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Sposob i urzgdzenie do wyznaczania polozenia punk-
" towych radioZrédet

Przedmiotem wynalazku jest sposob wyznaczania
polozenia punktowych radiozrodet, zwlaszcza radiolo-
kator6w, i urzadzenie do stosowania tego sposobu.

Znane sposoby pelengacji wyznaczania polozenia
radiozrodet, zwlaszcza radiolokatoréw, polegajj na tym,
ze znajac wspodtrzedne punktéw pelengacyjnych, naj-
pierw z kazdego z nich okresla si¢ kierunek na wykryte

radiozrédio, po czym przekazuje si¢ te dane do punktu

opracowania danych, gdzie wykresla si¢ na mapie kie-
runki od poszczegélnych punktéw pelengacyjnych do
wykrytego radioZrodia i ustala si¢ punkt postoju radiolo-
katora, stanowigcego poszukiwane punktowe radiozrod-
to.

Znane urzadzenia stosowane do tego celu skiadaja sie z
trzech stacji namiarowych rozmieszczonych najczesciej
wzdluz okreSlonej linii, ktore s3 polaczone droga
‘radiowa lub telefoniczng z punktem opracowywania
danych, zaopatrzonym w urzadzenia odbiorcze i cyfro-
wymi wyswietlaczami na wyjsciu orazw urzadzenia koja-
rzenia namiarow.

Niedogodnoscia dotychczas stosowanych sposobdw
jest niemozliwo$¢ okreSlenia polozenia ruchomych
radiozrédet, zrédel stosujacych rézne zabiegi maskujace,
jak réwniez niemozliwos¢ okreslania polozenia radioZrd-
det w czasie realnym, zwlaszcza przy duzej ich ilosci.

Celem wynalazku jest opracowanie automatycznego
sposobu lokalizacji punktowych radioZrodet, w czasie
realnym oraz rejestracja ich trasy marszu, zas celem urza-
dzenia jest techniczna realizacja tego sposobu.
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Sposob wyznaczania polozenia punktowych radioZré-
det. wedlug wynalazku, zwlaszcza radiolokatoréw, w
oparciu o znane wspolrzedne punktéw pelengacyjnych
oraz w oparciu o znane kierunki z punktéw pelengacyj-
nych na wykryte radiozrédio polega na tym, ze punkt
postoju radiolokatora okresla si¢ w trzech kolejnych
cyklach, przy czym w kazdym z nich oblicza si¢ punkt
postoju radiolokatora na podstawie danych otrzymywa-
nych z dwéch dowolnych kolejnych punktéw pelengacyj-
nych, to znaczy najpierw przetwarza si¢ wspotrzedne
prostokatne punktdw pelengacyjnych w posta¢ cyfrowa a
nast¢pnie na podstawie wartosci katow bedacych namia-
rem na wykryte Zrédio oblicza si¢ wartosci tangenséw
tych katéw, po czym przesuwa si¢ krokowo wartosci
wspotrzednych wybranych dwoch punktéw pelengacyj-
nych w kierunku okreslonym namiarem i porownuje si¢
wartosci az do momentu zréwnania.

Ponadto cechuje si¢ tym, ze diugos¢ kroku przesuwu
wspotrzednych punktéw pomiarowych uzaleznia si¢ od
réznicy pomigdzy polozeniem kolejnych punktow
pomiarowych.

Urzadzenie do wyznaczania polozenia punktowych
radioZrédet, skiadajace si¢ z ogdlnie znanych ukladow

" elektronicznych takich jak dzelniki czestotliwosci, kom-

paratory, rejestry, stopnie koincydencji czy generatory
wzorcowe charakteryzuje si¢ tvym, ze ukiad klawiatury
wejsciowej jest potgczony jednoczesnie do przetwornika
analogowo-cyfrowego i do przetwornika przetwarzajg-
cego warto$¢ kgta na warto$C tangensa tego kata, a takze
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do ukiadu algorytmu liczenia. przy czym ukiad ten jest
potaczony do czterech licznikéw rewersyjnych oraz do
dwoch ukiadéw iloczynu logicznego. Ponadto ukiad
przetwarzania wartosci kata jest polyczony z czterema
dzielnikami czgstotliwosci, a uklad przetwornika analo-
gowo-cyfrowego ma polaczenie z licznikami rewersyj-
nymi, na ktérych wyjéciach sa wlaczone komparatory
cyfrowe, kt6re majg poljczenie zwrotne z uktadem algo-
rytmu liczenia bezposrednio i przez dodatkowy kompa-
rator cyfrowy, za$ generator wzorcowy jest polgczony z
wyjéciowymj pkiadami zobrazowania informacji bezpos-
rednio’ przez uklad iloczynu ﬁogicznego oraz rOwnolegle
przez dzielniki cz¢stotliwosci i liczniki rewersyjne, oraz
posrednio przez ukiad ilaczynu logicznego i dwie réwno-
legie galezie dzielrik 6w czéstotliwosci oraz przez liczniki
rewersyjne, a nast¢pnie komparatory cyfrowe zwrotnie
przez ukiad algorytmu liczenia i poprzez licaniki
rewersyjne.

