Rezumat

Aceast lucrare prezirit problema rasufirii inclinarilor unei nave, cu scopul de a
determina anumii factori legai de arhitectura sau constrizc ei, cum ar fi stabilitatea
longitudinak sau transversal

O masurare coreéta incliririlor ar fi de folos pentru imbuititirea stabilifitii navei sau
pentru o eventualreaducere a ei in po@& de echilibru. Asgizi intalnim in dotarea navelor mici,
sl nU numai, sisteme deasurare a nclidii.

De exemplu, atunci cand containerele vapoareloinsaré cu marf. Pentru evitarea
nclinarii excesive atunci cand este éncat prea mult pe o anuraiparte, un operator uman va fi
atenionat de dtre un sistem de avertizare luminos sau sonor.

Fonrele care amneaz asupra navegi care duc la modificarea inclini sunt: vantul,
valurile, fota centrifu@ ce apare in timpul git@i navei.

Miscarile legate de modificarea inclini navei se impart in categorii in fureede axul
n jurul ciruia se inclii. Putem deosebi mai multe goari unghiulare:

- Ruliu (roll) sau inclinare n jurul axei longitudile (axa y);
- Tangaj (pitch) sau inclinare n jurul axului traassal (axa x);
- Deriva (yaw) sau inclinare in plan orizontal(axa z).

Ideea luciirii este de a determina inclinarea navei cu ajlit@amnai multe accelerometre
prin eliminarea ngicarilor de tranzlaéie, de fota si verticale, ale navei, de cele de tata
(unghiulare). Mycarile de rotge sunt cele aflate in domeniul nostru de interes.

Pe langa problema studiegi masudrii inclinarii unei nave, in aceastlucrare se
realizeaz un studiu teoretic asupra fummarii a dod tipuri diferite de accelerometrg
compararea lor in vedereatmierii unor informaii statistice despre fuionareasi potrivirea lor
cu lucrarea prezent

Problema devine evidentn momentul in care se obsgiwclinarea pe mai multe axe
posibilitatea combirii lor.

O modalitate de rezolvare ar fi colectarea infaiiha® de la senzorgi stocarea lor intr-
un sistem cu capacitate mare de calcul, cum an Galculator. Colectarea informiikor poate fi
facutd de ctre un microprocesor avand ca scop transmiterepdotru o prelucrare ulterigain
vederea otnerii informatiilor dorite.

O alti modalitate de rezolvare ar fi preluarea infotiftx de citre un microprocesor cu
performane mai ridicate (DSP)i prelucrarea lor de ate aceeg@ unitatea de procesare.
Dezavantajele ar fi costul ridicat, limitarea cédldui de ctre performatele procesoruluki
complexitatea prograini comparativ cu prima metad Complexitatea prograini creste in
momentul Tn care calculele complicate efectuate cdéulator (interpretarea rezultatelor
colectate) revin microcontrolerului.

Problema discutatin aceast lucrare se incadreain categoria de probleme legate de
achiztia si prelucrarea datelor, in special probleme lega&teidluarea datelor de la mai mnul
senzorisi prelucrarea datelor abute din nasuratori efectuate in timp real.
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Capitolul 1 prezint natiuni teoretice legate de senzericategorisirea lor. Aceste tioni
au stat la baza felegerii fenomenului de &surare realizat cu ajutorul instrumentelor alese.
Capitolul 2 descrie sofile posibile de realizare. Se disgudespre posibilitatea alegerii

dintre dod instrumente diferite: giroscopsilaccelerometrul.

Capitolul 3 motiveaz alegerea sotillor de proiectare, prin prezentarea principalelor
caracteristicigi de selectare a componentelor cheie.
Capitolul 4 red proiectarea hardwarg posibilitatea interconectarea principalelor piese
De asemenea se prezirdimensionarea fizica unor componente in vederea prinderii lor pe

plac.

Capitolul 5 descrie programele folosite pentru asgdsi gestionarea datelor preluate de
la senzorii de accelaia. De asemenea se desckiuprogramele realizate in C++ pentru

prelucrarea informdlor primite pe serial.



