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Демаскирующим фактором морских объектов является их акустическое 
поле – шумовое излучение, возникающее при движении в водной среде [1]. 
Основным источником этого излучения являются гребные винты. Дополни-
тельный вклад в шумовое излучение вносят бортовые машины и механизмы 
(турбины, дизеля, насосы, редукторы, электромоторы и т. п.). Работа гребного 
винта и машин (механизмов) создает в спектре шумового излучения ряд дис-
кретных составляющих с частотами, кратными частотам вращения вала fV, 
лопастей гребного винта fL = NLfV и частей машин  
(механизмов), где NL –  число лопастей гребного винта. 

Снижению шумового излучения движущихся военных морских объектов 
уделяется большое внимание. Прием шумового излучения объектов в гидро-
локаторе осуществляется на фоне внешних помеховых излучений различного 
происхождения. Поэтому задача обнаружения движущихся морских объектов 
в пассивном гидролокаторе является задачей обнаружения получаемых на 
выходе приемной антенны слабых периодических сигналов, связанных с дви-
жущимися объектами, на фоне интенсивных помеховых сигналов в виде ам-
плитудно-модулированных шумов и сигналоподобных помех природного или 
искусственного происхождения. После принятия решения об обнаружении в 
гидролокаторе решается задача определения принадлежности сигнала к объ-
ектам обнаружения или к сигналоподобным помехам, а также задача распо-
знавание. Обе эти задачи напрямую связаны с определением частот повторе-
ния полезных сигналов и сигналоподобных помех, маскируемых шумами. 

Типовым и широко используемым способом обработки принятого сигнала 
является прямое преобразование Фурье, обеспечивающее получение спектра 
принятого сигнала, который и используется для решения задач обнаружения и 
распознавания [2]. 
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