Radiolokacja 3

Zorientowania, zobrazowania ruchu;
interpretacja ruchu ech na ekranie




LZakres obserwacji

- Zakres obserwacji (ang..
range) wyrazony jest
przez wartosc¢ promienia
obszaru zobrazowanego
na ekranie w przypadku,
gdy srodek
Zobrazowania znajduje
sie w srodku ekranu

-



Zakres - IMO

- W morskich radarach nawigacyjnych stosuje sie
znormalizowane zakresy obserwaciji. Zgodnie z
wymogami rezolucji IMO wymagane s3g
nastepujgce zakresy obserwaciji [IMO, 2004].

0.25 Mm, 3 Mm,
0.5 Mm, 6 Mm,
0.75 Mm, 12 Mm,
1.5 Mm, 24 Mm.

Rezolucja dopuszcza takze dodatkowe zakresy
obserwacji, zarowno mniejsze od 0.25 Mm jak i wieksze
od 24 Mm.



Decentrowanie

« Nie nalezy utozsamiacC aktualnie wybranego zakresu
obserwacji z maksymalng odlegtoscig wyswietlenia ech.

- W morskich radarach istnieje mozliwos¢ zdecentrowania
obrazu, polegajgce na przesuwaniu srodka
zobrazowania (pozycji wtasnej statku) w wybranym

kierunku.

@




Decentrowanie (Off-centering)

- Moze by¢ zapewniona funkcja automatycznego
pozycjonowania pozycji statku w celu uzyskania maksymalnej
widocznosci przed dziobem.

- W zobrazowaniu ruchu rzeczywistego pozycja anteny
powinna by¢ automatycznie resetowana w granicach 50%
zakresu w celu uzyskania maksymalnej widocznosci przed
dziobem. Powinna istnie¢ mozliwos¢ na wczesniejsze
resetowanie pozycji anteny.




Dobor zakresu obserwacji

« Ogolng zasadg jest taki dobor zakresu dla danych
warunkow, ktory zapewni:
s najlepszg rozroznialnosc¢ radaru,
s najlepszg doktadnos¢ pomiarow,

- Doktadnos¢ pomiaréw radarowych (pomiar odlegtosci
oraz kata) zalezy miedzy innymi od odlegtosci miedzy
obiektem a radarem, a takze od wzglednej odlegtosci
echa od srodka zobrazowania.

= podjecie wystarczajgco wczesnie manewru
antykolizyjnego
+ Przepisy MPDM, prawidto 5, 6, 7 (obserwacja, szybkogg =
bezpieczna, ryzyko kolizji)



/orientowanie, zobrazowanie

« Zorientowanie obrazu radarowego okresla
Kierunek odniesienia przy pomiarze katow
poziomych (namiary badz katy kursowe).

« Zobrazowanie ruchu okresla sposob
przedstawienia ruchu statku witasnego i innych
obiektow.

« Rodzaj zobrazowania w potgczeniu z doborem
zorientowania majg zasadnicze znaczenie przy
ustalaniu parametrow ruchu ech i nakresach
antykolizyjnych.



Trails - poswiata

. Slady wyswietlane przez radarowe echa obiektow w postaci
rozswietlenia miejsc, w ktorych znajdowato sie echo. Slady te
mogg by¢ rzeczyW|ste lub wzgledne.

- Powinna bycC zapewniona poswiata o zmiennej dtugosci
(czas) Nalezy podac trasy celu o zmiennej dtugosci (czas) ze
wskazaniem czasu i trybu. Powinno by¢ mozliwe wybieranie
poswiat rzeczywistych lub wzglednych dla wszystkich trybow
ruchu rzeczywistego.

- Poswiata powinna odrézniac sie od ech

- Poswiata powinna bycC utrzymana i zaprezentowana w ciggu 2
skanow (obrotéw anteny) lub ekwiwalentnie, po:

s zmniejszeniu lub zwiekszeniu zakresu;
= Zdecentrowaniu | zresetowaniu obrazu radarowego; |
s zmianie miedzy rzeczywistg i wzgledng poswiata.



