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Для многих стратегических и промыш ленно-коммерческих 
предприятий актуальна проблема несанкционированного доступа на их 
территорию с целью  хищ ения материальны х ценностей или получения 
информации, представляю щ ей государственную  или коммерческую  тайну. С 
целью защ иты о т  данны х угроз предлагается использовать периметровые 
средства обнаружения физического проникновения [1, 2 ]. Предлагаемая 
автоматизированная систем а охраны  о  использованием  компонентов 
волоконной оптики представлена н а  рис. 1.

Рис. 1. Схема охраны периметра объекта с помощью ВОИИС на основе бинарных 
датчиков

Ц ифрами на рис.1 обозначены : 1 -  точки охраны , 2 -  бинарные опто­
механические датчики, 3 -  оптические модули подклю чения датчиков, 4 -  
волоконно-оптический канал передачи данны х, 5 -  блок обработки 
информации. В се датчики связаны  меж ду собой и  с  блоком обработки 
информации едины м волоконно-оптическим  кабелем [3].



Клю чевым элементом системы охраны является бинарный 
оптомеханический датчик реверсивны х перемещ ений с  кодирующим 
элементом [4, 5]. Конструкция д анного устройства представлена на рис. 2.

Рис. 2. Бинарный оптомеханический датчик реверсивных перемещений с 
кодирующим элементом

В  корпусе 1 датчика находится подвиж ный цилиндр 2, на внешнем 
конце которого укреплен металлический подш ипник, обеспечивающий 
точечный контакт с  объектом  контроля. П ри нажатии через подшипник на 
цилиндр 2  приводится в движ ение кольцо 3 и сжимается пружина 4. В 
результате, закрепленный на противоположном конце цилиндра 2 
кодирующ ий элемент 5 перемещ ается вдоль неподвижного стакана 6 и 
попадает в зазор меж ду соосно располож енны ми отрезками оптических 
волокон 7. П ри этом в соответствии со структурой кодового элемента 
происходит модуляция потока оптического излучения по мощности. 
С оотнош ение диаметров оптических волокон 7 и активных участков 
кодирую щ его элемента 5 подбираю тся таким  образом , что при линейном 
перемещ ении кодирую щ его элемента на выходе датчика формируется 
трапецеидальный сигнал, в  ф изическом  аспекте представляющий собой 
трехуровневы й оптический код  (рис. 3).

П усть перемещ ение кодирую щ его элемента происходит в 
направлении х , например, в процессе откры тия дверей или ворот объекта. 
У ровню  Р0 соответствует отсутствие сигнала. Первы м формируется 
стартовы й импульс, реш ение о котором  принимается на уровне Рс. Далее 
следует серия информационны х импульсов с уровнем принятия решения Рг 
Количество информационных импульсов соответствует номеру датчика в



системе. У ровень стартового импульса в  два раза меньш е уровня 
информационных импульсов, что является его  отличительны м признаком и 
позволяет принять правильное реш ение о  начале кодовой комбинации в 
асинхронном реж име, вне зависимости от  длительности сигналов и пауз 
между ними. В  результате вы ходной сигнал датчика оказывается 
независимым к длительности временны х интервалов, соответствую щ их 
позиционным перемещ ениям  кодирую щ его элемента и, следовательно, к 
девиации скорости движ ения контролируемого объекта.

При обратном перемещ ении кодирую щ его элемента (закрытие 
дверей или ворот объекта) на вы ходе датчика сначала формируется серия 
информационных импульсов, а  затем -  стоповы й сигнал, означающий 
окончание серии импульсов. Наличие в вы ходном сигнале стартового или 
стопового импульса позволяет отрабаты вать реверсивны е перемещения 
контролируемого объекта без дополнительного канала считывания, что 
является сущ ественным преимущ еством  рассматриваемого устройства.

Таким образом , предлагаемый способ кодирования позволяет 
объединить несколько датчиков в единую  волоконно-оптическую  линию 
передачи данны х с идентификацией ном ера каждого устройства и характера 
изменения его  логического состояния. С пособ кодирования благодаря 
наличию стартовы х и стоповы х импульсов позволяет отрабатывать 
реверсивные перемещ ения контролируемого объекта [5]. Выходной код 
датчика не зависит о т  девиации скорости перемещ ения контролируемого 
объекта.

П ринято считать, ч то  внедрение периметровой охраны 
промышленно-коммерческих объектов экономически обосновано, если 
стоимость системы не превыш ает 10% от стоимости охраняемых 
материальных ценностей. П оэтом у применение автоматизированной системы 
охраны на основе бинарны х оптомеханических датчиков является 
эффективным и экономичны м реш ением  данной проблемы.
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R C -С Т Р У К Т У Р  С  Р А С П Р Е Д Е Л Е Н Н Ы М И  П А Р А М Е Т Р А М И
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В свя зи  с тру д н о ст ью  со зд ан и я  м ал о габар и тн ы х  индуктивных 
э л ем ен то в  д л я  схем , р аб о таю щ и х  н а  н и зк и х  часто т ах , внимание 
и ссл ед о вател ей  все бо л ьш е п р и в л ек аю т  частотно-избирательны е 
схем ы  на осн ов е  R C -э л ем ен то в , в  частн о сти , н а  основе
т о н к о п л ен о ч н ы х  R C -с тр у к ту р  с р асп р ед ел ен н ы м и  п арам етрам и .

Резистивно-емкостные элементы с распределенными параметрами 
представляю т собой системы  чередую щ ихся слоев (полосок) материалов, в 
которых проводящ ие и/или резистивны е слои разделены диэлектрическими 
слоями (или двойны ми заряж енны ми слоями с электронной или ионной 
проводимостью ). К  ч асто т н о -и зб и р ател ь н ы м  сх ем ам  предъявляется 
тр еб о в ан и е  в ы сокой  стаб и л ь н о ст и  п р и  р а б о т е  в  д и ап азон е  температур. 
О тк л о н ен и е  ч асто ты  R C -ф и л ьт р о в  о т  н ом и н ал ьн о й  при  изменении 
тем п ер ату р ы  окр у ж аю щ ей  ср ед ы  з ав и с и т  о т  соответствую щ их 
и зм ен ен и й  вели чи н ы  со п р о ти в л ен и я  и  ем к о сти  R C -структуры,