Ponadto urzadzenie wyrdznia si¢ tym, ze ma na wyjs-
ciu cyfrowy uklad wskazywania wynikéw namiarow i
pisak wykreslania danych. )

Duz3 zalet3 rozwigzania wedlug wynalazku jest auto-
_ matyczny wydruk danych bezposrednio na mapie bez

pofrednictwa operatora, w przypadku ruchu obiektu, na
mapie jest wykre§lana automatycznie trasa jego
przemieszczania. )
Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przykia-
dzie wykonania na rysunku. Na fig. |1 przytoczono pogl3-
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- dowy spos6b wyznaczania polozenia radioZrodia przy

pomocy namiardw z trzech oddzielnych stacji namiaro-
wych, natomiast na fig. 2 pokazano schemat urzadzenia
realizujjcego algorytm automatycznego wyznaczania
miejsc polozenia radiozrodet. Na fig. 2 oznaczono: kla-
wiatur¢ wejSciowg — 1, przetwornik analogowo-cytrowy
— 2. przetwornik okreslajacy wartos¢ tangensa kata
namiaru — 3,1+ kil algorytmu liczenia — 4. generator
wzorcowy — 8, uklady iloczynu logicznego — 6 i 7,
dzielniki czestotliwosci — 8,9, 10i 11, liczniki rewersyjne
— 12, 13, 14 i 18, komparatory cyfrowe — 16 i 17,
dodatkowy komparator cyfrowy — 18, uktfady zobrazo-
wania informacji — 19, pisak 20.

Poszczegllne elementy urzadzenia powijgzane sg wza-
jemnie w nast¢pujgcy sposob: uklad klawiatury wejscio-
wej 1 jest polaczony jednoczesnie do przetwornika
analogowo-cyfrowego 2 i do przetwornika przetwarzajg-
cego warto$¢ kata na warto$¢ tangensa tego kata 3, a
takze do ukladu algorytmu liczenia 4, przy czym uklad
ten 4 jest potaczony do czterech licznikéw rewersyjnych
12. 13, 14 i 15 oraz do dwéch ukiadéw iloczynu logi-
cznego 6 i 7. Uklad przetwarzania warto$ci kata 3 jest
potaczony z czierema dzielnikami czestotliwosci 8,9, 10
11. a ukiad przetwornika analogowo-cyfrowego 2 ma
polaczenie z licznikami rewersyjnymi 12, 13, 141 15, na
ktorych wyjsciach sa wiczone komparatory cyfrowe 16i
17, ktore maja polaczenie zwrotne z uktadem algorytmu
liczenia 4 bezposrednio i przez dodatkowy komparator
cvirowy 18. Generator wzorcowy § jest polaczony z wyjs-
ciami ukiadami zobrazowania informacji 19i 20 bezpos-
rednio przez ukfad iloczynu logicznego 6 oraz rownolegle
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przez dzielniki czgstotliwosci 819 i liczniki rewersyjne 12
13, oraz posrednio przez ukiad iloczynu logicznego 7 i
dwie rownolegle galgzie dzielnikow czgstotliwosci 101 11
oraz przez liczniki rewersyjne 14 i 15, a nast¢pnie przez
komparatory cyfrowe 16, 17 i 18 zwrotnie przez uktad
algorytmu liczenia 4 i poprzez liczniki rewersyjne 12 13.

Ponadto urzadzenie wyznaczania potozenia radiozré-
det wyrdznia si¢ tym, ze ma na wyjsciu cyfrowy ukiad
wskazywania wynikéw namiaréw 19 i pisak 20 wykresla-
nia danych.

