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本文介绍一种声呐信号模拟器
,

结构紧凑 (模块化结构 )
、

体积小 ( Z o o m m x 30 0 m ln x ; 00 m m )
、

重量轻 ( < s k g )
,

可模拟静止或机动声呐目标回波信号和指定海况下海洋环境噪声
.

它具有 良 好 的

用户界面
,

可通过键盘与 L C D 显示板快速准确地输入所有参数和命令
,
完成指定功能

.

该系统接 口

特性优良
,

既可以单独成机
,

亦可与 P C / x T / A T 及其兼容机和其它声呐系统配接
,

完成声呐系统的调

机和检查测试
.

A B S T RA C T

T h e p a p e r p r o p o s e s a s o n a r s i g n a l s im u l a t o r
.

I t h a s a c o m p a c t s t r u e t u r e
( m

o -

d u l a r
)

、 s m a l l v o l u m e
( 2 0 0 m m X 3 0 0 m m X 4 0 o m m )

a n d l i g h t w e i g h t ( l
e s s t h a n s k g )

.

I t c a n s i m u l a t e t h e e e h o s i g n a l s f r o m a m o v i n g o r a s t i l l s o n a r t a r g e t
.

Si m u l t a n e o u -

s l y
,

i t c a n im i t a t e t h e s e a b a c k g r o u n d n o i s e u n d e r g i v e n c o n d i t i o n s
.

I t h a s a f r i e n d l y

i n t e r f a e e f o r t h e u s e r
.

O n e e a n P u t i n a l l P a r a m e t e r s a n d e o m m a n d s i n t o t h e s i m u -

l a r o r q u i c k l y a n d P r e e i s e l y w i t h t h e k e y b o a r d a n d m o n i t o r t h e m w i t il th e L C D d i
-

s p l a y e r ,
t h u s e n a b l i n g t h e s im u l a t o r t o w o r k a s d e s i g n a t e d

.

T h e s y s t e m h a s a g o o d

I / 0 i n t e r f a c e
.

I t e a n b e u s e d i n d e p e n d e n t l y o r c a n b e i n t e r e o n n e e t e d w i t h P C / X T /
A T o r o t h e r c o m P a t i b l e e o m P u t e r s o r o t h e r s o n a r s y s t e m s

.

T h i s s i m u l a t o r f a e i l i ta t e s

e x P e r m e n t s o n a n d t e s t i n g o f s o n a r s y s t e m s
.

一
、

系统功能与接口特性

1
.

系统功能
:

( l) 产生 16 路具有指定波形的相关信号
,

分别模拟 16 个水听器所接收从远场 目标 到 达

的回波信号
.

模拟回波信号的参量 是
: 方 位

、

距离
、

多普勒径向速度
、

声强度
,

以及波形
、

包

迹
、

中心频率
、

持续时间等
.

( 2 ) 产生 16 路高斯分布的互不相关 的 随

机噪声
,

其频谱特性和 电平能模拟指定海况下

的海洋环境噪声
.

( 3 ) 具有 目标轨迹模拟功能
.

( 4 ) 具有信噪比控制功能
.

( l) 具有 16 路水听器信号模拟输出接 口 ;

( )z 单路并行数据输出接口
,

实现 16 路水

听器数字信号的字串行方式输出 ;

( 3 ) 标准全双工串行通讯口 ,

完成模拟器

与 P C / X T / A T 及其兼容机之间的全双工串行

通讯
.

二
、

系统硬件组成

2
.

接口特性 :

2 8

该模拟器包括三个功能模块 : 控制显示模

块
、

高速计算模块和公共输出模块
.

各模块之

间并行工作
,

可随时进行数据传输
,

完成相应的

控制功能
.

框图见图 1
.

1
.

控制显示模块完成模拟器的 管 理 和 控

制
.

它 由 8 0 9 6 控制模板
、

键盘模板和 L C D 显
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示模板组成
.

8 0 9 6 作为控显模块的中央 处 理

器
,

通过 8 2 7 9 完成对键盘的管理
,

输人
、

输出信

息由 L C D 模板显示
.

