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前  言

  本文件按照GB/T1.1—2020《标准化工作导则 第1部分:标准化文件的结构和起草规则》的规定

起草。
请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责任。
本文件由全国信息技术标准化技术委员会(SAC/TC28)提出并归口。
本文件起草单位:科大讯飞股份有限公司、中国电子技术标准化研究院、国网安徽省电力有限公司

电力科学研究院、中国科学院计算技术研究所、合肥智能语音创新发展有限公司、杭州微影软件有限公

司、中国电力科学研究院有限公司、浙江潮汐力科技有限公司、杭州品铂科技有限公司、国能数智科技开

发(北京)有限公司、北京科技大学、合肥四相至新科技有限公司、北京麦钉艾特科技有限公司、苏州寻息

科技股份有限公司、羚羊工业互联网股份有限公司、北京交通大学、安徽听见科技有限公司、重庆邮电大

学、清研讯科(北京)科技有限公司、武汉大学、浙江讯飞智能科技有限公司、中国科学院自动化研究所、
北京市燃气集团研究院、北京华控智加科技有限公司、深圳市燃气集团股份有限公司、中国电子科技集

团公司第五十四研究所、深圳市博思高科技有限公司、广东中创智家科学研究有限公司、南方电网数字

电网科技(广东)有限公司、龙源电力集团股份有限公司、中国联合网络通信有限公司智能城市研究院、
深圳云里物里科技股份有限公司、郑州联睿电子科技有限公司、杭州兆华电子股份有限公司、北京电信

规划设计院有限公司、电子科技大学长三角研究院(衢州)、北京新锐科创科技有限公司、深圳市铨顺宏

科技有限公司、上海热像科技股份有限公司、北京声智科技有限公司、西安联丰迅声信息科技有限责任

公司、北京谛声科技有限责任公司、长沙中联重科环境产业有限公司、温州市研创物联网科技有限公司、
宜宾市天珑通讯有限公司、深圳市爱特姆科技有限公司、合肥君信电子科技有限公司、咸亨电气技术(杭
州)有限公司、深圳市视联卓创科技有限公司、深圳时空数字科技有限公司、上海格鲁布科技有限公司、
杭州爱华仪器有限公司、环鸿电子(昆山)有限公司、上海赛铭特科技有限公司、江苏赛西科技发展有限

公司。
本文件主要起草人:胡国平、张璋、宋继伟、王文峰、蔡明琦、张晖、杨海涛、刘颖、杨杰、胡啸宇、

罗海勇、吴江照、宋若淼、耿力、梁启晨、赵方、韩帅、李俊、黄佳佳、王晓燕、王曲、徐明璐、李素敏、刘晓伟、
周维、高睿鹏、王玮、聂文迪、裘有斌、邓跃进、宫韬、高伟、车明、刘加、张浩、李爽、李启家、黄伟彬、
曾乔迪、张国珍、刘琪、张敏、肖岩、柴宇佳、曹祖杨、郭丙峰、陈祝明、王正生、石春磊、许毅、陈孝良、
李晓强、黄毅伟、虞小跃、林凌鹏、周波、孙振培、李朋辉、李文国、席旭刚、张涛、孙文化、沈道义、毛志德、
刘上、陈明、赵峻莉。
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信息技术 实时定位

声源定位成像系统技术规范

1 范围

本文件确立了声源定位成像系统的系统参考架构,规定了技术要求,描述了相应的测试方法。
本文件适用于声源定位成像系统的设计、开发和测试。

2 规范性引用文件

本文件没有规范性引用文件。

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1 
声源定位成像系统 soundsourcelocatingandimagingsystem
用来确定声源位置并展现声场空间分布的软硬件系统。
注:声源定位成像原理见附录A。

3.2 
声压级 soundpressurelevel
被测声压与基准声压的比值。
注:声压级Lp 计算公式见公式(1)。

Lp =20lg
p
p0

……………………(1)

  式中:

p ———被测声压,单位为微帕(μPa);

p0 ———取值声压,取值为20μPa;

Lp ———声压级,单位为分贝(dB)。

3.3 
麦克风阵列 microphonearray
由具有确定空间拓扑结构的多个麦克风组成的,对声学信号的空间特性进行采样的装置。
[来源:GB/T36464.1—2020,3.23,有修改]

3.4 
麦克风阵列坐标系 microphonearraycoordinatesystem
以麦克风阵列(3.3)的中心为原点,在麦克风阵列(3.3)接收平面及其法向方向所建立的空间三维

直角坐标系。
注:附录B给出了麦克风阵列坐标系的一种建立方式。

3.5 
方位角 azimuthangle
被观测点相对于麦克风阵列坐标系(3.4)x 轴正方向的水平旋转角度。
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