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Et aéparat til selektiv detektering af genstande, sdsom
eksempelvis flyvemaskiner, missiler og helikoptere, ved
hj=lp af udgdende straling fra genstandene, foretrukket
IR-strdling, omfatter mindst en felecrenhed (1). Apparatet
har mindst to optiske indgange som er anbragt med indbyrdes
afstand over en sigtelinie fra apparatet til genstanden.
Felerenheden (1) har mindst et fokuserende organ (15) ind-
rettet til at fokusere den navnte strdling i et brandplan.
Felerenheden har ogsi mindst et stralingsfelsomt detektor-
element (16), som er indrettet til at afgive signaler mod-
svarende den indkommende strdling. Apparatet er indrettet
til varierende at afsege et vinkelomrdde i azimut og/eller
elevation. Apparatets beregnerenhed (2) er ifeige opfin-
delsen indrettet til at udvalge genstande, som syner af
samme storrelse for si vidt angdr vinklen, der miles fra
apparatets position, i pad den ene side store genstande som
er pa stor afstand, sisom flyvemaskiner, og pi den anden
side sma genstande, som er pd kort afstand, sasom fugle,
ved at undertrykke signaler hvis amplitude som en funktion
af den afsegte azimut- eller elevationsvinkel udviser en
forholdsvis stor udstrzkning sammenlignet med signaler, der

viser en forholdsvis lille udstrakning.

fortsettes
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Den foreliggende opfindelse angér et apparat til selektiv detektering af genstande og af den i

krav 1's indledning angivne art.
Opfindelsen bygger pa kendt teknik, som kort skal omtales.

P4 markedet findes et apparat, en sdkaldt scanner, der er beregnet til at detektere flyvende
genstande ved hjeelp af infrarede stréler, som udstrales fra genstandene. En sddan scanner
omfatter en folerenhed, en beregnerenhed og en udlese- og styreenhed. Falerenheden mod-
tager IR-strdling fra genstande, som skal detekteres, og som befinder sig i den i det pageel-
dende sjeblik afsgte vinkel. Falerenheden afgiver modsvarende signaler til beregnerenhe-
den, som behandler signaleme, og som ved signifikant detektering af genstande - i militser
terminologi: mal - sender tilsvarende signaler indeholdende retningskoordinater til udlgse- og
styreenheden. Herfra udgér de opsamlede udgangsdata, som til militaert brug tager form af et
synligt billede p4 enskaerm, samt signaler, der kan videreledes il eksempelvis et ildiedesystem
for antiluftskyts.

Beregnerenheden har til opgave at udvaelge blandt de signaler, som modtages fra felerenhe-
den, s&danne, som er signifikante, dvs. angiver mal i fglerenhedens afsggningsomrade, og at
indikere, nar sidanne mél forekommer, samt disse méls koordinater. Beregnerenheden arbej-
der i overensstemmelse med forudvalgte og programmerede kriterier for, hvad der betragtes

som signifikante genstande, dvs. mal.

En méde at betragte beregnerenhedens virke pé er at opdele den i en filterfunktion og en be-
stemmelsesfunktion. Filteret modtager signalerne fra felerenheden (malt intensitet som en
funktion af retningen) og er indrettet til at fremheeve typiske mélsignaler. Under filtreringen
gemmes retningsinformationerne. Man kan sige, at filterets udgangssignal for en given retning
er et udtryk for sandsynligheden af, at der findes et mal i den pageeldende retning.

Et konkret eksempel er et filter, som for hver retning danner differencen mellem malt intensitet
i den aktuelle retning og middelintensiteten i et todimensionalt interval af omgivende retninger.
Typisk for et filter i denne sammenhaeng er iseer, at udgangssignalet for en given retning er en

vaegtet sum af filterindgangssignaler i et vinkelrum i og om den pageeldende retning.

