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Przelicznik do radaru nawigacyjnego

Przedmiotem wynalazku jest przelicznik do ra¬
daru nawigacyjnego, mającego zastosowanie w mor¬
skim radarze nawigacyjnym, przeznaczonym do
przekształcania zobrazowania względnego na
wskaźniku panoramicznym w zobrazowanie rze¬
czywiste.

W znanych dotychczas rozwiązaniach prze¬
kształcanie to dokonywane jest przy pomocy me¬
chanicznych układów analogowych, złożonych zwy¬
kle z resolverów kulowych lub dyskowych oraz
integratorów potencjometrycznych. Sygnał z logu
odpowiadający prędkości własnej statlku" podawa¬
ny jest na wejście resolvera. Na drugie wejście
tegoż resolvera podawany jest sygnał, z repetyto¬
ra żyrokompasu, będący funkcją kąta kursowego
statku. Na dwóch wyjściach uzyskiwane są sy¬
gnały proporcjonalne do dwóch składowych wek¬
tora prędkości statku w kierunku pómoc-południe
i wschód-zachód. Sygnały te siłużą do wystero¬
wania integratorów potencjometrycznych, na któ¬
rych wyjściu otrzymuje się sygnały proporcjonal¬
ne do drogi przebytej przez statek w kierunku
północ-południe i wschód-zachód. Służą one do
odpowiedniego przesunięcia punktu startu podsta¬
wy czasu na ekranie wskaźnika panoramicznego.
Powyższy sposób wprowadzania do wskaźnika pa¬
noramicznego informacji o ruchu własnym statku,
to znaczy realizacja zobrazowania rzeczywistego,
wymaga bardzo trudnych technologicznie i kło¬
potliwych w eksploatacji mechanicznych układów
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przeliczających. Trwałość takich układów jest nie¬
zbyt wielka, ponadto nie pozwalają one na opty¬
malną z punktu widzenia eksploatacyjnego komu¬
tację punktu startu podstawy czasu na ekranie
wskaźnika.

Celem wynalazku jest uniknięcie niedogodności
i wad znanych przeliczników i opracowanie prze¬
licznika elektronowego pozbawionego zupełnie ru¬
chomych części mechanicznych.

Cel ten został osiągnięty przez realizację prze¬
licznika do radaru nawigacyjnego w układzie
elektronicznym, pozwalającyim na wykonanie ope¬
racji matematycznych opisanych równaniami

*- x
V(t) singp(t) dt oraz y = t J
V(t) cosc?(t) dt
gdzie V(t) — jest chwilową prędkością własną
statku; c?(t) — chwilowym kątem kursowym stat¬
ku; ti i t2 — czasem obserwacji; x —r drogą prze¬
bytą przez statek w kierunku wschód-zachód;
y — drogą przebytą przez statek w kierunku pół-
noc-południe.

Postawione zadanie osiągnięto przez zastosowa¬
nie w układzie przelicznika według wynalazku
rozdzielacza "transformatorowego, którego wyjścia
są połączone z detektorami synchronicznymi, zaś
wyjścia tych detektorów połączone są z dyskrymi-
natoramd kierunków zliczania gdzie kierunek zli¬
czania uzależniony jest od polaryzacji napięć wyj-
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ściowych z detektorów synchronicznych, oraz
z impulsowymi generatorami przestrajanymi, któ¬
rych wyjścia połączone są z rewersywnymi licz¬
nikami binarnymi, których kierunek zliczania uza¬
leżniony jest od dyskryminatorów kierunku zli¬
czania* przy czym przelicznik posiada przełącznik
elektronowy tak połączony (między rewersywnymi
licznikami binarnymi, że powoduje •dopełnienie
stanu jednego licznika przy skokowej zmianie sta¬
nu licznika drugiego. ♦

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przy¬
kładzie wykonania na rysunku, roa którym fig. 1
przedstawia schemat blokowy przelicznika, fig. 2 —
powierzchnię ekranu wskaźnika.

Przelicznik przedstawiony na rysunku składa
się z układu przekształcającego informację z logu
w napięcie zmienne, o amplitudzie proporcjonalnej
do chwilowej prędkości statku — 1, rozdzielacza
transformatorowego 2, detektorów synchronicznych
3 i 4, dyskryminatorów kierunku zliczania 5 i 8,
impulsowych generatorów przestrajanych 6 i 7,
rewersywnych liczników binarnych 9 i 10, prze-
przełącznika 11, kluczy tranzystorowych 12 i 13,
cewek przesuwających punkt startu podstawy cza¬
su na ekranie lampy wskaźnikowej 14 i 15.

