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(57) Пристрій для запобігання зіткненню суден, що
містить блок порівняння, датчики пеленга, дально-
сті, курсу і швидкості, який відрізняється тим, що
в пристрій введена система первинної обробки,
яка містить блок визначення всіх параметрів на
загальні прямокутні координати, зв'язаний з авто-
матичною ідентифікаційною системою, блок пере-
творення полярних координат на прямокутні коор-
динати, зв'язаний з береговою радіолокаційною
станцією, блок заданого алгоритму, що визначає

параметри руху суден, підключений до автоматич-
ної ідентифікаційної системи, блок порівняння
розрахованих значень із припустимим, підключе-
ний до блоків визначення всіх параметрів на зага-
льні прямокутні координати, перетворення поляр-
них координат на прямокутні і заданого алгоритму,
а також систему вторинної обробки, що містить
електронну обчислювальну машину, зв'язану з
індикатором, що має дисплей, блок графічного
зображення для оцінки і вирішення задачі розбіж-
ності між суднами, блок графічного зображення
для вибору виду маневру безпечного розходження
суден, блок органів керування, блок табличної
інформації про вид безпечного маневру і блок
табличної інформації про безпечний кут зміни кур-
су судна

Винахід відноситься до засобів автоматизова-
ного керування суднами і може бути використаний
як засіб автоматичної радіолокаційної прокладки
курсу для запобігання зіткнення суден при прямо-
лінійному і криволінійному русі

Відомо, ЩО системи автоматичної радіолока-
ційної прокладки складаються з радіолокаційної
станції й обчислювальної машини [1]

Недоліком цієї системи є те, що не стійко су-
проводжуються ЦІЛІ зі слабкими сигналами, не
виключена можливість обчислення помилкових
параметрів руху цілей

Найбільш близьким по технічній сутності є
пристрій для запобігання зіткнення суден, що міс-
тить блок порівняння, датчик дальності, датчик
пеленга, датчик курсу і датчик швидкості [2]

Недоліком є неточність виміру і великі габари-
ти пристрою, неможливість визначення безпечного
кута зміни курсу судна

В основу винаходу поставлена задача ство-
рення пристрою для запобігання зіткнення суден, у
якому передбачений блок перетворення прямоку-
тних координат, блок визначення параметрів і по-
рівняння, система вторинної обробки, це забезпе-

чує рішення задачі безпечної розбіжності суден,
що запобігає зіткнення і забезпечує безпеку море-
плавства

Поставлена задача зважується тим, що в при-
строї для запобігання зіткнення суден, який міс-
тить блок порівняння, датчики пеленга, дальності,
курсу і швидкості, ВІДПОВІДНО до винаходу, введена
система первинної обробки, що містить блок ви-
значення всіх параметрів на загальні прямокутні
координати, зв'язаний з автоматичною ідентифіка-
ційною системою, блок перетворення полярних
координат на прямокутні координати, зв'язаний з
береговою радіолокаційною станцією, блок зада-
ного алгоритму, що визначає параметри руху су-
ден, підключений до автоматичної ідентифікацій-
ної системи, блок порівняння розрахованих
значень із припустимими, підключений до блоків
визначення всіх параметрів на загальні прямокутні
координати, перетворення полярних координат на
прямокутні і заданого алгоритму Система вторин-
ної обробки містить електронну обчислювальну
машину, зв'язану з індикатором, що має дисплей,
блок графічного зображення для оцінки і рішення
задачі розбіжності між суднами, блок графічного

ю
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зображення для вибору виду маневру безпечної
розбіжності суден, блок органів керування, блок
табличної інформації про вид безпечного маневру
і блок табличної інформації про безпечний кут змі-
ни курсу судна

На фіг 1 - блок-схема пристрою для запобіган-
ня зіткнення суден

На фіг 2 - графік для вибору виду маневру
безпечної розбіжності суден

На фіг 3 - графік для оцінки і рішення задачі
розбіжності між суднами

Пристрій для запобігання зіткнення суден, має
систему первинної обробки, що містить блок ви-
значення всіх параметрів на загальні прямокутні
координати 1, зв'язаний з автоматичною ідентифі-
каційною системою 2 (АІС), блок перетворення
полярних координат на прямокутні координати З,
зв'язаний з береговою радіолокаційною станцією 4
(БРЛС) Блок заданого алгоритму 5, що визначає
параметри руху суден, підключений до автоматич-
ної ідентифікаційної системи 2 Блок порівняння
розрахованих сигналів із припустимими значення-
ми 6 підключений до блоків визначення всіх пара-
метрів на загальні прямокутні координати 1, пере-
творення полярних координат на прямокутні 3 і
заданого алгоритму 5 Система вторинної обробки
містить електронну обчислювальну машину 7,
зв'язану з індикатором, що має дисплей 8, блок
графічного зображення для оцінки і рішення задачі
розбіжності між суднами 9, блок графічного зобра-

