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Sistem komunikasi pintar untuk aplikasi platform kegunaan yang 
rendah 

ABSTRAK 

Bencana alam boleh menyebabkan kemusnahan besar-besaran, yang membawa kepada 
kehilangan nyawa dan harta benda. Bencana menyebabkan kerosakan yang luas dalam 
infrastruktur dan sistem komunikasi, contohnya kabel gentian optik, stesen pangkalan, 
menara dan lain-lain bantuan peralatan. Kemusnahan infrastruktur komunikasi akan 
menghalang kawasan yang terjejas dari menghubungkan semula dengan Rangkaian 
Global. NegaraPasifik mula memberi tumpuan kepada peranan komunikasi untuk 
mengurangkan kesan bencana. Remote sensing dan pertukaran maklumat dari kawasan 
acara ini adalah salah satu keutamaan yang perlu ditangani. Platform udara dengan 
teknologi rangkaian wayarles moden dianggap kes positif untuk beberapa 
aplikasi.Terutama sekali , dalam pengurangan risiko bencana kerana mereka 
memberikan maklumat yang kritikal untuk merealisasikan penilaian risiko. Platform 
rendah altitud (L-AP) kaedah yang boleh digunakan untuk meningkatkan penggunaan 
rangkaian. W alau bagaimanapun, sistem ini telah menghadapi cabaran akibat daripada 
gangguan atmosfera. Seperti ketidakstabilan sistem komunikasi di dalam platform dan 
keperluan untuk meningkatkan pembiakan kadar data. Malah, terdapat hubungan antara 
kedua-dauanya. Changeableness yang telah berlaku dalam komunikasi ke arah platform 
akibat angin adalah factor yang menyebabkan kehilangan line-of-penglihatan (LOS) 
antara nod rangkaian. Optik tawarkan-ruang (FSO) komunikasi untuk menyumbang 
kepada pengukuhan kadar data pembiakan antara nod rangkaian.Walau bagaimanapun, 
pilihan disertai dengan cabaran tertentu. FSO mempunyai perbezaan rasuk yang sempit 
dan perlu rasuk laser panduan dalam ruang bebas antara sistem FSO terbahagi kepada 
dua arah. Selain itu, pengecilan dalam saluran penghantaran akibat daripada pergolakan 
atmosfera menyebabkan kadar ralat bit tidak boleh diterima (BER) di FSO menerima 
sebelah bahagian shaja. Had sebelum ini yang diketuai untuk mewujudkan Komunikasi 
Pintar Platform Sistem versi satu (SCPSvl) sebagai Telecom Stesen Udara untuk 
penempatan rangkaian tahap tinggi. Sistem ini telah dicirikan dengan keupayaan untuk 
faktor-faktor luaran yang menghalang pelarasan penstabilan platform. SCPS terdiri 
daripada sistem kawalan dua bahagian dan sistem komunikasi. SCPS boleh mencapai 
status penstabilan dengan menggunakan sistem kawalan yang mengekalkan los terputus 
antara nod rangkaian. Kestabilan sistem membantu untuk menggunakan FSO akan 
perfongsi di platform mudah alih untuk meningkatkan saluran penghantaran. Untuk 
lanjutan penempatan bersih, reka bentuk seni bina rangkaian telah komited untuk 
membina sebuah nod pusat untuk menyediakan berbilang titik-ke-titik disambungankan 
pelbagai.syarat-syarat ya.11g dikenakan di rangkaian diperlukan untuk mewujudkan satu 
model pemaju mempunyai pelbagai spesifikasi SCPS supaya sesuai dengan tahap 
penggunaan. Komunikasi Pintar Platform Sistem versi kedua (SCPSv2) berkhidmat 
sebagai stesen Sky-HUB yang serupa dengan versi pertama dari segi mencapai 
penstabilan ke sistem komunikasi Negara . Walau bagaimanapun, berbeza dari segi 
prestasi, dengan kaedah penghantaran, kepada lebih daripada satu nod pada satu-satu 
masa. Penugasan rangkaian dipanggil untuk menubuhkan Unit Ground Utama (MGU) 
untuk memindahkan data dari paras tanah untuk L-AP. Dalam kajian ini, kemungkinan 
menggunakan L-AP di Multi peringkat satu bagi pergerakan telah disahkan. Sistem 
inovasi SCPS-vl,SCPS-v2 dan MGU dicipta untuk mengurangkan kesan bencana 
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