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С УЛЬТРОКОРОТКОЙ БАЗОЙ
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Целью работы является разработка совмещенной информационно-навигацион-
ной системы, в которой информационные сигналы являются одновременно нави-
гационными. При разработке гидроакустической навигационной системы (ГНС)
с ультракороткой базой, приходится учитывать такие системные характеристики
как излучаемая мощность, число элементов приемной антенны, допустимое вре-
мя интегрирования (накопления) сигнала при оценках пеленга. Предваритель-
ный анализ характеристик ГНС с ультракороткой базой позволяет сделать сле-
дующие выводы: при взаимно корреляционной обработке сигналов с элементов
антенны ГНС наибольшее влияние будет оказывать пространственная корреля-
ция рассеянных сигналов; при волновом размере антенны ГНС порядка 10λ
можно ожидать, что коэффициент корреляции рассеянной компоненты будет на-
столько мал, что практически не будет давать смещения оценки пеленга; при ма-
лых волновых размерах антенны (соизмеримых с λ) коэффициент пространст-
венной корреляции помехи может оказывать заметное влияние на оценку разно-
сти фаз навигационного сигнала с выходов элементов антенны ГНС – величина
смещения оценки будет пропорциональна величине отраженного от поверхнос-
ти акватории сигнала и коэффициенту его пространственной корреляции; при
приближении подводного аппарата к стыковочному модулю возможны переот-
ражения навигационного сигнала от элементов их конструкций, например, при
радиусе носовой части подводного аппарата 0,2 м отношение уровней составит
около 30 дБ; смещение оценки разности фаз сигналов будет только в случае, ес-
ли имеется угловое смещение при отражениях (нет симметрии при отражении).
Однако даже в этом случае влияние переотраженного сигнала всё равно мало.
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DETERMINATION OF CHARACTERISTICS OF UNDERWATER AUTONOMOUS APPARATUS
TRANSITORY TO THE DOCKING MODULE FOR HNS WITH ULTRASHORT BASE

Boris I. Filippov, Novosibirsk State Technical University, Novosibirsk, Russia, filippov-boris@rambler.ru

Abstract
The expediency of creation of the apparatus of the high-frequency hydroacoustic system of transformation in the form of the jointed
information and navigation system combined on base of antennas of system in which hydroacoustic navigation systems with ultrashort
base can be used is reasonable; it is offered to use signals of data which the docking module and autonomous underwater apparatus
exchange by results of measurement of mutual navigation characteristics as navigation. In a point of reception signals are observed
reflected from a bottom and surface in the presence of reflecting surfaces which can be with a small depth of water area compared to
horizontal distance to SA. The sizes of the reflected signals will depend on effective areas ground and superficial scatterings, which
depend on a mutual positioning of DM and SA at the depth of the water area. The spatial correlation of scattered signals renders the
greatest influence in the mutual correlation processing of signals from the elements of antenna of HNS. The coefficient of correlation
scattered component will be so small that it will give practically no displacement of the bearing estimate at the wave size of the anten-
na of HNS about 10λ. At the small wave sizes of the antenna (commensurable with λ) the coefficient of spatial correlation of hindrance
can render noticeable influence on the estimate of a difference of phases of a navigation signal from exits of elements of the antenna
of HNS. This influence affects especially strongly at estimate of corner of place. The size of the displacement of the estimate will be
proportional to the size of the signal reflected from the surface of the water area and coefficient of its spatial correlation. When
approaching the SA to the DM, there can be re-reflections of a navigation signal from elements of their constructions. At the radius of
a nasal part of SA 0,2 meters the relation of levels will make about 30 dB. Displacement of estimate of difference of phases of signals
will be only when there is an angular displacement at reflections (there is not symmetry at a reflection). However, even then influence
of the re-reflected signal is small. Considering that the header of the information signal has the same volume of uncorrelated selection
as an information signal, that is ΔFT = 500 (where F – frequency band of a navigation signal, and T its duration) we receive the relation
a signal/hindrance at the input of the decisive scheme, equal 240, that exceeds necessary value for the set accuracy of definition of nav-
igation characteristics.

Keywords: combined hydroacoustic navigation system, underwater apparatus (SA), the docking module (DM), navigation characteristics, 
the hydroacoustic antenna with ultrashort base
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