Informacdes basicas para operacao
com o Precisenav

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

Para seu perfeito funcionamento em uma embarcacdo, sdo necessarios alguns
equipamentos tipicos de navegacao:

MRU, GPS, Gyro, Anemometro e sinais do ROV

Os sinais podem chegar no computador por cabos de comunicacdo serial (R$232,
RS485 ou RS422) ou por meio de um concentrador de dados.

Os concentradores de dados sdo equipamentos que tem como finalidade receber os
sinais de diversas fontes com padrdes de sinais diferentes e disponibiliza-los na rede
(LAN) através de um endereco 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 1-1P 192.168.3.23 : 4001
Canal 1-1P 192.168.3.23 : 4002

Canal 1-1P 192.168.3.23 : 4003

Canal 16 —1P 192.168.3.23 : 4016



Perle Systems 10-Lan

IOLAN SDS16C LDC Device Server
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Este concentrador recebe 16 entradas de sinais serial (RS232) ndo isoladas, e
disponibiliza na rede LAN desta forma:

Canal 1-1P 192.168.10.23 : 1001
Canal 1-1P 192.168.10.23 : 1002

Canal 1-1P 192.168.10.23 : 1003

Canal 16 —1P 192.168.10.23 : 1016



Telegramas mais comuns para este tipo de aplicacao

Vento: SPAMWYV ou SIIMWYV ou SWIMWV

VRU: SPRDID
SPSXN,10,10

MRU: protocolo binario EM-1000 ou EM-3000
Gyro: SHEHDT ou SGPHDT ou SINHDT ou SAGHDT ou SHCHDM ou SHETHS

DGPS: SGPGGA ou SGNGGA ou SINGGA ou SDPGGA
SGPVTG ou SGNVTG ou SINVTG
SGPZDA (este telegrama é usado quando o Precisenav trabalha com TIME-
STAMP)

HiPap: SPSIMSSB
SPSIMLBP
SPSIMSNS
SPTSAG

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

ROV: SPPTIROV
SPSSI
SROV

ROV inercial: Sonardyner:

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

Primeiro vem o binario:
LNav/LNavUTC (ref. UM-8253-SPRINT-Nav A3 User Manual.pdf , pag.244)

C.18 LNav/LNavUTC

Description

The long navigation (LNav) and long navigation UTC (LNavUTC) data messages are two generic
navigation outputs from Lodestar INS / AHRS that differ in only what time is represented in the
timeTag field of the message. LNav contains System Time, whilst LNavUTC contains UTC. The
remaining message content is essentially the combination of the Nav and NavQual messages.

Table C-18 LNav/LNavUTC Data

Byte# | size Field Units Optional Data |Notes
(from 0) |(bytes) |name type
1-6 6 Time Tag |10 seconds No Uint48 | System Time (LNav).

(LNav)

UTC (LNavUTC), Note 1
10°% seconds
(LNavUTC)

6-10 4 Latitude 231x90 deg Yes, see Int32 |Latitude, Note 2
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Em seguida o ASCII NEMEA SINGGA

‘fie-CttRAGSA0ceyAb Lbyayey_—\>AO[>f ®CEJSINGGA,151059.697882,2250.0185502,5,04307.9461933,W,4,,0.317,-0.783,M,,M,,*42

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

Nome Norte Este Prof
M38 7470064.76 693062.33 461.65
M47 7470085.22 693054.31 460.33

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

Detalhes da configuragdo do APOS para atender os requisitos do ROV inercial e a conexdo
com o PreciseNav:
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Configuracdo do Output APOS para atender Inercial: time UTC, latlong RAD, geografic position



Configuracdo Output APOS para atender requisito do acustico PreciseNav: sem UTC,
coordenada UTM N/E, com local position.

A opcdo Output data (Meas/ Filter) deve ser usada como Filter (F), adiciona um filtro que
diminui a erraticidade da posicdao 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 dimensdes), o formato aceito pelo Precisenav é o
“* ship”.

Fornecendo as plantas do navio para a Quetzal nés fornecemos o arquivo.
A principais medidas e pontos que devem constar no modelo sdo:
Comprimento Proa — Popa

Largura

Representacdo do Moonpool

Representagdo de algum guindaste importante

Representagdo do helideck



Off-Set do DGPS

Referéncias e off-set dentro do Precisenave

Usando um GPS, a Unica coisa que se pode realmente obter sao as latitudes e
longitudes do mastro da antena, através do telegrama SGPGGA. 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 dngulo de pitch enquanto o valor de antena(y) é
multiplicado pelo cosseno do dngulo de roll. Entdo, respondendo a sua perqunta os
valores "Norte" e "Este" sdo obtidos dessa forma, simplesmente aplicando os "offsets"
métricos entre a antena e o moonpool. Ja o valor "Gyro" vem da agulha giroscopica.
Os valores "Lat" e "Lon" sdo apenas as conversoes de "Norte" e "Este" para
coordenadas geograficas. O "CMG" e 0 "SOG" s3o obtidos do GPS também, através do
telegrama SGPVTG (que precisa estar habilitado). O valor do "Pitch", do "Roll" e do
"Heave" sdo obtidos diretamente da MRU. A "Hora"é o reldgio interno do computador
(acertado pela internet) e "Dif" é a diferenca em metros entre os dois receptores

de GPS.
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Off-set da MRU/VRU
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Zoom Prey

HPR (x) |0.00m Pitch \(0.000000°

Zoom All HPR (y) |0.00m [.000000°

Zoom + HPR (2) |0.00m 0.000000°
Q Gyro 0.00°

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



Aproamento do ROV

O Precisenav tem a opgdo 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 dire¢do orientada pela
Gyro do ROV em questao.

Nome Norte Este
M38 7470064.76 693062.33
M47 7470085.22 693054.31

Este telegrama deve ter o seguinte formato:

Ex:

SROV,187.5 ,-0000.1 ,0000.00,000 ,54 ,-000.48 ,54 ,-002.005352
SROV, gyro ,Xx XX ,XX ,XX , XX, XX ,XX

O cabecalho deve ser “SROV” e o primeiro campo é obrigatério ser o dngulo da Gyro em graus,
os outros ndo importam para este propdsito.

Normalmente este telegrama é montado dentro do computador do ROV e chega no
concentrador de dados (MOXA, IoLAN etc).