Na wejście układu 1 podawana jest z logu infor¬
macja o chwilowej prędkości statku. Na wyjściu
tegoż układu otrzymuje się napięcie zmienne
o amplitudzie proporcjonalnej do chwilowej pręd¬
kości statku. Napięcie to jest podawane na uzwo¬
jenie wzbudzenia rozdzielacza transformatorowe¬
go 2. Wirnik rozdzielacza 2 obracany jest repety¬
torem żyrokompasu tak, że kąt położenia jego osi
jest ściśle .uzależniony od kąta kursowego statku.
Na wyjściu rozdzielacza 2 otrzymuje się dwa na¬
pięcia, zmienne o amplitudach proporcjonalnych
do składowych wektora prędkości statku w kie¬
runku N—S i E—W.

Fazy tych napięć zależne są od kierunku w ja¬
kim płynie statek i przy zmianie kierunku skła¬
dowej wektora prędkości zmieniają się o 180°.
Napięcia wyjściowe z rozdzielacza 2 podawane są
ma wejścia detektorów siynchronizowanych 3 i 4
Na drugie wejście tych detektorów podawane jest
napięcie odniesienia o stałej amplitudzie i kohe¬
rentne w fazie z napięciem podawanym na wzbu¬
dzenie rozdzielacza transformatorowego 2. Na wyj¬
ściach detektorów synchronicznych otrzymuje się
napięcie stałe o bieguniowościach zależnych od
kierunków składowych wektora prędkości statku
i wielkościach zależnych od jego modułu.

Napięcia te służą do przestrajania generatorów
impulsowych 6 i 7. Częstotliwości impulsów wyj¬
ściowych z tych generatorów są wprost propor¬
cjonalne do odpowiednich modułów składowych
wektora prędkości. Impulsy te powodują przełą¬
czanie kolejnych praerzutników w rewersywnych
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licznikach binarnych 9 lub 10. Kierunek zliczenia
tych liczników uzależniony jest od biegunowości
napięć wyjściowych z detektorów synchronicznych
3 i 4.

5 Rewersywne liczniki binarne 9 i 10 włączają
lub wyłączają kolejne klucze w układach 12 lub
13, powodując zmiany prądu płynącego przez od¬
powiednie cewki przesuwające 14 i 15 punkt pod¬
stawy czasu na ekranie lampy wskaźnikowej. Za-

io daniem przełącznika 11 jest realizacja takiego
sprzężenia między obydwoma kanałami, by plam¬
ka na ekranie wskaźnika, odpowiadająca poło-
zfehfri własnego statku, po dojściu do' granic pola
przesuwu (fig. 2) automatycznie wracała przez

15 środek zobrazowania.

Cel ten został osiągnięty w ten sposób, że przy
stanach obu liczników odpowiadających punktowi
A na fig. 2 następny impuls w kanale y powoduje
wyłączenie prądu cewki yr Ze względu na to,

20 ze przez cewkę yn płynie w sposób stały prąd
o natężeniu równym połowie maksymalnego prądu
w cewce yp zaś jego kierunek jest przeciwny niż
w cewce yn, to plamka przesunęłaby się w kie¬
runku położenia A1. W tym samym jednak czasie

25 stan licznika w kanale x ulega dopełnieniu, to
znaczy stany wszystkich jego stopni zostają zmie¬
nione na napięcie przeciwne. W efekcie plamka
przeskakuje do punktu B i przy nie zmienionym
kursie statku będzie przechodziła przez środek

30 zobrazowania. Wymuszając odpowiednie stany licz¬
ników w obu kanałach można początkowy punkt
startu podstawy czasu ustalić w dowolnym miej¬
scu ekranu wskaźnika.
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Zastrzeżenia patentowe

1. Przelicznik do radaru nawigacyjnego, znamien¬
ny tym, że jest wyposażony w rozdzielacz

40 transformatorowy (2), którego wyjścia połą¬
czone są z detektorami synchronicznymi (3) i (4),
a wyjścia tych detektorów połączone są z impul¬
sowymi generatorami przestrajanymi (6) i (7)
oraz dysteryminatorami kierunków zliczania (5)

45 i (8), przy czym wyjścia impulsowych genera¬
torów przestrajanych (6) i (7) połączone są z re¬
wersywnymi licznikami binarnymi (9) i (10),
których kierunek zliczania uzależniony jest za
pośrednictwem dyskryminatorów kierunku zli-

60 czania (5) i <8) od polaryzacji napięć wyjścio¬
wych z detektorów synchronicznych (3) i (4).

2. Przelicznik według zastrz. 1, znamienny tym,
że wyposażony jest w przełącznik elektronowy

(11) tak połączony między rewersywnymi licz-
M nikami binarnymi (9) i (10), że powoduje do¬

pełnienie stanu jednego licznika przy skokowej
zmianie stanu licznika drugiego.
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Fig. 1
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Fig. 2
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