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Spos6b pomiaru zakresu widzialnosci i uktad do pomiaru zakresu widzialnosci

Przedmiotem wynalazku jest sposéb pomiaru zakresu widzialnoéci i uktad do pomiaru
zakresu widzialnosci przestrzeni rozpraszajacej promienie optyczne wykorzystujacego
rozproszenie wstecz.

Znany jest sposob pomiaru zakresu widzialnosci z wykorzystaniem przestrzeni
rozpraszajacej promienie optyczne wstecz oraz wprzdd. Wedlug rozwiazania
wykorzystujacego rozproszenie $wiatla wprzod, sygnat optyczny zmodulowany sinusoidalnie
nadawany jest z punktu A do punktu B z wykorzystaniem dwéch niezaleznych ukladéw
optycznych. Jednego ustawionego w linii prostej oraz drugiego ustawionego pod pewnym
katem. Punkty A i B sa oddalone od siebie nie dalej niz 1m i posiadajg bezposrednig
widocznos¢ dla sygnatu optycznego tylko z jednego ukiadu optycznego. W punkcie B
odbierane sg sygnaty bezposredni i rozproszony wprzod. Sygnat bezposredni jest traktowany
jako wzorzec a sygnal rozproszony jako parametr przestrzeni rozpraszajacej promienie
optyczne. Wynik pomiaru okrelany na podstawie roznicy sygnalu wzorca i rozproszenia.
Podobnie jest w przypadku wykorzystania rozproszenia $wiatta wstecz. Sygnal optyczny
moduluje si¢ sygnatem sinusoidalnym i nadaje sie z punktu A. Punkt B umieszczony jest
natomiast réwnolegle do punktu A w odleglosci nie wigkszej niz 1m. Punkty te posiadaja
bezposrednia widoczno$¢ dla sygnatu optycznego, najczesciej pod katek 45 stopni. W
punkcie B odbiera si¢ sygnaty bezposredni i rozproszony wstecz. Wynik pomiaru okresla si¢
na podstawie réznicy sygnalu wzorca i rozproszenia wstecz.

Wadg tego sposobu jest, ze pozwala na pomiar zakresu widzialnosci w punkcie
ustawienia przyrzadu i nie ma mozliwosci usredniania wyniku na wigkszym obszarze.
Usrednianie wyniku mozliwe jest przy wykorzystaniu wigkszej liczby urzadzen pracujacych
w trybie pomiaru synchronicznego.

Celem wynalazku jest pozbycie si¢ tych wad przez zastosowanic metody korelacyjnej

Istota sposobu wedhig wynalazku polega na tym, ze moduluje si¢ sygnal wzorcowy
ciagiem pseudoprzypadkowym PRBS a w sygnale powstaltym po poréwnaniu sygnatu
odebranego z sygnatem wzorcowym wynajduje si¢ maksymalna i minimalng wartos¢
amplitudy i po wyznaczeniu prostej przechodzacej przez punkty tych amplitud oblicza si¢ kat
o nachylenia prostej wzgledem osi OX oraz tangens tego kata, ktéry odpowiada zakresowi

widzialnosci mierzone;j.
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Istota ukladu wedhig wynalazku polega na tym, ze laser nadawczy polaczony jest z
generatorem PRBS i z pierwszym wejéciem korelatora wstepnego, ktorego drugie wejscie
polaczone jest poprzez przetwornik analogowo cyfrowy i wzmacniacz z wyjsciem odbiornika
optycznego. Jedno wyjscie korelatora wstepnego potaczone Jest z korelatorem, ktéry
polaczony jest szeregowo z pozostatymi korelatormi, a drugie wyjscie korelatora wstepnego
polaczone jest z ukladem wykrywania maksimum, ktérego wyjscia polaczone sa z
poszczegdlnymi korelatorami, ktérych wyjscia potaczone sg z detektorem kata a. Wyjscie
detektora kata a potaczone jest poprzez przelicznik kat/widzialno$¢ z uktadem prezentacji

wyniku.

Wynalazek jest blizej objasniony przyktadowo na podstawie rysunku, na ktorym fig.1
przedstawia schemat blokowy ukladu do pomiaru zakresu widzialnosci a fig.2 — wykres do
wyznaczania przesunig¢ sygnatéw wzorcowych.

Zgodnie z wynalazkiem sygnal optyczny wzorcowy moduluje si¢ ciggiem
pseudporzypadkowym PRBS i nadaje sie z punktu A. W punkcie B, umieszczonym
niewielkiej odleglosci, réwnolegle do punktu A, odbiera si¢ sygnal rozproszony wstecz i
poréownuje z sygnalem wzorcowym W sygnale tym wynajduje si¢ maksymalng warto$é
amplitudy i minimalng warto$¢ amplitudy. Po wyznaczeniu prostej przechodzacej przez
punkty tych amplitud oblicza si¢ kat nachylenia prostej wzgledem osi OX oraz tangens tego
kata. Tangens tego kata odpowiada zakresowi widzialnosci mierzonej.

