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ZOBRAZOWANIE RUCHU STATKU GLEBINOWEGO

Proces precyzyjnego sterowania bezzalogowym pojazdem podwodnego wy-
maga stafego monitorowania jego polozenia i ruchu. Prezentowany w arty-
kule program Monitor SG zapewnia operatorowi na okrecie zobrazowanie
pozycji i ruchu statku glebinowego wzgledem okretu-matki i wzgledem dna
akwenu oraz jego usytuowania i ruchu w toni morskiej.

MONITORING OF UNDERWATER VEHICLE MOTION

Process of accuracy steering of an unmanned underwater vehicle requires
of permanent monitoring of its motion parameters. The computer program
called Monitor SG is presented in the paper. Its main goal is to display of
current vehicle's position in relation to a ship-mother and sea bottom.

1. WPROWADZENIE

Zobrazowanie ruchu statku glebinowego w czasie rzeczywistym jest najwazniejszym ele-

. mentem procesu monitorowania przemieszczania si¢ bezzalogowego pojazdu podwodnego

w glebi morskiej. Taki, zaopatrzony co najmniej w jedna kamere podwodng i szereg urzadzen
nawigacyjnych i specjalistycznych pojazd, zwany statkiem glebinowym (SG), shuizy do in-
spekcji dna morskiego, wrakow i przeszk6d podwodnych, a w szczegblnosei do identyfikacji
obiektow minopodobnych. W Instytucie Elektroniki i Elektrotechniki Okretowej Akademii
Marynarki Wojennej zrealizowano model laboratoryjny systemu zobrazowania takiego statku
glgbinowego, sterowanego droga przewodowa. Oprogramowanie uzytkowe systeru, o na-
zwie Monitor SG jest przeznaczone do zapewnienia skutecznego podgladu sytuacji nawiga-
cyjno - taktycznej SG na konsoli operatorskiej, zamontowanej na okrecie-matce statku glebi-
nowego. .

2. PROGRAM MONITOR SG ¢

2.1. Zadania programu i sposéb prezentacji jego wynikéw .

Program Monitor SG jest przeznaczony przede wszystkim do graficznego prezentowania
w czasie rzeczywistym usytuowania statku glebinowego (SG) w stosunku do okretu-matki
i jego potozenia w toni - wzgledem powierzchni morza i wzgledem jego dna. Ponadto zadanie
programu polega na eksponowaniu pozycji SG w koordynatach geograficznych oraz w lokal-
nych wspdlrzednych prostokatnych i przedstawianie jego podstawowych danych, takich jak
aktualoy kurs, zanurzenie i gleboko$é (odleglosé SG od dna). Program przedstawia takze
w postaci alfanumerycznej namiar na SG oraz odleglosci - poziomg i skoéng do SG z okretu-
matki, jak tez dane nawigacyjne, dotyczace okretu-matki, takie jak jego doktadna pozycja
geograficzna, realizowany kurs oraz sktadowe predkosci liniowej okretu - wzdluzng i po-
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przeczna. Na rys. 1. przedstawjono sposGh prezentacji ruchu statku glebinowego wzgledem
okretu-matki w plaszezysnic horyzontalnej, na geograficznie zorientowanej lokalngj siatce
metrowej, z nakresem trajektorii ruchu SG. Zastosowano konwencje liniowo nieruchomego
okrgtu-matki (jego symbol przybiera kat stosowny do jego kursu), ustawionego w punkcie
(x0.yo) siatki. Linie przerywane okredlajg odpowiednio aktualne kursy SG i okretu-matki
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Rys. 1. Zobtazowanie ruchu statky glebinowego wzgledem okretu-matki
w plaszczyznie poziomej

Zasadg prezentacji graficznej polozenia statku glebinowego w toni morskiej tj. usytuowania
SG wzgledem powierzehni morza i wzgledem dna (plaszezyzna pionowa zobrazowania ruchu
G) pokazano ma rys. 2. Widoczna jest na nim trajektoria ruchu SG w plaszezyZnie
Wertykalnej (historia ruchu SG od momentu opuszezenja okrgtu matki). Mozna na biezaco
°b§er\vowaé wielkosci zanurzenia SG oraz glghokosci akwenu pod jego stepka, Wraz ze
“miang tej glebokogci zmienia si¢ zakres zobrazowania glebokosci (na rysunku 2. pokazano
Minimalny zakres glebokosci, wynoszacy 20m).
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Polozenie SG w toni * Zakres glebokosci: 20m
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Rys. 2. Zobrazowanie ruchu i potozenia SG w toni morskiej (plaszczyzna pionowa)
2.2, Zrédia danych nawigacyjnych

Dane nawigacyjne dotyczace statku glebinowego oraz okretu-matki, program Monitor SG

pozyskuje z nizej wymienionych zrodet:

* zestaw autonomicznych urzadzen pom1arowo—naw1gacyjnych statku glebinowego (echo-
sonda, zyrokompas, glgbokosciomierz),

» system hydrolokacyjny statku gl¢binowego "Trackpoint II" (system hydrolokacyjny usy-
tuowany na okrgcie-matce wykorzystuje specjalny transponder, zainstalowany na SG);

¢ okretowy zintegrowany system nawigacyjny "PSTROKOSZ".