| en scanner, hvis opgave det er at udveelge signifikante genstande, altsd mél, er der ud over
filteret ogsa behov for en bestemmelsesfunktion. Denne funktion beheves til at afgere, om en
signifikant genstand eksisterer eller ej. Den mest almindelige bestemmelsesfunktion sammen-
ligner filterets udgangssignal med et teerskelniveau. Hvis dette niveau overskrides, er en sig-
nifikant genstand, dvs. et ml, konstateret. Den mekanisme, som veelger taerskelniveauet, kan
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veere indeholdt i bestemmelsesfunktionen. Teerskelniveauet bestemmes ofte ved hjeelp af
statistiske udregninger af filterets udgangssignaler i et stort omréde, méske hele afsegnings-
omradet. Hensigten er at finde et niveau, som overskrides med en acceptabel lille frekvens i
fraveer af signifikante genstande (falsk-alarm-frekvens), og som p& den anden side ikke er for

he;j til, at forekommende maél ikke med sikkerhed detekteres.

Scannere af den beskrevne type arbejder foretrukket i IR-spektralomraderne 3-5 henholdsvis 7-
13 um, der repreesenterer "vinduer", for sd vidt angar atmosfasrens transmissionsspektra for
IR-stréling. Dette medferer, at falerenhedens fokuserende organ szedvanligvis bestar af en
siliciumlinse for 3-5 um-omrédet og en germaniumlinse for 7-13 pm-omradet. Med hidtil kendte
strélingsfelsomme detektorelementer skal en sidan linse vaere forholdsvis stor, for at faleren-
heden kan frembringe signaler, af hvilke beregnerenheden kan detektere signifikante mal med
en antagelig ngjagtighed.

En sadan scanner kan ikke skeine mellem fugle (ikke signifikante genstande) pa forholdsvis
lille afstand og flyvemaskiner (signifikante genstande) pa en starre afstand. Dette indebzerer,
at sddanne fugle kan give anledning til faiske alarmer, hvilket er en stor ulempe ved hidtil

kendte scannere af den indledningsvis navnte art.

Formélet med opfindelsen er at anvise et apparat af den omhandlede art, som ger det muligt at
skelne mellem forholdsvis neere genstande og genstande, som er leengere vaek men udfylder

samme vinkelrum.
Dette opnas ifelge opfindelsen ved den i krav 1 anviste udformning.

Ved en udferelsesform for apparatet ifeige opfindelsen har det n.1indst to folerenheder, hvis
optiske indgange for den fra genstandene indgdende strdling er indbyrdes adskilt over den
neevnte sigtelinie. | dette tilfeelde virker hver felerenhed i sig selv om en komplet enhed. Na-
turligvis er en tilsvarende signalbehandling i beregnerenheden ngdvendig, dvs. signalerne fra
felerenhederne skal adderes inden videre behandling i beregnerenheden. Ved anvendelse af
et spejl pr. optisk indgang som afbgjende organ ifglge krav 2 skal de anvendte spejle naturlig-
vis arrangeres sadan, at stralingen fra hvert spejl, der sadvanligvis danner en vinkel pa 45°
med den indkommende straling, faktisk kan n& de fokuserende organer. Dette kan ske ved, at
abningerne i de optiske indgange ikke blot er forsat i en dimension i forhold til sigtelinien -
hvilket er en betingelse for apparatets virke - men ogsa i en anden dimension vinkelret pa
ferstnaevnte. Det er ogsa muligt at anvende spejle, som er delvis transparente, for den aktuel-
le straling. Hvis det er enskeligt at have de optiske indgange arrangeret i to grupper, en pa
hver side af de fokuserende organer, kan et ekstra spejl pr. gruppe benyttes til at lede stralin-
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gen, der udsendes fra gruppen, til de fokuserende organer. Som fokuserende organ benyttes
seedvanligvis en linse, som ved IR-strling kan veere af eksempeivis germanium, men ogsd
konkave spejle er en mulighed, eksempelvis i overensstemmelse med Cassegrain-systemet.
Andre afbgjningsorganer kan i gvrigt anvendes, sdsom prismer indrettet til total reflektion af
den indkommende stréling. De optiske akser for de optiske indgange skal veere parallelle.

Apparatet ifelge opfindelsen kan under visse omstaendigheder have et enkelt detektorelement,
men det kan veere hensigtsmaessigt at anvende flere detektorelementer anbragt i en reekke.

