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Доклад посвящен математическому моделированию и, как следствие, 
выводу уравнения функции распространения ультразвукового излучения при 
прохождении через различные жидкостные среды. В работе показано, что 
уравнение функции распространения ультразвукового излучения может быть 
представлено в виде аддитивного набора синусоидальных сигналов/функций, 
имеющих неизвестные и, в общем случае, нестационарные частоты и фазы. В 
работе представлен новый алгоритм идентификации нестационарных 
параметров для указанного класса функций.  
 

В работе рассматривается задача математического моделирования и 
вывода уравнения функции распространения ультразвукового излучения при 
прохождении через различные жидкостные среды. Подобная задача актуальна 
при разработке систем управления сложносоставными системами, 
работающими в средах с быстро меняющимися окружающими условиями. 
Подобные устройства находят применения во многих сферах науки и 
промышленности. Ярким примером данной задачи является система 
управления механическими системами, функционирующими в жидкостной 
среде и, как следствие, в модельном представлении задачи, находящиеся под 
влиянием возмущающих воздействий, имеющих нелинейную динамику [1-3].  
Задача динамического нахождения и идентификации неизвестных параметров 
с нелинейной динамикой легла в основу работы, которая началась с 
моделирования распространения ультразвукового сигнала в неоднородной 
жидкостной среде с переменными параметрами.  

 
 Решение задачи вывода уравнения функции распространения 
производится на базе эмпирических данных, полученных в результате 
экспериментов. В качестве алгоритмов оценивания неизвестных параметров  
функции распространения ультразвукового излучения использовались 
подходы, опубликованные в работах [4-6]. 
 



 В докладе представлено описание экспериментальных испытательных 
стендов, рассказано о структуре и ходе самой серии экспериментов, а также 
представлены результаты эмпирических наблюдений, сведенные в базу 
данных для последующего моделирования уравнения искомой функции. 

 
Также в докладе представлен аналитический вывод уравнения функции 

распространения сигнала и описаны методы, используемые для оценки 
установленных неизвестных параметров.  
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