
Informações básicas para operação 

com o Precisenav 
 

O Precisenav é um software de engenharia especializado no assentamento de linhas e 

cabos submarinos 

Para seu perfeito funcionamento em uma embarcação, são necessários alguns 

equipamentos típicos de navegação: 

MRU, GPS, Gyro, Anemômetro e sinais do ROV 

Os sinais podem chegar no computador por cabos de comunicação serial (RS232, 

RS485 ou RS422) ou por meio de um concentrador de dados. 

Os concentradores de dados são equipamentos que tem como finalidade receber os 

sinais de diversas fontes com padrões de sinais diferentes e disponibiliza-los na rede 

(LAN) através de um endereço IP. 

Exemplos de concentradores de dados: 

Moxa DA-661 

 

Este concentrador recebe 16 entradas de sinais serial (RS232, RS485 e RS422) isoladas 

galvanicamente e disponibiliza na rede LAN desta forma: 

Canal 1 – IP 192.168.3.23 : 4001 

Canal 1 – IP 192.168.3.23 : 4002 

Canal 1 – IP 192.168.3.23 : 4003 

. 

. 

. 

Canal 16  – IP 192.168.3.23 : 4016 

  



Perle Systems  IO-Lan  

 

Este concentrador recebe 16 entradas de sinais serial (RS232) não isoladas, e 

disponibiliza na rede LAN desta forma: 

Canal 1 – IP 192.168.10.23 : 1001 

Canal 1 – IP 192.168.10.23 : 1002 

Canal 1 – IP 192.168.10.23 : 1003 

. 

. 

. 

Canal 16  – IP 192.168.10.23 : 1016 

  



Telegramas mais comuns para este tipo de aplicação 

Vento: $PAMWV ou $IIMWV ou $WIMWV 

VRU:   $PRDID 
       $PSXN,10,10 

MRU:   protocolo binário EM-1000 ou EM-3000 

Gyro:  $HEHDT ou $GPHDT ou $INHDT ou $AGHDT ou $HCHDM ou $HETHS 

DGPS:  $GPGGA ou $GNGGA ou $INGGA ou $DPGGA 
$GPVTG ou $GNVTG ou $INVTG  
$GPZDA (este telegrama é usado quando o Precisenav trabalha com TIME-
STAMP) 

HiPap: $PSIMSSB  
        $PSIMLBP 
        $PSIMSNS 
        $PTSAG 



 



(ex: que funciona $SIMSSB,141516.16,B31,A,ExD,C,N,F,18.47,0.00,1500.00,8.42,N,,*3A) 

 

ROV:    $PPTIROV 
       $PSSI 
        $ROV 

Os campos do telegrama $ROV são: 

• Heading do ROV em graus, 

• Profundidade do ROV em metros, 

• Altura do ROV em metros, 

• Pitch do ROV em graus, 

• Roll do ROV em graus 

Separados por vírgulas. 

 

  



ROV inercial: Sonardyner: 

São usados um telegrama NEMEA junto com um telegrama binário, devem ser 
transmitidos em uma taxa de 2 x por segundo. 

Primeiro vem o binário: 

LNav/LNavUTC  (ref. UM-8253-SPRINT-Nav A3 User Manual.pdf , pag.244) 

 

Em seguida o ASCII NEMEA $INGGA 

‘í¡ö–C††ßÄúSáÛœÿÃþ Lþÿûÿ¶ÿ_—\>ÃÒ[>f ®CŒÿ$INGGA,151059.697882,2250.0185502,S,04307.9461933,W,4,,0.317,-0.783,M,,M,,*42 

Com os dois sinais presentes, inercial e acústico, temos a seguinte imagem no PreciseNav: 

 

A seta Roxa é o sinal do acústico e a seta verde é o sinal do inercial 

 

  



Detalhes da configuração do APÓS para atender os requisitos do ROV inercial e a conexão 

com o PreciseNav: 

 

Configuração do Output APOS para atender Inercial: time UTC, latlong RAD, geografic position 

 



 

Configuração Output APOS para atender requisito do acústico PreciseNav: sem UTC, 

coordenada UTM N/E, com local position.  

