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Для надежного приема информации очень широко используется корреляцион­
ный метод. Наиболее помехоустойчивыми сигналами считаются фазоманипулиро-
ванные сигналы, построенные на основе последовательностей максимальной длины 
(М-последовательностей), так как они квазиортогональны и обладают хорошими ав­
токорреляционными свойствами. При использовании одного периода М-после-
довательности в качестве опорного сигнала минимальное значение боковых пиков 
автокорреляционной функции примерно равно 

В то время как боковые пики периодической функции автокорреляции для 
М-последовательности = 1/п. В статье [1] предложен способ получения периодиче­
ской функции автокорреляции, для чего принимаемую последовательность коррели­
руют с тремя опорными, это увеличивает время обработки, но уменьшает вероят­
ность неприема сигнала. В реальных условиях после прохождения через канал связи 
сигнал искажается, и остатки периодической корреляционной функции в зависимо­
сти от АЧХ и ФЧХ канала связи будут больше 1/п. 
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На рис. 1 показаны периодические функции автокорреляции фазо-манипу-
лированного сигнала, построенного на основе многоуровневой М-последова-
тельности до прохождения через канал связи и после. Частота поднесущей. 1 кГц, 
количество символов последовательности п ~ 26. АЧХ и ФЧХ канала связи пред­
ставлены на рис. 2. 

В системах телевизионной связи для решения этой проблемы в передаваемый 
сигнал вводят предварительные искажения, которые компенсируют затухание сиг­
нала в линии передачи. Но данный способ требует увеличения мощности передатчи­
ка, что приводит к затратам на стадии эксплуатации. 

Предлагаемый способ повышения надежности приема основывается на умень­
шении боковых остатков периодической автокорреляционной функции при помощи 
введения предварительных искажений в опорный сигнал. Он позволяет получить 
значения боковых остатков меньше 1/и при условии, что мы примерно знаем форму 
принимаемого сигнала. Предварительные искажения, вносимые в опорный сигнал, 
рассчитываются исходя из желаемой периодической автокорреляционной функции 
и формы принимаемого сигнала. 

Приведем основные соотношения, необходимые для расчета опорного сигнала: 



Данный способ повышения надежности приема целесообразно применять, ко­
гда ограничена мощность передатчика и нет возможности вносить предварительные 
искажения в передаваемый сигнал. Для того, чтобы данный метод дал положитель­
ные результаты, необходимо знать свойства среды, в которой будет распространять­
ся передаваемый сигнал, для расчета предварительных искажений, вносимых в опор­
ный сигнал. 
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Работа практически всех существующих в настоящее время металлодетекторов 
для защиты режущего аппарата кормоуборочной техники основана на использова­
нии в качестве чувствительных элементов индукционных катушек, расположенных 
на системе постоянных магнитов. Основная проблема, с которой сталкиваются раз­
работчики при использовании таких датчиков, - неравномерность чувствительности 
по ширине (провалы по бокам и в середине), а также недостаточная помехоустойчи­
вость как к ферромагнитным включениям в формующих вальцах, так и к взаимному 
перемещению основного силового средства и сменных адаптеров во время работы. 

Принцип действия таких устройств основан на появлении импульса ЭДС в из­
мерительных катушках за счет изменения потокосцепления магнитного поля кату­
шек при попадании ферромагнитного предмета в зону действия поля постоянных 
магнитов: 

Недостатками данного технического решения являются: значительная неравно­
мерность чувствительности устройства по ширине контролируемой области, возни­
кающая вследствие наличия так называемых «зон провалов», т. е. искажения и не­
чувствительность (завалы) показаний по краям и в местах перекрытия катушек. 

Также в силу индукционного принципа действия ЭДС, наводимая в катушке 
индуктивности пропорциональна, при прочих равных, скорости прохождения фер­
ромагнитного тела через контролируемую зону, т. е. производительности кормоубо-
рочного комбайна: 

При малой производительности чувствительность ниже и наоборот. При этом 
порог сравнения соответственно должен изменяться. Он должен быть низким при 
низкой производительности и высоким при высокой производительности. Что пред­
полагает ручную адаптацию порога сравнения, а значит, чувствительности, под вы­
бранную производительность (режим работы) кормоуборочной техники. 

Большинство формующих вальцев, в которых располагается датчик металлоде-
тектора (рис. 1), имеют в своей конструкции ферромагнитные включения (области 
деформации немагнитной стали, сварные швы и т. д.), что приводит к возникнове­
нию заметных помех и затрудняет детектирование посторонних предметов, посту­
пающих вместе с кормомассой в измельчитель. 