因此
,

通过键盘和 L C D

显示模板可进行模拟器工作状态和 参 数 的 设

置
,

并起动系统独立运行
.

同时
,

若通过 8 0 9 6

全双工串行通讯口可完成 Pc/ x T / A T 及其兼

容机对模拟器的管理和控制
,

使模拟器与其它

声呐系统同步工作
,

完成相应的功能
.

2
.

高速计算模块完成信号与噪声的 产 生
,

它由 T M S 3 2 o C Z , 模板 和 IM s A l o o 模板组成
.

利用 D S p处理器
、

T M S3 2 0 C 2 5和 IM SA 1 0 0完

成高速数据运算
.

该模块通过双端口存贮器完

成 8 09 6与 T M S 3 2 o C 2 5 之 I’de 的数据与控 制命

令的传输
.

IM S A 100 在 C 25 管理下产生具有

指定功率谱形状的高斯分布的伪 随 机 噪 声
.

C Z , 完成信号的生成及信噪比的控制和中心 频
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率的调定
,

并将运算结果送到公共输出模块
.

3
.

公共输出模块完成数字量到模拟量的变

换
,

并控制输出信号 电平
.

它由 3 块 D / A 模板

和一块 D / A 控制板组成
,

通过 16 路 D / A 通道

完成 16 路模拟量输出
,

各输出通道彼此独立
,

每一通道由 D /A 变换器
、

低通滤波器和程控衰

减器等组成
.

数字输出口 完成字串行输出
,

并

提供一握手信号
.

四
、

小 结

三
、

系 统 软 件

系统配套软 件 包 括 8 0 9 6 和 T M s 3 2 0 C 2 5

管理监控程序
.

软件设计同样采用模块化
、

结

构化设计方法
,

要求易读
、

易移植
、

易修改
,

同

时节省存贮空间
.

每一模块完成相对独立的功

能
,

主程序调用不同功能模块即可完成相应功

能
.

模拟器系统软件模块划分见图 2
.

该模拟器结构简洁
,

硬件
、

软件匹配性很

好
,

运行速度快
、

效率高
、

充分高效地利用了硬

件资源
,

软件编程效率高
.

经过近两年时间的

使用表明
,

该模拟器能够实时地再现 16 路声呐

水听器接收的目标回波信号和海洋环境噪 声
,

工作方式灵活多变
,

具有任意目标轨迹模拟功

能和输出电平与信噪比连续调节的功能
.

它已

作为某型航空吊放声呐检查测试台的组成部分

之一
。
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有 源 振
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本文介绍了有源振动控制的历史
、

基本原理及其理论
、

实验方面的进展 ;例举了有源振动控制在机

械
、

建筑
、

噪声控制工程中的若干应用 ;和传统的振动控制方法进行了比较 ; 认为有源振动控制的应用前

景十分广阔
.

A B S T RA C T

T h e h i s t o r y
, t h e f u n d a m e n t a l t h e o r i e s a n d t h e P r o g r e s s o f t h e A e t i v e V ib r a t i o n

C o n t r o l ( A V C )
a r e p r e s e n t e d

.

S o m e e x a m p l e s o f a p p l i e a t i o n o f A V C t o m a c h i n e r y
,

a r c h i t e c t u r a l s t r u c r u r e a n d n o i s e c o n t r o l e n g i n e e r i n g a r e a l s o g i v e n
.

C o m P a r e d w i t h

t h e t r a d i t i o n a l p a s s i v e v i b r a t i o n c o n t r o l m e t h o d s ,

A V C 15 e o n s i d e r e d t o b e v e r y p r o -

s P e c t l v e
·

一
_

己 l 言、 砂 1 I es闷

有源振动控制 ( cA t i v e V i b r a t i o n C o n t r o l
,

简称 A V C )
,

又叫主动振动控制
.

它是用 另 一

振动源产生某种振动
,

迭加到原有的振动上
,

达

到减振
、

隔振
、

吸振的目的
.

A V C 中常用反馈系统的提出
,

可以追溯到
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