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Модуляция F-QAM имеет более низкий пик-фактор по сравнению с 

классической OFDM, что очень важно в условиях малой мощности 

радиопередатчика и, кроме того более устойчива к воздействию внешних 

помех. 

 
Рисунок 1 – Комбинация двух схем модуляций. Принцип передачи 
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Вертолет — универсальный летательный аппарат. Он способен 

подолгу зависать на одном месте, а затем продолжать полет в любом 

направлении. Это происходит благодаря вращению несущего винта, 

который и создает подъемную силу. 
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В настоящее время наиболее перспективным методом оценки 

состояния лопастей несущего винта вертолёта (НВВ) является 

радиоволновый метод, основанный на облучении зондирующим СВЧ-

сигналом объекта исследования [1]. Метод заключается в приёме и 

обработке отраженного модулированного СВЧ-сигнала от контролируемой 

поверхности. Время задержки шумового сигнала будет пропорционально 

текущему деформационному состоянию лопасти (амплитуде махового 

колебания). 

 

Рисунок 1 – Функциональная схема реализации принципа работы устройства 

контроля НВВ с шумовой модуляцией  
 

Качество устройства контроля НВВ с шумовой модуляцией во многом 

зависит от параметров линии задержки и коррелятора. Чем больше 

максимальное время регулируемой задержки линии, тем меньше 

ограничивается максимальная дальность действия устройства. 

Устройство контроля НВВ с шумовой модуляцией не имеют 

ограничений в однозначном определении дальности целей, а так же 

шумовое излучение легко генерировать. 
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Важнейшим узлом конструкции вертолёта является несущий винт, 

обеспечивающий как подъёмную силу, так и полётные качества вертолёта.  

На лопасть несущего винта вертолёта (НВВ) действуют 

аэродинамические силы, которые в процессе эксплуатации вертолета могут 

его повредить. Несущий винт состоит из втулки несущего винта, шарниров 

и лопастей, и поскольку на несущий винт ложится основная нагрузка, 

контроль состояния данных силовых элементов винта является актуальной 

задачей. 

Анализ научно – технической литературы показал, что для контроля 

состояния несущего винта были предусмотрены и штатные средства и 

процедуры. Одним из таких средств является сигнализатор давления 

системы сигнализации повреждения лонжерона лопасти вертолёта [1]. 

Также, для определения несоконусности лопастей несущего винта 

вертолетов, согласно [1], используют контактный, так называемый метод 

«отбития конуса» НВВ. Однако данные средства не могут обеспечивать 

контроль состояния НВВ в динамике (полёте). 