Ponizej wymieniono transmisje, ktore zapewniajg odbidr przez program Monitor SG informa-

¢ji zrodtowych: .

1) Transmisja informacji nawigacyjnej, nadawana z zestawu urzadzen nawigacyjnych statku
glebinowego;

2) Transmisja danych z systemu hydrolokacyjnego "Trackpoint IT".

3) Transmisja informacji z okretowego systemu nawigacyjnego "Pstrokosz” (umozliwiajacy
transfer aktualnych danych nawigacyjnych dotyczacych okretu-matki).

2.3. Struktura programu

Program Monitor SG charakteryzuje sig przyjaznq dla uzytkownika, okienkowg i dialogowa
struktura. W strukturze programu wyrozni¢ mozna nastgpujqce elementy:
¢ pliki konfiguracyjne - konfiguracji transmlsp i konfiguracji programu;
o interfejs uzytkownika, a w nim:
- menu programu,
- pasek narzedzi, -
- dialog "Konfiguracja programu”,
dialog "Transmisja".
- dialog "Konfiguracja transmisji".
Ponizej, na rys. 3. pokazano przyktadowo okno dialogowe "Konfiguracja programu", ktorego
elementy dialogowe oznaczajg;:
* "Plik konfiguracyjny" - ustawienie nazwy pliku z konfiguracja;
» "Ekran" - ustawienie przekatnej wykorzystywanego ekranu monitora;
o "Okret" - ustawienie wymiardw (dlugosci i szerokosci ) okretu-matki;
e "Transmisje" - wywolanie dialogu "Transmisja" stuzacego do konfiguracji odczytu-
z odpowiednich portow transmisji z poszczegdinych urzadzen.
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Rys. 3. Wyglad okna dialogowego "Konfiguracja programu® '

Na rys. 4. , jako inny przyklad, zamieszczono okno dialogu "Transmisja", w ktérym: .
* “Nazwa portu" - ustawienie nazwy portu szeregowego; o
" "Okres odczytu" - ustawienie okresu czasu [w milisekundach], co jaki maja byé od '

czytywane dane z portu; ;
¢ "Plik konfiguracyjny" - ustawienie nazwy pliku z konfiguracja parametréw i forma !
téw transmisji. g

Rys. 4. Wyglad okna dizlogowego "Transmisja " "

Jako Przykiad odmiennego fragmentu interfejsu uzytkownika "Monitora SG", ponizej, na ry-
Sunku 5, przedstawiono pasek narzedzi, przeznaczonego do zalaczania lub wylaczania tzw. |
kreskj kursowej okretu-matki oraz statku glgbinowego.

\
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A A wiaczanic / wylaczanie kreski kursowej SG
wlaczanie / wylaczanie kreski kursowej okretu-matki
Rys. 5. Wyglad paska narzedzi

2.4, Koficowy efekt programu Monitor SG

Na rys. 6. zaprezentowano autentyczny wyglad ekranu gléwnego programu monitorowania
ruchu bezzatogowego pojazdu podwodnego. Najwieksze okno ekranu zawiera horyzontalne
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Rys. 6. Wyglad gléwnego ekranu monitorowania statku glebinowego ‘
|
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zobrazowanie aktualnego pofozenia i ruchu SG wzgledem okretu-matki na siatce metrowej
lokalnego ukladu prostokatnego x,y. Statek glebinowy jest symbolizowany matym tréjkatem
(na barwnym ekranie monitora - w kolorze czerwonym) a okret matka przedstawiony jest
w postaci pigciokata (na ekranie barwnym jego kontury sa ciemnoniebieskie). Przerywane
linie przed "dziobami" - to wspomniane wyzej ich kreski kursowe. Jak widag, przy takiej skali
zobrazowania (1:500), gtéwne wymiary okretu-matki (np. jego dhigosé i szerokosé na owre-
) s juz bardzo istotne. Na prawej stronie ekranu od gory, ponizej okienek skali oraz daty
i czasu rozmieszczono okna informacji alfanumerycznej, dotyczace kolejno SG i okretu
-matki. Ukazuja si¢ w nich ich najwazniejsze, aktualizowane co 1s, dane nawigacyjno-
-taktyczne. W prawym dolnym rogu ekranu znajduje si¢ okno zobrazowania (w plaszczyZnie
pionowej) polozenia i ruchu SG w toni morskiej - wzgledem powierzchni i wzgledem dna
penetrowanego akwenu.

Oméwiony program zostat juz z powodzeniem probnie zaadaptowany do systemu oprogra-
mowania konsoli operatorskiej, nadzorujacej pracg statku glebinowego na okrecie specjal-
nym, a po niezbednych pracach adaptacyjnych i testujacych na obiekcie i probach morskich
Monitor SG zostanie tam zaimplementowany na stale.
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