Sidanne detektorelementer kan ogs3 arrangeres i et plan, dvs. todimensionalt.

Apparatet kan veere udformet, s det er i stand til at afsage en fille eller stor vinkel i azimut og
elevation. Falerenhedens detektorelementer, enten et enkelt eller flere elementer arrangeret i
en en- eller todimensional reekke, muligger forskellige arrangementer til foregelse af den be-

tragtede vinkel i azimut eller elevation.

Ved en hensigtsmaessig udferelsesform er apparatet ifglge opfindelsen som en helhed roterbar
om en i det vaesentlige lodret akse, hvorhos et antal af optiske indgange er anbragt i afstand
fra denne akse pé tvaers af sigtelinien mod et imaginaert mal. Apparatet er endvidere bevaege-
ligt i elevation, eksempelvis skridtvis, siledes at det fx roterer en omgang i hver valgt elevati-

onsposition. Bevaegelsen i elevation kan alternativt veere kontinuerlig.

Afsggningsomrédet kan veere vilkérligt stort eller lille, forudsat at afsggningen kan udferes over
genstanden i mindst en retning, som ligger passende inden for det plan, hvori genstanden og

mindst to optiske indgange befinder sig.

Der er naturligvis behov for vinkelpositionstransducere for sdvel azimut som elevation, hvilke
transducere afgiver positionssignaler til beregnerenheden om hver gjeblikkelig maleretning.

| stedet for at rotere apparatet kan man eksempelvis bevaege det frem og tilbage.

Det er ogsa muligt at lade apparatet som sadant vaere stationeert og i stedet lade felerenheden
elier felerenhederne omfatte et optisk afsegningsorgan indrettet til variabel afsggning af en
optisk vinkel, foruden den vinkel, som kan afsges med det tilsvarende detektorelement i azi-
mut og/eller elevation. En made at opné dette pa er at indrette afbgjningsorganer, eksempel-
vis spejle, siledes at de kan bevaeges. | et ekstremt tilfzelde kan en felerenhed indrettes med
et enkelt detektorelement og et afsegningsorgan, sdsom et spejl, der virker som afbgjningsor-
gan, hvilket spejl er bevaegeligt om to vinkelret p4 hinanden stdende akser. Et sddant arran-
gement har imidlertid begraenset praktisk anvendelighed selv med en modsvarende beregner-
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enhed. Ved et sddant apparat opnds en bedre virkning, hvis detekiorelementerne anbringes
todimensionalt.

En foretrukket udferelsesform for apparatet ifsige opfindelsen omfatter optiske indgange, som
er anbragt i grupper. Disse grupper kan passende hver omfatte to optiske indgange. Afstan-
den mellem de optiske indgange i en gruppe er kortere end afstanden mellem to optiske ind-
gange herende til forskellige grupper. Ved denne udformning opqés en yderligere undertryk-
kelse af signaler, som hidrarer fra forholdsvis sma og forholdsvis nzere genstande, som det vil

fremgé senere.

Opfindelsen skal i det faigende forklares naermere i forbindelse med tegningen, hvor

fig. 1 viser et blokdiagram for et apparat ifglge opfindelsen,

fig. 2 i perspektiv en i apparatet indgaende falerenhed,

fig. 3 folerenhedens optik i perspektiv,

fig. 4 falerenhedens fokuserende organ og detektorelementer,

fig. 5 en lineeer rackke af detektorelementer,

fig. 6 den i fig. 2 viste felerenhed under afsggning,

fig. 7 et blokdiagram for falerenheden,

fig. 8 et blokdiagram for en i apparatet indgdende beregnerenhed,

fig. 9 skematisk og fra oven et falerhoved,

fig. 10 signalamplitude via de fire optiske indgange i fig, 9 som funktion af azimut-
vinklen,

fig. 11 et detektorudgangssignal med fire, henholdsvis en optisk indgang,

fig. 12,13,14 et detekior- og filterudgangssignal med henholdsvis fire og en optisk indgang
for afstandene henholdsvis 500 m, 130 m og 10 km, og
fig. 15 og 16a,b skematisk virkemaden af filterfunktionen i et apparat ifglge opfindelsen.

