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Temat seminarium: Geodezja kinematyczna opis bryły Ziemi w modelu relatywistycznym.

Prof. dr hab. inż. Henryk Kowalski wygłosił referat na temat:

Monitoring czasoprzestrzeni bryły Ziemi. System i technologia inteligentnych platform (IP) wyposażonych w autonomiczny układ pomiarowy (AUP).
1. Problem ruchu platform w przestrzeni bryły Ziemi proponuje się opisać z wykorzystaniem pojęcia czasoprzestrzeni czterowymiarowej – Czasoprzestrzeni Maxwella – Lorentz’a (M-L).

W czasoprzestrzeni M-L wprowadza się reper czasu, który zastępuje układ odniesienia dla układów inercjalnych.

Czasoprzestrzeń M-L jest wytwarzana przez zanurzenie detektora ruchu (fotodetektora) w polu elektromagnetycznym – polu świetlnym lasera. 

Dodatkowo stawia się wymaganie by pole świetlne było „znaczone” przez określenie częstości kołowej - L oscylatora harmonicznego reprezentującego światło lasera.

Korzystanie z czasoprzestrzeni M-L ma konsekwencje polegające na tym, że inaczej definiuje się przesunięcia liniowe i kątowe na bryle Ziemi:

a). Przesunięcia liniowe L = ʋ  t   ; t – czas lokalny.
    gdzie : ʋ  = - (  / o ) c ; ʋ =  c  ;  = -  / o ;  = ’ -o ;
’ = o [1 – (ʋ  / c )] ; symbol - ʋ  jest prędkością platformy w czasoprzestrzeni M-L i
   jest konsekwencją wprowadzenia Kinematyki Dopplera.

   Symbol  ’ jest częstością światła lasera, w którego strumieniu porusza się 
   platforma (częstość kołowa mierzona przez fotodetektor umieszczony na platformie). Różnica   jest w wyniku działania Zjawiska Dopplera występującym gdy fotodetektor porusza się w strumieniu światła lasera.

   Trzeba zauważyć, że wzdłuż całej drogi propagacji światła lasera L = const. – parametry środowiska nie wpływają na wartość L. Powyższa uwaga prowadzi do tego, że pomiar długości L nie zależy od parametrów środowiska i jest realizowany w dziedzinie czasu t.

b). Przesunięcia kątowe (tylko w odniesieniu do żyroskopu laserowego dwuczęstotliwościowego.

    = t 
   Gdzie :  prędkość kątowa ; t – czas lokalny.

            tk
    =  [(1 – 2) - (1 + 2) vs/ c ] t       ; t = tk – to
              to

Po wprowadzeniu powyższych definicji czasoprzestrzeń M-L jest afoniczna.

2. Powyższe rozważania doprowadziły autora do opracowania Autonomicznego Układu Pomiarowego (AUP), którego technologia pozwala na wyznaczanie pozycji platform na bryle Ziemi.
Pozycja platformy wyposażonej w AUP jest określona w układzie geocentrycznym przez cztery współrzędne ( R, t).
Gdzie :  - szerokość i długość geocentryczna punktu Pi ; R – odległość Pi od środka masy Ziemi = wysokość bezwzględna Pi ; t – czas lokalny na platformie.
Wyznaczanie pozycji geocentrycznej platformy dokonywane jest automatycznie w czasie ruchu platformy na bryle Ziemi. AUP wie gdzie jest.

Trzeba zauważyć, że przesunięcia liniowe i przesunięcia kątowe dokonywane są w dziedzinie czasu (czasu lokalnego t) według metody przesunięć platformy z punktu Po do punktu Pk na bryle Ziemi. W związku z powyższym AUP może wyznaczać pozycję platformy w każdym środowisku bryły Ziemi (w wodzie, w górotworze, próżni, powietrzu).

Dokładność wyznaczania pozycji platformy za pomocą AUP jest warunkowana dokładnością pomiaru czasu t. I tak dla omawianego układu AUP wszystkie współrzędne są wyznaczane w klasie 10 -10 bez korzystania z zewnętrznego do AUP układu odniesienia.