Wektory

 True vector: wektor reprezentujgcy
przewidywany ruch rzeczywisty obiektu
pokazujgc jego COG i SOG.

 Relative vector: przewidywany ruch obiektu
wzgledem ruchu statku wtasnego.



Zorientowania

- Mozna wyrozni¢ nastepujgce rodzaje
Zzorientowania obrazu radarowego
(ang.: picture orientation):
= zorientowanie wzgledem polnocy,
N-up (ang.: north up),

= zorientowanie wzgledem dziobu,
H-up (ang.: head up),

= zorientowanie wzgledem kursu,
C-up (ang.: course up)



Head-up

- Pionowa kreska
kursowa wskazuje
000°

- Odczytywane
Kierunki sg kgtami
kursowymi — liczone
od dziobowej czesci ™
0sl symetrii statku

« W celu uzyskania
namiaru nalezy
dodac kurs
rzeczywisty.




Head-up, zalety

- Zaletami tego zorientowania niewatpliwie jest
podobienstwo sytuacji otaczajgcej statek z jego
odwzorowaniem na ekranie radaru.

- Bardzo tatwo jest identyfikowac kierunki
obserwowane na ekranie z otoczeniem.

- Najczesciej stosuje sie to zorientowanie w
waskich przejsciach oraz na podejsciach do
portow.



Head-up, wady

» Do wad mozna zaliczycC trudnosci z doktadnym
okresleniem katow kursowych poniewaz na
skutek myszkowania lub zmiany kursu statku
caty obraz radarowy bedzie sie obracat.

- Zmiany kursu statku bedg rowniez miaty wptyw
na rozmiary kagtowe ech radarowych oraz
poswiaty przez nie generowane.



North-up

» 000° na zewnetrzne;
skali kgtowe] wskazuje
pothoc, natomiast

potozenie kreski

Kursowej jest zgodne z

Kursem rzeczywistym

statku 270°

- kierunki wyznaczane
0rzy pomocy
znacznikow
radarowych sg
namiarami
rzeczywistymi




North-up, zalety

« Do zalet tego zorientowania nalezy brak
rozmywania ech oraz poswiaty na skutek
myszkowania lub zmiany kursu.

- W tym przypadku zmiana kursu powoduje
zmiane potozenia jedynie kreski kursowej a nie
catego obrazu (head-up).

» Stosujac to zorientowanie obserwator moze w
prosty sposob zidentyfikowac echo poprzez
porownanie obrazu radarowego z map3g
nawigacyjna



North-up, wady

- Wada tego zorientowania jest fakt, iz nie jest
ono tak naturalne jak head-up.
Moze utrudniaC nawigacje w waskich
przejsciach i na podejsciach, zwtaszcza jezeli
kursy sg bliskie 180°.
Dlatego powinno sie je raczej stosowac na
wodach otwartych



Course-up

« Zorientowanie
nodobne do head-up

- Pionowa kreska
Kursowa w momencie
wyboru, wskazuje
kurs rzeczywisty na
skali zewnetrznej

» Odczytywane kierunki
Sg hamiarami
radarowymi
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Course-up, zalety

- Wyeliminowano w ten sposob rozmywanie ech przy
myszkowaniu lub niewielkiej zmianie kursu przez
statek, poniewaz obraca sie jedynie kreska kursowa
(w niektorych radarach po zmianie kursu nalezy
zresetowac potozenie kreski kursowej).

- Dodatkowg zaletg tego zorientowania wzgledem
poprzedniego, jest mozliwos¢ uzyskania namiaru
radarowego bezposrednio ze wskaznika
radarowego bez potrzeby dodawania kursu
rzeczywistego.



/obrazowania

- Wyroznia sie nastepujgce rodzaje zobrazowania
ruchu statku (ang.: picture presentation):
= zobrazowanie ruchu wzglednego,
RM (ang.: relative motion),
= zobrazowanie ruchu rzeczywistego,
TM (ang.: true motion),
= centralne zobrazowanie ruchu rzeczywistego,
CD (ang.: centered display lub constant display).