I fig. 1 er vist en felerenhed 1, en beregnerenhed 2 og en udl@se- og styreenhed 3. IR-straling
4, der udsendes fra genstande i apparatets afsegningsomrade, néar felerenheden 1, som afgi-
ver modsvarende signaler 5 til beregnerenheden 2. Beregnerenheden afgiver for signifikante
genstande signaler 6 til udlgse- og styreenheden 3. Udgangssignalerne 7 fra denne kan tage
form af et synligt billede pa en skeerm og ogsa tjene til styring af et ildledesystem for antiluft-
skyts. De tre enheder er endvidere forbundet over en styreledning 8 for start og stopordrer

m.m.

Folerenheden 2 omfatter som vist i fig. 2 et felerhoved 9 med &bninger 10 til fire optiske ind-
gange. Feglerhovedet er ophaengt i en elevationsservo for skridtvis drejning til forskellige ele-
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vationsvinkler ved drejning om en vandret akse. Elevationsservoen 11 er stift forbundet til en
lodret aksel 12, der baeres af en stander 13. | standeren findes en motor, hvormed akslen 12
kan bringes til at rotere med konstant omigbstal. Fglerenheden 2 har endvidere vinkeltransdu-

cere og slipringe til at lede signaler via et kabel 14 til andre enheder.

Felerhovedets 9 optik er vist i fig. 3, som viser et fokuserende organ 15 i form af en linse. |
linsens breendplan er anbragt et antal detektorelementer i en reekke 16, hvis akse 17 star
vinkelret pa linsens 15 vandrette hovedakse 18. P4 den anden side af linsen 15 er anbragt fire
plane, rektangulzere spejle 19, hvis symmetriakser 20, der er parallelle med spejlenes korte
sider og skeerer linsens hovedakse 18, er parallelle med detektorraekkens 16 akse 17.

Spejlene er indbyrdes paralielle og danner en vinkel pé 45° med det af aksere 17 og 18 dan-
nede plan. Spejlene 19 er sdledes indbyrdes forskudt langs symmetriaksemne 20 og har s&-
danne dimensioner, at den effektive samlede optiske abning for felerenheden principiett er den
samme som linsens areal, 0g at spejlene principielt bidrager ens til denne &bning. Som faler-
hovedets optiske akse 21 skal her forstés den linie, som stdr vinkelret pa akserne 18,20 for det
spejl, som er neermest linsen 15. Det forsts, at en genstand, som befinder sig pa den optiske
akse 21 i stor afstand, vil blive reproduceret som en prik midt pé detektorraekken 16.

| fig. 4 er det fokuserende organ, linsen 15, og detektorreekken 16 vist i realistiske sterrelses-
forhold. Detektorraekkens leengde er | og linsens breendvidde f. 1 figuren er vist stréling fra tre
forskellige genstande, som befinder sig i stor afstand fra linsen og saledes, at de reproducerer i

detektorraekkens yderpunkter henholdsvis midt pa reskken 16.
Det ses, at betragtningsfeltet o for falerenheden i det viste plan er

|

| dette eksempel er a,g = 0,16 rad eller 160 mrad.

Fig. 5 viser detektorelementraekken mere detaljeret. | eksemplet er der 64 ens separate de-
tektorelementer med dimensioneme a x b. Eksempelvis a=0,2mmog b= 0,5 mm. Laengden
af detektorraekken er siledes 32 mm. Som en konsekvens er linsens breendvidde f = 200 mm.

Hvert detektorelement daekker et vinkelomrade pé 2,5 mrad x 1 mrad.

Af fig. 2-5 fremgar, at felerenheden samtidigt kan méle intensiteten af indfaldende stréling i 64
retninger, der adskiller sig 2,5 mrad fra hinanden i en sektor pa 160 mrad i det lodrette plan,
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hvorved oplgsningsevnen er 2,5 mrad i elevation. Ved at dreje felerhovedet om den lodrette
akse 12 i fig. 2 kan man foretage malinger for azimutvinkler over en hel omdrejning med en
vinkeloplgsningsevne pa 1,0 mrad. Mellem pa hinanden falgende omdrejninger aendres faler-
hovedets elevation ved hjzelp af servoen 11. En fuldsteendig afsggning kan eksempelvis om-
fatte tre omdrejninger, hvilket giver afsegning over 540 mrad eller ca. 31°. En sidan afseg-
ningscyklus er anskueliggjort i fig. 6.