Opis dzialania urzadzenia zwanego potocznie cyfro-
wym przelicznikiem planszetu sprowadza si¢ do tego, ze
urzadzenie to jest przeznaczone do rozwigzywania trzech
ukifadéw réwnan liniowych wyznaczonych przez trzy
linie poloZenia obiektu namierzanego z trzech punkiéw
pelengacyjnych (fig. 1). Urzadzenie posiada ukiad obli-
czeniowy pozwalajacy na jednoczesne rozwigzanic tylko
jednego ukiadu réwnan. Stad tez wykonywane s trzy
operacje obliczeniowe, a caly proces obliczen dzieli sig na
trzy cykle. W kazdym cyklu rozwigzywania jest jedna
para rownan. Idea rozwigzywania kazdego uktadu row-
nan jest ta sama, stad tez schemat przedstawiony na fig. 2
obejmuje tylko ukiad realizujacy funkcj¢ obliczeniowa
jednego ukladu réwnan. Danymi wejsciowymi s3 wspol-
rz¢dne prostokatne punktéw A (Xoa,yoa). B (xos. Yon)
oraz katy linii polozenia a, 8. Dane te wprowadzane s3
do urzgdzenia za pomoca klawiatury 1. Wspotrzedne
prostokatne- puktow A i B podlegaja zakodowaniu na
binarny kod BCD. Funkcj¢ tg realizuje ukiad 2. Wartosci
kata a. B podlegajg zakodowaniu na wartos¢ tangensa
kata. Funkcj¢ ta realizuje ukiad 3. Wartosé tangensa kata
przedstawiona jest jako stosunek liczb Nx i Ny. kténch
stosunek:

_NE=tga i ‘_\13'_‘3=tgﬁ
Nxa Nx 3

Wartosci wspotrzgdnych prostokatnych (xo, yo) usta-
wiaja wartosci poczatkowe licznikow rewersyjnych w
sposob nastgpujacy: xoa — wartos¢ poczatkowa prze-
suwu punktu A we wspotrzgdnej x — licznik 12; xos —
wartos$¢ poczatkowy przesuwu punktu B we wspdlrzed-
nej x licznik — 14; yoa — wartos¢ poczatkow 3 przesuwu
punktu A we wspotrzedne] y licznik — 13; yos — wartos¢
poczgtkowa przesuwu punktu B we wspoétrzednej y
licznik — 15. Na skutek poréwnania wartosci wspotrzgd-
nych poczatkowych xoa Z XoB i Yoa Z yos (uklady kompa-
ratorow cyfrowych 16 i 17) oraz w oparciu o wartosci
katow a i B ukiad generacji algorytmu liczenia 4 wyzna-
cza algorytm rozwigzania tego ukiadu réwnan i steruje
ukiadami w czasie jego rozwigzywania. Ukiad 4 wyzna-
cza kierunek liczenia licznik6w rewersyjnych 12, 13,14
15 oraz kolejnos¢ przesuwu punktu A w stosunku do
punktu B. Po wyznaczeniu algorytmu liczenia nast¢puje
przesunigcie punktu A lub B o krok (Ax, Ay). Dlugos¢
kroku wyrazona jest w jednostkach wzglednych i wynosi:

Ax = (xpo — xg) + 1
lub
Ay =(ya —ys) +1



E
Ax = Ay - Y
Nx
lub
Ay = Ax -+ Nx
Ny

Stad tez dtugos¢ kroku pierwszego jest rozna i zalezna od
réznicy pomigdzy potozenicm punktéw A i B. Kazdy
nast¢pny krok jest staly i wynosi:
Ax =2
lub
Ay =2

Nx
Ny

Ay =2 -

Nx
Na jedna jednostke wzgledna przypada okreslona ilo§é
impulséw podstawowych wyrazona przez warto$¢ Nx i
Ny. Jednostkg wzgledng jest impuls obliczeniowy wytwa-
rzany przez uklady cyfrowych dzielnikéw czgstotliwosci
8, 9, 10 i 11. Impuls obliczeniowy wytwarzany jest
poprzez okreslony wartoscig Nx i Ny podziat cz¢stotli-
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wosci powtarzania impulséw podstawowych generowa--

nych przez uklad 5. Generator 8 wytwarza impulsy

podstawowe o cz¢stotliwosci powtarzania f. Impulsy te -

zasilaja dzelniki czgstotliwosci 8,9, 1@ i 11, ktére stero-
wane s3 wartosciami Nxa, Nya Nxs i Nve. Stad teznaich

wyjéciu uzyskuje si¢ impulsy obliczeniowe, ktorych sto- *

sunek czestotliwoéci powtarzania wynosi:

fxa Nya
= = tga
fya Nx a
dzi £ ! f ]
zie: Xxa = . a =
g Nxa y Nya

Impulsy obliczeniowe fxa Ziczone sa przez licznik
przesuwu A we wspéirzednej x 12, a impulsy fya przez
licznik 13. Po wykonaniu kroku Axa, Aya przesuwany
jest punkt B na podobnej zasadzie. Kolejnoscia przesuwu
punktu A i B steruje uklad 4 odpowiednio (zgodnie z
algorytmem liczenia) sterujgc bramkami iloczynéw logi-
cznych 6 i 7. Proces obliczeniowy trwa do momentu, gdy
jednoczesnie warto$é xa =xs i ya =ys. Stan ten b¢dacy
rozwiazaniem ukladu réwnan okreslony jest przez kom-
parator 18. W tym przypadku proces obliczen zostaje
zatrzymany a warto$¢ licznika 12 i 13 przekazywana jest
do ukladu zobrazowania informacji 19, 20. Ukiadem
zobrazowania s3 cyfrowe wskaZniki pétprzewodnikowe
19. na ktérych wyéwietlane s3 wspoirzedne prostokatne
punktu przecigcia linii polozenia. Ukladem zobrazowa-
nia 20 jest elektromechaniczny zesp6t wskaZnikowy plan-
szetu. Zespdt ten jest stolem operacyjnym, na ktérym
rozlozona jest mapa a nad nig przemieszczone jest urzg-
dzenie znakujgce. Urzadzenie znakujace przeznaczone
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jest do automatycznego drukowania znakéw na mapie w
miejscu odpowiadajacym wspétrzegdnym namierzonego
obiektu. Sterowane jest ono wyliczonymi przez przeli-
cznik wartosciami cyfrowvymi xag

Zastrzezenia patentowe

1. Sposdb wyznaczania polozenia punktowych radioz-
rodel, zwlaszcza radiolokatoréw, w oparciu o znane
wsporz¢dne punktéw pelengacyjnych oraz w oparciu o
znane kierunki z punktow pelengacyjnych na wykryte
radiozrédio, zaamiemny tym, ze punkt postoju radioloka-
tora okre$la si¢ w trzech kolejnych cyklach, przy czym w
kazdym z nich oblicza si¢ punkt postoju radiolokatora na
podstawie danych otrzymywanych z dwéch dowolnych
kolejnych punktéw pelengacyjnych, to znaczy, najpierw
przetwarza si¢ wspdlrzedne prostokgtne, punkiow pelen-
gacyjnych w postaé¢ cyfrowa, a nast¢gpnie na podstawie
wartosci katéw, bedacych namiarem na wykryte zrédio,
oblicza si¢ wartosci wspdlrzednych wybragych dwéch
punktéw pelengacyjnych w kierunku okreflonym namia-
rem i poréwnuje ich wartosci az do momentu zréwnania.

2. Spos6b wyznaczania polozenia punktowych radioz-
rodel wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze dlugosé kroku
przesuwu wspdlrzednych punktow pomiarowych uzale-
nia si¢ od réimicy pomigdzy polozeniem kolejnych
punktow pomiarowych.

3. Urzadzenic do wyznaczania polozenia punktowych
radiofréde!, skladajgce si¢ z ogolnic znanych ukladéow
elektronieznych takich jak dzielniki cz¢stotliwosci. kom-
paratory, rejestry, stopnie koincydencji czy generatory
wzorcowe, zaamienny tym, Ze uklad klawiatury wejscio-
wej (1) jest polaczony jednoczesnie do przetwornika
analogowo-cyfrowego (2) i do przetweornika przetwarza-
jacego warto$¢ kqta na warto$¢ langensa tego kata (3) a

‘takze do uktadu algorytmu liczenia (4), przy czym ukiad

ten (4) jest polaczony do czterech licznikdw rewersyjnych
(12, 13, 14 i 15y oraz do dwoch uktadéw iloczynu logi-
cznego (6 i 7), ponadto ukiad przetwarzania wartosci
kata (3) jest polaczony z czterema dzielnikami ca¢stotli-
wosci (8, 9, 10, 11), a ukiad przetwornika analogowo-
cyfrowego (2) ma polaczenie z licznikami rewersyjnymi
(12, 13, 14, 15) na ktérych wyjsciach sg wigczone kompa-
ratory cyfrowe (16 i 17), ktore majg polaczenie zwrotne z
ukiadem algorytmu liczenia (4) bezposrednio i przez
dodatkowy komparator cyfrowy (8), zas generator wzor-
cowy (5) jest polaczony z wyjsciowymi ukladami zobra-
zowania informacji (19 i 20% bezposrednio przez uktad
iloczvnu logicznego (6) oraz rownolegle przez dzielniki
czestotliwo$ci (81 9) i liczniki rewersyjne (12 i 13), oraz
posrednio przez uklad iloczynu logicznego (7) i dwie
réwnolegle galgzie dzielnikéw czgstotliwosci (10 i 11)
oraz przez liczniki rewersyjne (141 15) a nast¢pnie przez
komparatory cyfrowe (16, 17 i 18) zwrotnie przez ukiad
algorvtmu liczenia (4) i poprzez liczniki rewersyjne (12 i

13).

4. Urzadzenie wyznaczania polozenia radiozrodet
wedlug zastrz. 3, znamienne tym, Zze ma na wyjsciu cyl-
rowy ukiad wskazywania wynikéw namiar6w (19) i pisak
(20) wykredlania danych.
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