A opção Output data (Meas/ Filter) deve ser usada como Filter (F), adiciona um filtro que 

diminui a erraticidade da posição do ROV.  



Shape do Navio 
 

 

O shape do navio é um arquivo de linhas simplificado que mostra os principais pontos 

do navio e seu contorno (maiores dimensões), o formato aceito pelo Precisenav é o     

“ * . ship ”. 

Fornecendo as plantas do navio para a Quetzal nós fornecemos o arquivo. 

A principais medidas e pontos que devem constar no modelo são: 

Comprimento Proa – Popa 

Largura 

Representação do Moonpool 

Representação de algum guindaste importante 

Representação do helideck 

 

  



Off-Set do DGPS 
Referências e off-set dentro do Precisenave 

Usando um GPS, a única coisa que se pode realmente obter são as latitudes e 
longitudes do mastro da antena, através do telegrama $GPGGA. Elas precisam ser 
transladadas para um ponto comum, que normalmente é o moonpool. Para isto é que 
servem os dados antena(x), antena(y) e antena(z) do PreciseNav. Eles fazem com que 
as coordenadas apresentadas sejam as do moonpool. O valor de antena(x) é 
multiplicado pelo cosseno do ângulo de pitch enquanto o valor de antena(y) é 
multiplicado pelo cosseno do ângulo de roll. Então, respondendo à sua perqunta os 
valores "Norte" e "Este" são obtidos dessa forma, simplesmente aplicando os "offsets" 
métricos entre a antena e o moonpool. Já o valor "Gyro" vem da agulha giroscópica. 
Os valores "Lat" e "Lon" são apenas as conversões de "Norte" e "Este" para 
coordenadas geográficas. O "CMG" e o "SOG" são obtidos do GPS também, através do 
telegrama $GPVTG (que precisa estar habilitado). O valor do "Pitch", do "Roll" e do 
"Heave" são obtidos diretamente da MRU. A "Hora"é o relógio interno do computador 
(acertado pela internet) e "Dif" é a diferença em metros entre os dois receptores 
de GPS. 

 



   

 

  

Off Set X 

Off Set Y 

Off Set Z 



Off-set da MRU/VRU 
 

 

Estes são os off-sets para Pitch, Roll e Yaw 

 

  



Aproamento do ROV 
 

O Precisenav tem a opção de tratar um transponder como um ROV e se receber o telegrama 

correto pode representar na tela o ROV como uma seta que tem sua direção orientada pela 

Gyro do ROV em questão. 

 

Este telegrama deve ter o seguinte formato: 

Ex: 

$ROV ,187.5  ,-0000.1  ,0000.00,000   ,54    ,-000.48  ,54  ,-002.005352 

$ROV , gyro   ,xx    ,xx   ,xx  ,xx  , xx , xx  ,xx 

O cabeçalho deve ser “$ROV” e o primeiro campo é obrigatório ser o ângulo da Gyro em graus, 

os outros não importam para este propósito. 

Normalmente este telegrama é montado dentro do computador do ROV e chega no 

concentrador de dados (MOXA, IoLAN etc). 

Telegramas de saída do Precisenav 

Formato dos telegramas VIGA 1/VIGA 2: 

$VIG,7453463.22,542453.51,1503.48,7453649.25,547246.32,195.63 

Onde: 

7453463.22 - Coordenada N do ROV1/ROV2 
542453.51 - Coordenada E do ROV1/ROV2 
1503.48 - Profundidade do ROV1/ROV2 
7453649.25 - Coordenada N do navio 
547246.32 - Coordenada E do navio 
195.63 - Aproamento do navio 

  



Setup do programa para telemetria do ROV  Precise-ROV 
 

 

 