Felerenheden er i blokform vist i fig. 7, der viser fglerhovedet 9, en azimutmotor 22, elevati-
onsservoen 11, en azimutvinkeltransducer 23, spejlene 19, linsen 15, detektorraekken 16, en
forsteerker 24, en multiplekser 25 og en A/D-omsaetter 26. Falerenheden afgiver udgangssig-
naler pa ledninger 27 og 28.

Signalerne pé ledningen 27 er et digitalt signal pa seriel form, som i en vis sekvens og med en
seerlig skalafaktor angiver den indfaldende strdlings intensitet som maéit via de respektive de-
tektorelementer. Signalerne pa ledningen 28 viser azimutretningen af falerhovedets optiske
akse. Elevationsservoen 11 styres af signaler pa en ledning 29. Under en fuldsteendig afseg-
ningscyklus pd tre omdrejninger beskriver signalerne pa ledningemne 27,28 og 29 den malte
stralingsintensitet som funktion af retningen i hele det afsegte omrade, der som far navnt er

omkring 31° i elevation og 360° i azimut.

De méleveerdier, som afgives af falerenheden til beregnerenheden under en afsggningscyklus,
kan matematisk siges at beskrive en matrix A, hvis elementer ajj angiver den mélte stralingsin-
tensitet i retningen

azimut: i x 0,5 mrad

elevation: jx 2,5 mrad
i forhold til en valgt referenceretning. Den neevnte matrix vil senere blive omtalt i forbindelse
med et eksempel pa apparatets filterfunktion.

Signalet fra hvert separat detektorelement lases med en adskillelse i azimut, som er lig med
halvdelen af elementets vinkelbredde, dvs. 0,5 mrad. 1 alt vil sdledes et stort antal méleveer-
dier blive afgivet fra detektorelementerne i form af digitale signaler til beregnerenheden, hvor
de lagres i et lager og kan visualiseres pa eksempelvis et katodestralerar pd en sddan made, at
billedet viser et plant billede af den scene, som daekkes af afsggningsomradet. P4 billedet er
lysintensiteten i et givet punkt et udtryk for den maite stralingsintensitet i den méleretning, som

svarer til punktets retning.
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en malhukommelse 34. Via falerenheden stér de digitale signaler fra detektorelementeme til
radighed. | billedhukommelsen 30 lagres forskellige kombinationer af disse digitale signaler
midlertidigt i overensstemmelse med en vis sekvens og sdledes repraesenterende forskellige
dele af det aftastede vinkelomrade pa en sidan méde, at under en afsggningscyklus kan
signaler fra alle dele af afsggningsomrédet behandles af filteret 31. Filteret 31 beregner, pa i
og for sig kendt made, forskellen mellem signalintensiteten i en valgt retning og signalintensite-
ten i et omgivende omride. Dette sker delomrade for delomrade i det afsggte omréde.

Til afgerelse af om en signifikant genstand er pévist eller ikke, benyttes nu en bestemmelses-
funktion, som udnytter taerskelniveauberegneren 32 og det sammenlignende kredslgb 33, som

ogsé har en direkte forbindelse fra filteret 31.

| fig. 9 er lodret over spejlene 19, linsen 15 og detektorelementet 16 vist en genstand 36. De
optiske akser for de optiske indgange er bengevnt 37-40, medens strélegangene fra genstanden
36 til indgangene er benaevnt 41-44. Det antages, at apparatet befinder sig i afsggningspositi-
onen P = 0, altsa azimut-position O. Afsggningen sker ved rotation med uret som antydet med
pilen 45. Linsens diameter er Dopy, 09 afstanden mellem spejlene er dq2, dog, da4. Vinkelaf-
standen for genstanden fra de respektive optiske akser er B4, B, B3 0g P4. 09 afstanden til

genstanden er R. Genstandens udstraekning er Dobj-

Som eksempel p& mélte forsggsresultater skal omtales nogle diagrammer, som viser appara-

tets virkemade.

