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Akustolokacja lub sonolokacja dzial echolokacji (teledetekcja)
zajmujacy si¢ problemami lokalizacji i rozpoznawania obiektow
za pomocg fal dzwigkowych (mechanicznych)

gr. axovotikn - dotyczacy sthuchu

tac. sonus — pochodzi takze z jez. gr. od stowa t6voc ozn.
szum, halas, dzwigck

Akustolokacja w powietrzu nazywana jest aerolokacja

Akustolokacja w wodzie nazywana jest hydrolokacja

Echosonda - to dzwiekowy czujnik stuzgcy do obliczania
przyblizonej odlegtosci do najblizszego obiektu
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Urzadzenia akustolokacyjne

echosondy — pomiar odlegtosci
sonary (SOund Navigation And Ranging)
— namiar kierunku, predkos¢, wsp. odbicia

Podstawowe obszary zastosowan
- wojsko

- robotyka

- diagnostyka techniczna

- medycyna

- nawigacja

- hydrografia

- rybolowstwo

- inne

Przykiady zastosowar aerolokacj

detekcja ciat obcych w Zywnosci

detekcja polozenia, ruchu obiektéw

pomiary przeptywu, wysokosci fal, temperatury
pomiary poziomu zapeinienia zbiomikéw
detekcja zblizania
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najprosfsza echosonda
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sonolokator

zmierzona odleglosc

kolejne pomiary na sciezce

aktywny/
pasywny
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Zaleznosé

jest stuszna jesli dzwigk
- ma stalg predkos¢ w danym kierunku
- rozchodzi si¢ po liniach prostych

Woda morska
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Spadek natg¢zenia fali w wodzie

‘ AdB/km]

. 1000
r
100
7 — odlegtos¢ od zrodta
B — wsp. tlumienia 10
z formuty Naviera-Stokesa:
1
4 U’
41— wspotezynnik lepkosci wody
p — gestos¢ wody 0,01
v — predkosé¢ dzwicku w wodzie
@ pulsacja 0.001 f[kHz]
Empiryczna warto$¢ wsp. thumienia 1 10 100 1000
2
B :L2+296.10-6f2 J/ [Hz]
4450+ / A1dB/km]
Maksymalny zasieg echosondy
'PS
hmax =
4Q J

I' — wsp. odbicia

S — apertura przetwornika odbiorczego [m?]

Q — katowa szeroko$¢ wigzki wypromieniowane;j [srad]
J — czulo$¢ odbiornika

P — moc wypromieniowana

material energia odbita [%] | wspélczynnik odbicia
powietrze 99.9 0.99997
(styk powietrza z woda)
T Apaa’ i ZA1 e ZAz nikiel 89.0 09
stal 85.0 0.8-0.9
Aadb ZAl + ZAZ granit 65.0 0.6-0.8
guma 55.0 0.5-0.8
kamien 55.0 0.5-0.7
ZA iz pV drewno 21.0 0.20-0.5
piasek 13.0 0.005-0.5
lod 13.0 0.1-0.2
il 10.0 0.0017
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Uproszczony sonar
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Najczesciej stosowane typy prostych impulséw sondujgcych
video lub radiowych
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Przed filtfracjg — sygnat zaszumiony

o 0

Po filtraciji
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Po filtraciji

Sygnaly z manipulacja fazy

Kod PSK o dtugosci 6 cykli z sekwencja 1001

Najbardziej znane kody Barkera

1i0iititioltititlo0nitionini

110

Dlugos¢ ciagu) Element ciagu PSL (dB) ISL (dB)
2 Foity -6.0 -3.0
3 ++ - (+-+) -9.5 =6.5
4 Tt (FrE ) -12.0 -6.0
S FH+o4 -14.0 -8.0
7 i e -16.9 9.1
1 i s -20.8 -10.8
13 |+ttt — 44—+ =223 -11.5

gdzie PSL - szezytowy poziom listkow bocznych. PSL=10 log (maksymalna moc bocznych
histkow/szezytowa moc odpowiedzi). ISL - ntegrowany poziom bocznych hstkow. ISL=10 log
(calkowita moc bocznych histkow/szezytowa moc odpowiedar).
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system bez modulacji

sygnat nadany filtr

J = W

system z modulacja

sygnat nadany filtr
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Amplituda [V]

SNR = 10 B

echo z szumem
gaussowskim

[Nkt sygnat sondujgcy

typu chirp 4 us

2 4 6

Amplituda [V]
Amplituca [V]
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SNR = 21d8

echo z szumem
gaussowskim

il L sygnat sondujgcy
L 13-bitowy kod
Barkera
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Testy nieniszczace

. "‘\Iyl N

u‘\ \

";\“I i“‘l“l.‘
|‘|,"' Y

b dtane

Mikroskopia akustyczna

i : szafirowa » czestotliwosci pracy 0,5- 2 GHz
g;rgzegajqca przetwornik soczewka » rozdzielczo$¢ rzedu 100 nm
: » maks. powiekszenie 1000

badana
probka
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151-1520
49Hz

USG

fale krotsze od 1 mm

czestotliwos¢ 1 —15 MHz
zaleznie od badanej tkanki
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