Jak to jest przedstawione na fig. 1 rysunku w ukladzie tym, laser nadawczy L
polaczony jest z wyjsciem generatora PRBS G i wejsciem korelatora wstepnego KW, zas
odbiornik optyczny O ma wyjscie polaczone poprzez wzmacniacz sygnatu W i przetwornik
analogowo-cyfrowy A/C z wejsciem korelatora wstepnego. Jedno wyjscie korelatora
wstgpnego KW polaczone jest z wejsciem pierwszego korelatora K1, ktéry polaczony jest

szereg owo kolejno z korelatorami K2, K3, K4, KS5. Drugie wyjscie korelatora wstepnego

KW z ukladem wykrywania maksiméw MX, ktéry ma wyjscia potaczone z poszczegdlnymi
korelatorami K1, K2, K3, K4, K5. Wyjscia tych korelatorow potaczone sg z dekoderem D

kata a, ktérego wyjscie potaczone jest poprzez przelicznik kat/widzialno$é P z ukladem
prezentacji wyniku PW.
Laser L w nadajniku optycznym modulowany jest kodem pseudoprzypadkowym. Sygnat

optyczny rozprasza si¢ w badanym osrodku. Czesé sygnatu rozproszonego wstecz dociera do

uktadu odbiorczego i jest wykorzystywana w uktadzie odbiorczym do pomiaru zakresu
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widzialnosci. W znanych metodach pomiaru taki sygnat poréwnuje si¢ ze wzorcem. Réznica
poziomu wzorcowego sygnalu a poziomem sygnatu odebranego odpowiada zakresowi
widzialnosci. Wedlug wynalazku jako sygnat wzorcowy wykorzystuje sie ciag
pseudoprzypadkowy PRBS o dlugosci ciagu N. Sygnat odebrany w odbiorniku optycznym
poréwnuje si¢ z tym sygnalem wzorcowym metoda korelacyjng w korelatorze wstepnym KW
1 w ukladzie wykrywania maksimum MX wyznacza maksymalng warto$¢ korelacji w calym
zakresie dlugosci ciaggu PRBS. Na podstawie tego maksimum generuje ciagi wzorcowe dla

poszczeg6lnych korelatoréw lokalnych K1, K2, K3, K4, KS5. Ciagi te sa kopiami ciagu

wzorcowego PRBS przesunigtymi o sci$le okreslona warto$é. Warto$é ta jest zalezna od
miejsca wykrycia maksimum i traktowana jako wzorcowa. W wyniku tego kazdy korelator
lokalny K1, K2, K3, K4, K5 zaprogramowany jest na wykrywanie tylko sygnatu o

okreslonym przesunigciu. Wyznaczanie przesuniecia sygnatéw wzorcowych dokonywane jest
zgodnie z fig. 2 na rysunku.

Maksimum korelacji sygnalu o warto$ci A okresla przesunigcie bazowe o wartos¢ L. Od
punktu przesunigcia bazowego wyznacza sie kolejne réwno rozmieszczone na skali o wartos¢
dL, 2dL, 3dL,4dL. Sama warto$¢ dL wyliczana jest jako 1/5 przesunigcia bazowego L.
Wyniki korelacji z korelatorow lokalnych K1, K2, K3, K4, K5 przekazywane sg do dekodera

D kata a, ktéry to na podstawie otrzymanych z poszczegblnych korelatoréw pomiarowych
wartosci korelacji A, B, C, D, E wyznacza parametry prostej. Prosta ta cechuje sie tym, ze
wartosci z poszczegdlnych korelatoréw odpowiadaja najblizszemu rozmieszczeniu punktu od
prostej. Na podstawie parametréw prostej dokonywana jest detekcja kata odpowiadajaca
pomiarowym wartosciom korelacji w poszczeg6lnych korelatorach K1, K2. K3, K4, KS5.

Dane o wartosci kata a sa w przeliczniku kat/widzialno$¢ P wyznaczane jako tg tego kata.
Wartos¢ ta okresla zakres widzialnosci. Zakres ten odzwierciedla widzialnosé w kierunku
ustawienia przyrzadu pomiarowego. Wynik pomiaru zakresu widzialnosci przekazywany jest
do ukladu prezentacji wyniku PW. W ukladzie tym nastgpuje zamiana wartosci pomiarowe;j

podawanej w metrach na informacje zgodng z zaleceniami IMiGW.
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