Apparatet har i dette eksempel felgende dimensioner:

Dopt =0,20m
dq2 =0,256m
dy3 =0,50m
dgg =025m
B1 = 2,00 mrad

Hvis R varieres fra 90 m til 10 km, opnés et antal diagrammer, hvor den lodrette akse i alle

tilfeelde har relation tif signalamplitude.

Som det fremgar af de valgte vaerdier for dq3, dp3 0g da4 er spejlene her anbragt i to grupper.
Afstanden i hver gruppe er 0,25 m, medens afstanden mellem grupperne er 0,50 m mait som

afstanden meliem de midterste to af de fire spejle. Formalet er at bevise virkningen af, at spej-

lene er anbragt pé denne szerlige made.
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Ved valg af parametervaerdier savel som af udferelsesformer for ariparatet i gvrigt har det ikke
veeret hensigten at beskrive en optimal lesning, men blot at give en Igsning til illustration af

opfindelsen.

De folgende eksempler, fig. 10-14, er relateret genstande, som, set fra apparatet, dvs. fra
felerenhedens optiske indgange, har ens vinkeludstrazkning og ens stralingsintensitet svarende
til eksempelvis fugle pé forholdsvis lille afstand og flyvemaskiner p4 sterre afstande.

I fig. 10 er til at begynde med for en afstand p& 90 m vist de fire optiske signaler 1-4, som nér
detektoren via de fire spejle 191, 192, 193 0g 194, Det skal bemeerkes, at udgangssignalet fra
detektoren er lig med summen af disse fire optiske signaler. Detektorens udgangssignal a er
vist i fig. 11, som ogsé viser detektorsignalet b i tiifeelde af en enkelt optisk indgang. Fig. 11
angér som fig. 10 en afstand pa 90 m.

Virkemaden af filteret 31 vil blive beskrevet under henvisning til fig. 15. Denne figur viser et
udsnit af matrixen A, hvor hvert element i matrixen er repraesenterét af et firkantet felt. | dette
feltmanster er fremhaevet to omrader, der betegnes henholdsvis som kerne og ramme. Kernen
omfatter tre matrixelementer med elementet ajj som det midterste. Rammen omfatter de na-
bomatrixelementer, som stader op til kernen og omgiver denne. Filterfunktionen bestar i at
beregne differencen mellem den sterste elementvaerdi | kemen og den hajeste elementvaerdi i
rammen. Beregningen foretages for hver mulig position (i,j) i matrixen A. Resultatet er en ny
matrix B med elementerne bij, som er filterets udgangssignal.

Virkeméaden af filteret 31 er illustreret i fig. 16a og 16b. | fig. 16a er delmatrixen pafert elemen-
ternes numeriske vaerdi, og det ses, at 3 er den hgjeste veerdi i kemen, og at 3 ogsa er den
hgjeste veerdi i rammen. Udgangssignalet fra filteret er sdledes 0. | fig. 16b er den hgjeste
veerdi i kemen 3 og i rammen 1. Udgangssignalet er da 2. Dette viser, at filteret sgger at
fremhaeve, dvs. give et stort udgangssignal for genstande, som i matrixen A har en udstraek-
ning, der er mindre end eller lig med sterrelsen af filterkernen, medens starre genstande under-

trykkes, dvs. giver et lille udgangssignal fra filteret.

Det kan bemaerkes, at for den enskede funktion er det tilstrackkeligt at anvende et filter, som
veegter kun signalerne fra det plan, som indeholder genstanden og de optiske indgange. | det
viste eksempel skulle filteret illustreres af raskke nr. i.

I fig. 15 er filterkemens dimensioner anfert: i azimut 1,5 mrad og i elevation 2,5 mrad, hvilke
veerdier felger af de tidligere neevnte aftastningsintervaller 0,5 mrad og 2,5 mrad i de respek-
tive retninger. Det kan her oplyses, at en flyvemaskine i en afstand af 10 km fra apparatet
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udfylder en vinkel, som generelt er mindre end 1,0 mrad, og flyvemaskinen er derfor belig-

gende inden for filterkernen og vil sdledes blive fremhaevet.

