Ytterligare ett tillimpningsomrade kan belysas med foljande exempel:
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En biltillverkare vill underséka hur ljudnivin pé forarplatsen skall kunna
nedbringas. Givetvis finns ett stort antal olika fjudkillor som bidrar varav tva
ar vigljudet via hjulupphiéngningarna. Givare monteras pi hjulaxiarna och

vid forarplatsen placeras en mikrofon varefter utsignalerna fran givaren fram

och mikrofonen respektive givaren bak och mikrofonen korreleras. Eitt
tankbart resultat visas i figur 7.13. Av utseendet pa korskorrelationsfunktio-
nerna framgér att vibrationerna frin bakaxeln som fortplantar sig utefter tva

olika transmissionsviigar, dr den vibrationskilla som skall dtgirdas da
korrelation re(t) meltan framvagnen och forarplatsen dr obetydlig. Dessutom
framgar av rg(T) att vibrationerna fortplantar sig i huvudsak utefter viig 1, dvs
genom golvet och vidare upp genom siitet, vilket man kan sluta sig till med
kinnedom om vibrationsutbredningshastigheten i olika medier. I andra
tillimpningar #r man endast intresserad av fordrdjningen v och inte av
motsvarande funktionsviirde rx,(t). Som exempel kan tas kontaktlds hastig-
hetsmiitning. I fig 7.14 visas hur detta kan utforas i ett platvalsverk.
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I de bada fotodetektorerna far vi pga ojamnheter i pliten tva signaler som
vi korskorrelerar. Korskorrelationsfunktionen kommer att uppvisa ett max-
imum for det t-viirde som svarar mot platens loptid mellan de bada
detektorerna varfor dven hastigheten dr kdnd.




Som en annan tillimpning pé korskorrelation kan tas exemplet att frin en ubdt
bestdmma riktningen_ till ett annat fartyg. Ubdten ir forsedd med (v
hydrofoner vars placering framgér av fig 7.15. Om malet befinner sig pa langt
avstdnd frdn ubdten, kan den akustiska vigen (propellerljud etc) som nir
ubditen betraktas som en plan vdg och med enkel trigonometri kan vigskill-
naden mellan vdgorna som nér respektive hydrofon beriknas. Med en
korrelator bestdms 1 ur maximum fér ryy(t) varefter 6 kan bestimmas enligt

cosB=c-1/d (7.29)

diir ¢ ér vigutbredningshastigheten i vatten. Med samma princip kan laget for
en jordbivning eller ett underjordiskt kiirnvapenprov bestimmas. I moderna
navigationssystem sker positionsbestimningen genom korrelation mellan
mycket vildefinierade signaler som sinds ut via sateliter.
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