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(54) Title: METHOD AND APPARATUS FOR ESTIMATING THE SHAPE OF AN ACOUSTIC TRAILING ANTENNA
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SCHLEPPANTENNE
e F— G 1 eo ]
A . T
20
2 2! 2
2L
'1L IS N H
S

VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUM SCHATZEN DER FORM EINER AKUSTISCHEN

(57) Abstract: The invention relates to a method and an
apparatus for estimating the shape of an acoustic trailing
antenna (12), wherein the shape is estimated using Kalman
filtering. First of all, this involves the deterministic
component (u(k;)) of the state equation of the Kalman filter
being set to zero. In addition, successive discrete times (ki)
are predefined and, at the predefined times (k;), a respective
estimated shape for the trailing antenna (12) is described by a
model-based state vector (x)(ki). In this case, the model-
based state vectors (x)(ki) are ascertained by the estimated
timing response of a mechanical model (24) of the trailing
antenna (12) and by movements in a traction point (16) for
the trailing antenna (12) that are assumed to be known. The
discrepancy in the respective current model-based state
vector (x)(k;) is determined for one or more preceding model-
based state vectors (x)(ki1), is considered as a current matrix
(F)ki), and the current transition matrix (F)(ki) is
periodically updated for the Kalman filtering with the
ascertained matrices (F)(k;).

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Schétzen der Form einerakustischen Schleppantenne (12), wobei
die Form mit einer Kalman-Filterung geschétzt wird. Zunidchst wird dabei der deterministische Anteil (u(ki) der
Zustandsgleichung des Kalman-Filters zu Null gesetzt. Es werden ferner aufeinanderfolgende diskrete Zeitpunkte )(k;) vordefiniert
und in den vordefinierten Zeitpunkten )(ki) jeweils eine geschétzte Form der Schleppantenne (12) durch einen modellbasietten
Zustandsvektor (x)(k;)) beschrieben. Hierbei werden die modellbasierten Zustandsvektoren (x)(k;)) durch das geschétzte zeitliche
Verhalten eines mechanischen Modells (24) der Schleppantenne (12) und durch als bekannt vorausgesetzte Bewegungen eines
Zugpunktes (16) der Schleppantenne (12) ermittelt. Die Abweichung des jeweiligen aktuellen modellbasierten Zustandsvektors
(x)(ki)) wird zu einem oder mehreren vorhergehenden modellbasierten Zustandsvektoren (x)(ki1)) bestimmt, als eine aktuelle
Matrix (F)(k;)) betrachtet und die aktuelle Ubergangsmatrix (F)(k;)) fiir die Kalman-Filterung mit den ermittelten Matrizen (F)(k))
periodisch aktualisiert.