Det fremgar af fig. 11, at for afstanden 90 m vil amplituden af detektorsignalet vaere vaesentligt
mindre med fire indgange end med en enkelt indgang. Den strdlingsenergi, som modtages af
detektoren, er den samme i begge tilfeelde, men med fire optiske indgange modtages energien
i et starre vinkelomrade, dvs. ved en given aftastningshastighed over leengere tid og derfor
med en lavere effeki. Udgangssignalet fra detektoren, elier mere ngjagtigt udgangsspeendin-

gen, er til enhver tid proportional med effekten. Den modtagne energi repreesenteres i fig. 11

af arealet under de respektive kurver.

Det kan ogsé udtrykkes séledes, at fig. 11 illustrerer en situation, hvor anvendelse af fire paral-
lelle og til siden adskilte optiske indgange resulterer i undertrykkelse af signalet fra en genstand
i en sidan afstand fra apparatet, at strdlene fra genstanden ndr indgangene divergerende.
Ved divergerende straler skal her forstds straler med en indbyrdes vinkelforskel, som er lig
med eller starre end en ikke alt for lille brekdel af felerenhedens vinkeloplgsningsevne, som i

dette tilfeelde er 1 mrad.

I fig. 12 er for afstanden 500 m vist dels detektorsignalet 1 og dels udgangssignalet 2. Kurver-
ne a geelder tilfaeldet med fire indgange og kurveme b titfzldet med en enkelt indgang. Figu-
ren illustrerer virkningen af kombinationen af pa den ene side de fire optiske indgange og pa
den anden side filteret. Det fremgar, at filteret reducerer signalniveauet betydeligt mere ved
fire indgange end ved en enkelt indgang. Grunden er, at de fire separate indgange giver en
udbredelse af signalimpulsen, og at filteret er indrettet til at give et mindre udgangssignal, nar

filterets indgangssignal er bredere.

Fig. 13 viser tilsvarende kurver, men for afstanden 130 m. Her opnas to signalimpulser i tilfeel-
det med fire optiske indgange, nemlig en for hvert par af spejle. Fig. 13 viser effekten af at
arrangere spejlene i to par pa den tidligere naevnte méade: Der opnas to brede impulser, som

filteret seger at undertrykke.

Fig. 14 viser ligeledes tilsvarende kurver, men nu for afstanden 10 km. Det ses, at filterets
udgangssignal har neermest samme sterrelse ved sével fire som en enkelt optisk indgang.
Grunden er, at strilerne fra den meget fierne genstand, nar de rammer apparatet, er indbyrdes
parallelle. M4l pa stor afstand kan siledes detekteres lige effektivt med fire til siden adskilte

indgange og med en enkelt indgang.
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Det skal fremhzeves, at den omtalte udfarelsesform for et apparat ifelge opfindelsen alene er
et eksempel. Det fremgér af de tilherende patentkrav og af det foranstaende, at mange varian-
ter er mulige. Eksempelvis kan felerenhedens eller -enhedemes optiske indgange placeres
lodret pa reekke.

Selv om digital teknik er fordelagtig, kan man forestille sig, at signalerne ikke samples og ikke
har digital form. Filteret kan udformes pé forskellige mader. Det kan eksempelvis vaere et
analogt filter og arbejde i tid i stedet for i vinkel.

Filterets overfaringsfunktion kan ogsa vzere en anden end den beskrevne, blot filteret er indret-
tet til forholdsvis at fremhaeve signaler fra genstande eller dele af genstande, som set fra faler-
enheden og i dennes spekirale omrade udviser en vinkeludstraskning, som er mindre end en
valgt veerdi, men undertrykker eller i mindre grad fremhaever signaler fra genstande, som udvi-

ser en starre vinkeludstraeekning end den valgte.

Filterets overferingsfunktion behaver ikke at vaere fast, men kan vaere variabel for tilpasning
efter aktuelle omstaendigheder i relation til genstandene.