.1.I..-



Zobrazowanie ruchu wzglednego

- Pozycja obserwatora na obrazie radarowym jest
stata natomiast echa od obiektow poruszajg sie po
ekranie z kursami oraz predkosciami wzglednymi,
ktore powstajg na skutek ztozenia ruchu jednostki
wtasnej i obce).

« W stosunku do obiektu statego, jego echo bedzie
sie przemieszczato po ekranie radaru z predkoscia
rowng predkosci statku w’fasnego oraz kursem
przeciwnym (obréconym o 180°) do kursu
wtasnego.

« Natomiast namiar i odlegtos¢ do echa obiektu
poruszajgcego sie z takg samag predkoscig i kursem
jak statek wtasny bedg state



Zobrazowanie ruchu wzglednego

Poswiata obiektu statego bedzie odpowiadata predkosci
statku wtasnego ale skierowana zgodnie z przeciwnym
kursem

Echo obiektu poruszajgcego sie z identycznymi parametrami
ruchu jak statek obserwatora bedzie pozbawione poswiaty.

Echa od obiektu kolizyjnego, odlegtos¢ do niego bedzie
malata, a prosta bedgca przedtuzeniem poswiaty bedzie
przechodzﬂa przez pozycje obserwatora.

Bez zastosowania nakresu radarowego lub wykorzystania
funkcji urzgdzenia ARPA, nie mozna wyznaczycC
rzeczywistych parametrow ruchu obiektu.

Bardzo tatwo, postugujac sie typowymi znacznikami
pomiarowymi oraz poswiatg, mozna wyznaczyC CPA i TCPA.



Zobrazowanie ruchu wzglednego
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Zobrazowanie ruchu wzglednego

Echo obiektu

kolizyjnego
Echo obiektu

statego

Echo obiektu
przechodzace
go przed
> dziobem

Echo obiektu z
identycznymi
parametrami
ruchu jak statek
witasny




CPA TCPA by VRM and EBL
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CPA TCPA by VRM and EBL
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Zobrazowanie ruchu rzeczywistego

- Wszystkie echa wykrywanych obiektow, wigcznie z
pozycjg obserwatora, poruszajg sie po ekranie radaru
odpowiednio do ich parametrow ruchu, skutkiem czego
obraz radarowy jest naturalny

- Bardzo tatwo rozpoznac echa od obiektow statych
poniewaz nie posiadajg poswiaty. Jest to bardzo
uzyteczne w sytuacji gdy obserwator ptynie wzdtuz
brzegu. Echo od Igdu nie generuje wowczas poswiaty co
W znacznej mierze wptywa na czytelnosc¢ obrazu
radarowego.

« W réwnie prosty sposob mozna zidentyfikowac echa od
ptaw lub od zakotwiczonych statkow co utatwia zegluge
na podejsciu do portow, sluz, kotwicowisk itp.



Zobrazowanie ruchu rzeczywistego
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Zobrazowanie ruchu rzeczywistego

Echo od obiektu
kolizyjnego

Echo obiektu
statego

Echo obiektu
przechodzace
go przed
dziobem

Echo obiektu z
identycznymi
parametrami
ruchu jak statek
wiasny




Zobrazowanie ruchu rzeczywistego

Echo od obiektu
kolizyjnego

Echo obiektu
statego

Echo obiektu
przechodzace
go przed
dziobem

Echo obiektu z
identycznymi
parametrami
ruchu jak statek
wiasny




Zobrazowanie ruchu rzeczywistego

- Na podstawie poswiat mozna okreslic ich
parametry ruchu; Parallel Index lines (PI).
o V[kt]= d[Nm] n




Zobrazowanie ruchu rzeczywistego

- Na podstawie poswiat mozna okreslic ich
parametry ruchu; EBL + VRM

. ogo®
315(,’/ p \)045

Vlkt]=d[Nm] n

__ 60 [min]

t [min]




