
Ультразвуковой датчик (Sonar)
Ультразвуковые датчики оснащены излучателем, генерирую-

щим ультразвуковые волны, и приемником, который ловит отражен-
ные от цели ультразвуковые волны. Таймер вычисляет время прохо-
ждения волн и на основании известной скорости распространения
звука в воздухе можно вычислить расстояние до цели. Как правило
сонары применяются для измерения больших расстояний до цели, а
измерение малых расстояний осуществляется с большими погрешно-
стями.

Цель лабораторной работы - наблюдение результатов измере-
ния расстояния с помощью ультразвукового датчика на тренажере
QNET MECHKIT. В таблице 1 приведено описание основных элементов виртуального при-
бора VI QNET_MECHKIT_Sonar. На рисунках 1, 2 каждый элемент обозначен своим номе-
ром, представленным в таблице 1.

Внимание! Измерение расстояния будет проводиться в дюймах (in): 1 in = 2,54 см.

1. Основные сведения о лабораторной установке

Рис. 1. VI QNET MECHKIT Sonar: выбрана закладка “Collect Data”



Рис. 2. VI QNET MECHKIT Sonar: выбрана закладка “Calibrate Sensor”

Таблица 1. Перечень элементов VI QNET MECHKIT Pressure Sensor

ID № Обозначение Описа-
ние

Ед. изм.

1 Sonar (V) Графический индикатор, на котором ото-
бражаются результаты измерения напря-
жения, поступающего от сонара.

В

2 Target Range (in) Расстояние между объектом и сонаром. дюйм

3 Sensor Measurement
(V)

Результаты измерения напряжения с вы-
хода сонара, регистрируемые для каждого
положения объекта.

В

4 Sensor Readings График результатов измерения напряже-
ния и аппроксимирующая их кривая.

5 slop Наклон аппроксимирующей кривой. дюйм /В

6 intercept Смещение аппроксимирующей кривой. дюйм

7 Gain (in /V) Калибровочный коэффициент преобразо-
вания датчика.

дюйм /В

8 Offset(in) Калибровочное смещение нуля датчика. дюйм

9 Sonar (in), графический ин-
дикатор

Индикатор расстояния до объекта, вычис-
ленного на основе параметров Gain и
Offset.

дюйм

10 Sonar (in), стрелочный инди-
катор

Индикатор расстояния до объекта, вычис-
ленного на основе параметров Gain и
Offset.

дюйм



11 Device Селектор DAQ-устройства.

12 Sampling Rate Элемент управления для задания частоты
дискретизации.

Гц

13 Stop Кнопка, которая останавливает работу VI

2. Порядок выполнения
1. Убедитесь в том, что джампер J9 находится в положении Sonar.

2. Откройте виртуальный прибор VI QNET_MECHKIT_Sonar.vi.

4. Убедитесь в том, что с помощью селектора Device выбрано то устройство, которое
показано на рисунке 3.

Рис. 3 Выбор устройства.

2.1. Сбор данных
1. В качестве объекта, до которого будем измерять расстояние, выберем, например,

прочный кусок картона размерами, как минимум, 10 см на 10 см, окрашенный в белый или
желтый цвет, который хорошо отражает излучение.

2. Сначала придвиньте данный объект вплотную к сонару, а затем постепенно его ото-
двигайте.

3. Как только объект попал в рабочий диапазон сонара, введите расстояние между объ-
ектом и датчиком в массив Target Range (in) (рисунок 4). 1 in = 2,54 см.

4. Введите соответствующий результат измерения напряжения на выходе датчика в
массив Sensor Measurement (V).

5. Повторите пункты 3 и 4 для различных положений объекта. Сонар имеет линейную
характеристику. По мере ввода результатов измерений вычисляются наклон и смещение, и
автоматически строится аппроксимирующая линия.

6. Задание 1. Запишите ваши результаты наблюдения расстояния и напряжения в таб-
лицу 2 и скопируйте экран графического индикатора Sensor Readings.

7. Задание 2. Ответьте на вопросы: что такое разрешение и рабочий диапазон сонара?
Внесите их значения в таблицу 3. Как соотносятся разрешение и рабочий диапазон сонара с
этими же характеристиками ИК-датчика?

8. Чтобы остановить VI, щелкните мышью по кнопке Stop.



Рис. 4. Сбор результатов измерений с помощью сонара

2.2 Калибровка датчика
1. Запустите VI QNET_MECHKIT_Sonar.vi.

2. Перейдите на закладку Calibrate Sensor и введите смещение и наклон (рисунок 4), чтобы
правильно измерять расстояние до объекта. Убедитесь, что датчик корректно выполняет измере-
ния, например, когда объект находится на расстоянии 25 дюйм, на индикатор должно выво-
диться значение 25 дюйм.

3. Запишите измеренные коэффициенты в таблицу 4.

2.3 Упражнения
Задание 1. Результаты измерений

Таблица 2. Результаты измерений с помощью сонара

Расстояние до объекта (in) Напряжение на выходе датчика (В)
7

8

11



Решение:
Типичная зависимость результатов измерения напряжения от расстояния до объекта приве-
дена на рисунке 5.

Рис. 5. Результаты измерений с помощью сонара
Measured – результаты измерений; Curve Fitting – аппроксимирующая кривая; Sensor Reading –
отсчеты, полученные с помощью сонара; Target Range (in) – расстояние (дюйм); Sensor
Measurement (V) – результаты измерений выходного напряжения датчика (В)

Задание 2. Рабочий диапазон и разрешение

Решение:
Значения разрешения и рабочего диапазона приведены ниже в таблице 3. Сонар имеет бо-

лее широкий рабочий диапазон, чем ИК-датчик, т.е. может обнаружить объект на большем рас-
стоянии. Однако у него значительно хуже разрешение, чем у ИК-датчика. Сонар – это измеритель
больших расстояний в тех случаях, когда точность измерений не имеет значения.

Таблица 3. Рабочий диапазон и разрешение сонара

Параметр: Значение Единицы измерения Примечания

Рабочий диапазон > 6 (15,24) дюймов (см)

Разрешение 1 (2,54) дюймов (см)

Задание 3. Калибровка сонара
Таблица 4. Калибровочные параметры сонара

Параметр: Значение Единицы измерения Примечания

Коэффициент преобразования 27 дюймов/В

Смещение 0,48 дюймов