Det spektrale omréde kan vaere et andet end IR-omradet, eksempelvis UV-omradet, det synlige
omrade eller mm-balgeomridet.
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PATENTKRAV

1. Apparat til selektiv detektering af genstande, sdsom eksempelvis flyvemaskiner, missiler og
helikoptere, ved hjselp af udgdende straling fra genstandene, foretrukket IR-stréling, og omfat-
tende mindst en felerenhed (1), hvorhos apparatet er indrettet til at modtage den udgdende
strdling gennem en ferste optisk indgang, hvorhos falerenheden (1) omfatter et fokuserende
organ (15) indrettet til at fokusere den naevnte stréling i et tilsvarende breendplan, hvorhos
folerenheden har mindst et strilingsfalsomt detektorelement (16), som er anbragt i naevnte
breendplan, hvilket detektorelement er indrettet til at udsende signaler modsvarende den ind-
kommende striling, hvilket apparat er indrettet til varierende at afsege et vinkelomrade i azi-
mut ogleller elevation, hvorhos apparatet yderligere omfatter en beregnerenhed (2), der mod-
tager de naevnte signaler, kendetegnet ved, at apparatet omfatter mindst en anden
optisk indgang, hvilke optiske indgange er anbragt med indbyrdes afstand over en sigtelinie fra
apparatet og genstanden, at afbajningsorganer er tilordnet hver optisk indgang for at afbgje
den indkommende stréling fra indgangen til det fokuserende organ, og at beregnerenheden (2)
omfatter et filter (31) og et valgkredslab (32,33), hvilket filter behandler signaler fra alle dele af
det afsggte felt, sdledes at forskellen mellem signalstyrken i et udvalgt omréde og signalstyr-
ken i det omgivende omride beregnes omrade for omride, séledes at det bliver muligt for
valgkredslsbet (32,33) at skelne mellem genstande, som giver anledning til signaler, hvis am-
plitude som en funktion af den aftastede azimut- eller elevationsvinkel viser en forholdsvis stor
udstraekning sammenlignet med signaler, som viser en forholdsvis lille udstraekning, hvorved et
valg kan treeffes mellem genstande, som syner af samme starrelse, for s vidt angér vinklen,
der males fra apparatets position, eksempelvis flyvemaskiner, som er pa stor afstand, og fugle,

som er pa kort afstand.

2. Apparat ifelge krav 1, kendetegnet ved, at hver optisk indgang (10) som afbgjnings-
organ fortrinsvis omfatter et spejl (19), der er indrettet til at afbeje den indkommende stréling

fra indgangen til det fokuserende organ (15).

3. Apparat ifelge krav 1 eller 2, kendetegnet ved, at felerenheden (1) omfatter flere

detektorelementer (16), som er arrangeret i en dimension.

4. Apparat ifglge krav 1-3, kendetegnet ved, aten falerenhed (1) omfatter flere detek-

torelementer (16), som er arrangeret i to dimensioner.

5. Apparat ifelge krav 1-4, kendetegnet ved, at det for afsggning i azimut, ud over de

optiske indganges egne synsfelter, er bevaegeligt, foretrukket roterbart.
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6. Apparat ifglge krav 1-5, kendetegnet ved, at det for afsegning i elevation er bevae-
geligt, eksempelvis i trin.

7. Apparat ifglge krav 1-6, kendetegnet ved, at falerenheden (1) omfatter mindst et
optisk afsggningsorgan indrettet til variabel afsagning af et vinkelomrade foruden det synsfelt,

som kan afsgges af de tilsvarende detektorelementer i azimut og/eller elevation.

8. Apparat ifelge krav 7, kendetegnet ved, at navnte afsggningsorgan udgeres af et
beveegeligt afbgjningsorgan. i

9. Apparat ifelge krav 1-8, kendetegnet ved, at mindst en falerenhed (1) omfatter et
enkelt fokuserende organ.

10. Apparat ifsige krav 8, kendetegnet ved at omfatie et enkelt fokuserende organ.

11. Apparat ifelge krav 1-10, kendetegnet ved at omfatte optiske indgange, som er
arrangeret i grupper.

12. Apparat ifelge krav 11, kendetegnet ved, at neevnte grupper hver omfatter to opti-

ske indgange.
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Fig 10
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Fig 14a
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Figure 15
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