do kolejnych wartosci
funkcji korelacji moze byé rejestrowana na dowol-
nym rejestratorze cyfrowym. Przebiegi napie¢ . na
wyjsciach wybranych blokéw ukladu ilustruje fig.
2, przy czym diagram.a — przedstawia przebieg
napiecia wyjSciowego integratora 2, b — przebieg
napiecia wyj$ciowego integratora 3, za§ ¢ — prze-
bieg napiecia wyjSciowego przerzutnika dwustabil-
nego 4. Na osi rzednych jest zaznaczony poziom
napiecia wzorcowego U,

Zastrzezenie patentowe

Uklad do automatycznego obliczania kolejnych
wartosci funkeji korelacji posiadajacy uklad mno-
zgcy oraz integratory, znamienny tym, ze W};jécia
ukladu mnozacego (1) dolaczone sg poprzez inte-
gratory (2 i 3) do wej$¢ komparatorow (5 i 6), kto-
rych drugie wejécia dolgoczone sg do stalego napie-
cia wzorcowego (Up) zas§ wyjscia komparatoréw (5
i 6) steruja przerzutnik dwustabilny (4), ktérego
wyjécia dolgczone sg do wej$é zerujacych integra-
toréw (2 i 8), przy czym jedno z wyj$é przerzutni-
ka dwustabilnego (4) potaczone jest poprzez prze-
tacznik (P), sterowany dzielnik czestotliwo$ci (7)
i licznik (8) z wejSciem rejestru wyjsciowego (9), a
sygnaly sterujace sa podawane z bloku sterowania
(10) do wejs¢ ustawiajacych sterowanego dzielnika
czestotliwo$ci (7), licznika (8) i rejestru wyjSciowe-
go (9), natomiast wejscia (W3 i W4) polaczone sg
poprzez binarny ukiad mnozacy (11) i przelgcznik
(P) do wejscia sterowanego dzielnika czestotliwos-
ci (7).
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