Для відвороту вправо

Otf-YT)+(V£°> + dpyBnp
 sln(

-V(°) cos(K(°))) , + dpxBnp

ження для вибору виду маневру безпечної розбіж-
ності суден 10, блок органів керування 11, блок
табличної інформації про вид безпечного маневру
12 і блок табличної інформації про безпечний кут
зміни курсу судна 13

Пристрій для запобігання зіткнення суден пра-
цює в такий спосіб У системі первинної обробки,
сигнали (назва, координати, швидкості, курси, ма-
неврені характеристики суден) від АІСу 2 надхо-
дять у блок визначення всіх параметрів на загаль-
ні прямокутні координати 1 Сигнали (пеленги і
дистанції) від БРЛС 4 надходять у блок перетво-
рення полярних координат на прямокутні коорди-
нати 3, одночасно блок заданого алгоритму 5 оде-
ржує сигнали від АІСу 2 (координати, осадка,
водотоннажність, характеристики руля і гвинта, )
і виробляє сигнали (місце положення, радіуси цир-
куляцій суден, ), що після цього надходять у блок
6, де відбувається порівняння трьох сигналів від
блоків 1, 3 і 5, після чого одержують достовірну
інформацію про рух суден (координати, швидкості,
курси, )

У системі вторинної обробки за допомогою
електронної обчислювальної машини 7 обчислю-
ють кути небезпечної зміни курсу судна, вид не-
безпечного відвороту і також малюють графіки для
оцінки і рішення задачі розбіжності між суднами і
для вибору виду маневру безпечної розбіжності
суден по формулах (1), (2), (3), (4), (5) і (6)

(1)

+ dpxBnp

dpyBnp

7
S(iyBnp

(2)

Дпя відвороту вліво

D(tl =

cos(K(°))-VB°)

COS(KJ?>)- V™
(3)

)-Ув°>5іп(К<°>)] (4)



62275

t(t l =
cos(K(°)))

/(V™ cos(K<° і + o f ) - V<° і cos(K<°> )]2 + [ V<* і sin( K<°> + o f ) - V<°> sin( K<

де Dkp,t[~ - параметри найкоротшого зближення

між суднами, миль, година,

DB^p, D® - відстані між суднами при відвороті

вправо і вліво, миль,

X ^ . X ^ . Y J ^ . Y ^ 1 ' - поточні координати суден,

миль,

VA

0', V ^ . K ^ . K ^ 0 ' - поточні курси і швидкості су-

ден, миль/година, градусів,

х - час запізнювання, година,

\/д

1' - швидкість при циркуляції судна, його

значення можна визначити

_ V ( 0 )
А 180е

(7)

де VA - швидкість на сталій циркуляції,

миль/година,

dpx B n p ,dpx B J 1 - зміна відстані між суднами при

циркуляції по осі ОХ
Його значення визначається

для відвороту вправо

^ ^ ( К А ' - ІSin( a£>) - RA .впр

для відвороту вліво

(8)

(9)

Д е с^РУвпр^РУвл - зміни відстані між суднами при

циркуляції по осі ОУ
Його значення визначається по формулах
для відвороту вправо

(Ю)

(5)

(6)

де RA- радіус циркуляції судна А, миль
а д ' • КУТ зміни курсу судна А при циркуляції,

градусів,

Ч'впр.Ч'вл ' КУТ орієнтування, його значення ви-

значається
для відвороту вправо

ФУвпр
4>впр = arctg

dpx
впр

для відвороту вліво

Ф у Е
Ц І В П = a r c t g

d p x E

( 1 2 )

( 1 3 )

Для безпечного керування рухом суден, через
дисплей 8 вибирають судно, яке необхідно супро-
воджувати Після ЦЬОГО сигнал надходить на ЕОМ
7, і на індикаторі одержують всю інформацію з
безпечної розбіжності з іншими суднами, що висві-
тлюється на блоках 9, 10, 12 і 13 У блоці 9 висвіт-
люється графічне зображення для оцінки і рішення

задачі розбіжності суден (фіг 3), де а д п а с н о - не-
безпечний кут зміни курсу судна, D3af l, t 3 a f l - задані
відстань і час У блоці 10 висвітлюється графічне
зображення для вибору виду маневру безпечної
розбіжності суден (фіг 2), де D3anac - навігаційний
запас Блок 12 містить табличну інформацію про
вид маневру Блок 13 містить табличну інформа-
цію про кут небезпечної зміни курсу при відвороті
вправо і вліво Контроль режиму роботи системи
здійснюється за допомогою блоку органів керу-
вання 11

Джерела інформації
1 Судовые средства автоматизации преду-

преждения столкновений судов / Ю Г Зрабов,
Р Н Черняев, Е В Якшевич, В Я Яловенко - М
Транспорт - 264с - стр 20

2 Авторское свидетельство №1604046, Кл
G08G3/02, 1983г

для відвороту вліво

(11)
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Первинна обробка

8

Вторинна обробка

ФІг. 1

Відворот шііва Відворот «право

-1В0 -150 -Ш -ЗО -60 -М О 9в 120 Ш Ш

ФІГ.2

-D

Фіг З

Комп'ютерна верстка Т Чепелєва Підписне Тираж39 прим

Міністерство освіти і науки України
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