Zobrazowanie ruchu rquzywmtego

- Wadg tego zobrazowania jest o 0
cykliczne zmniejszanie sie obszaru
obrazu radarowego na kierunku
ruchu pozycji obserwatora czyli

przed dziobem” Skrajny punkt

poczatkowy
Po osiggnieciu skrajnego punktu na \
danym kierunku nastepuje
automatyczne zresetowanie pozycj .
anteny (w ramach 50% zakresu) do ke
pozycji zapewniajgcej maksymailny |
widok w kierunku przemieszczania sy Skrajny
sie statku. ounkt
Operator powinien mie¢ mozliwos¢ e koricowy

wczesniejszego zresetowania o=
pozycji statku wtasnego




Zobrazowanie ruchu rzeczywistego

« W przypadku tego zobrazowania konieczne jest
podanie parametrow ruchu jednostki wtasne).

» Mozna realizowac to manualnie wprowadzajgc
Cco pewien czas odpowiednie dane lub
automatycznie dostarczajgc niezbedne dane za
posrednictwem protokotu NMEA



Centralne zobrazowanie TM

- W centralnym
zobrazowaniu ruchu 315
rzeczywistego
podobnie jak w ruchu
wzglednym pozycja //
obserwatora jest &
stata, echa po
ekranie 7k
przemieszczajg sie |
zgodnie z ruchem
wzglednym. \

« Sztucznie o
generowana
poswiata natomiast
odpowiada ruchowi
rzeczywistemu

225°"

Echo od obiektu
kolizyjnego

Echo obiektu
statego

Echo obiektu
przechodzgce
go przed
dziobem

Echo obiektu z
identycznymi
parametrami
ruchu jak statek
witasny



Wybor zorientowania i zobrazowania

Zalezy od.:

* typu zeglugi (nawigacja na akwenie otwartym
lub na akwenie ograniczonym),

 natezenia ruchu

« wlasnych preferenc;i



Tryby wyswietlania obrazu radarowego

« Zgodnie z IMO Res. MSC 192:

s Powinien byC zapewniony tryb wyswietlania ruchu
rzeczywistego.

= Automatyczne resetowanie pozycji anteny moze byc¢
zainicjowane poprzez pozycje statku wikasnego na
wskazniku lub czasem, lub przez oba kryteria.

= Jezell wybrano reset pozycji po co najmniej kazdym
obrocie anteny, wowczas jest to rownowazne
zobrazowaniu True Motion with a fixed origin  (w 1
praktyce rownowazne poprzedniemu trybowi relative™"
motion)




Tryby wyswietlania obrazu radarowego

« Zgodnie z IMO Res. MSC 192:

s Powinno by¢ zapewnione zorientowanie North Up
oraz Course Up.

= Zorientowanie Head Up moze by¢ zapewnione
przy zobrazowaniu ruchu True Motion with a fixed
origin (w praktyce rownowazne do trybu relative
motion Head Up).



Relative motion with head up

- True Motion with a fixed origin + head up +
relative trails

» Dzieki niezaleznosci od informacji z urzgdzen
zewnetrznych, zestawienie H-up RM jest
jedynym, ktére moze byC stosowane w
przypadku awarii zyrokompasu, odbiornika GPS
lub logu



True motion modes

- True motion + course up + trails (true / relative)
 True motion + north up + trails (true / relative)



Sumowani wektorow




Przyktad

O: KR =180° v =12w

A: KK =90°, d=2Mm, KR =90°, v = 6w

B: NR =135° d =3 Mm, KR =000°, v=18w
t=0 min, £=10min

H-up, RM N-up, RM




Przyktad

O: KR =180° v =12w

A: KK =90°, d=2Mm, KR =90°, v = 6w

B: NR =135° d =3 Mm, KR =000°, v=18w
t=0 min, £=10min

N-up, TM N-up, RM




a) NR =030°, d =5Mm @

. . b) <K =330°,d =4Mm @
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d) <K =060°,d =2Mm (O
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Koniec



