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Echosonda - to dźwiękowy czujnik służący do obliczania 

przybliżonej odległości do najbliższego obiektu

gr. ακουστική - dotyczący słuchu

Akustolokacja lub sonolokacja dział echolokacji (teledetekcja) 

zajmujący się problemami lokalizacji i rozpoznawania obiektów 

za pomocą fal dźwiękowych (mechanicznych)

łac. sonus – pochodzi także z jęz. gr. od słowa τόνος ozn. 

szum, hałas, dźwięk 

Akustolokacja w powietrzu nazywana jest aerolokacją

Akustolokacja w wodzie nazywana jest hydrolokacją
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Urządzenia akustolokacyjne

echosondy – pomiar odległości

sonary (SOund Navigation And Ranging)

– namiar kierunku, prędkość, wsp. odbicia

Podstawowe obszary zastosowań

- wojsko

- robotyka

- diagnostyka techniczna

- medycyna

- nawigacja

- hydrografia

- rybołówstwo

- inne
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najprostsza echosonda
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Echosonda samochodowa
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sonolokator

HYDROLOKACJA
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Zależność

jest słuszna jeśli dźwięk 

- ma stałą prędkość w danym kierunku

- rozchodzi się po liniach prostych

Woda morska
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obowiązuje zasada Fermata

A

B

woda płytka woda głęboka

odbicie od granic warstw
SOFAR (sound fixing and ranging)
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Spadek natężenia fali w wodzie
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r – odległość od źródła
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µ – współczynnik lepkości wody

ρ – gęstość wody

v – prędkość dźwięku w wodzie

ω – pulsacja

β – wsp. tłumienia 

z formuły Naviera-Stokesa:

Empiryczna wartość wsp. tłumienia
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Maksymalny zasięg echosondy

max
4

PS
h

J

Γ
=

Ω

Γ – wsp. odbicia

S – apertura przetwornika odbiorczego [m2]

Ω – kątowa szerokość wiązki wypromieniowanej [srad]

J – czułość odbiornika

P – moc wypromieniowana
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Uproszczony sonar

Zasada formowania wiązki
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Najczęściej stosowane typy prostych impulsów sondujących
video lub radiowych
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Przed filtracją – sygnał bez szumów Po filtracji

Przed filtracją – sygnał zaszumiony Po filtracji

Sygnały z manipulacją fazy

Kod PSK o długości 6 cykli z sekwencją 1001

1 00 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 10 0 0 0

Najbardziej znane kody Barkera
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system bez modulacji

sygnał nadany filtr
rezultat

sygnał nadany filtr
rezultat

system z modulacją

*
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echo z szumem 
gaussowskim
sygnał sondujący 
typu chirp 4 µs

echo z szumem 
gaussowskim
sygnał sondujący 
13-bitowy kod 
Barkera
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Testy nieniszczące

• częstotliwości pracy 0,5– 2 GHz 

• rozdzielczość rzędu 100 nm 

• maks. powiększenie 1000
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USG

fale krótsze od 1 mm

częstotliwość 1 –15 MHz

zależnie od badanej tkanki


