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Inventia se refera la o platforma nautica si metoda de

stabilizare, utilizatad in scopul detectarii si masurarii la 8 9 3
punct fix, a obiectelor poluante reprezentate de deseuri, ‘ L '
din mediul marin, lacustru si fluvial. Platforma, conform A 2 Z R 4
inventiei, are in componenta un pendul (3) gravitational, — & /
care actioneaza prin intermediul unui sistem (2) de g i —L B I
parghii, niste carme (4) hidrodinamice pentru stabilizare ™ L eNag ST
longitudinald, si mai are un senzor (12) pentru sesi- '
zarea unghiului de incidenta dintre axa longitudinald a
platformei si directia curentului, si care actioneaza prin
intermediul unui sistem (2) de parghii, niste carme (5)
hidrodinamice pentru stabilizare laterald. Metoda de
stabilizare, conform inventiei, constad in aceea ca
migcarile unuiflotor (1), cauzate de perturbatiile mediu-
lui acvatic, Tn raport cu pozitia pendulului (3) gravitatio-
nal, care are tendinta de a-si pastra constanta orienta-
rea verticald, sunt transmise prin intermediul unui
sistem (2) de pérghii, la carmele (4) hidrodinamice pen-
tru stabilizare longitudinald, cu scopul de a compensa
aceste miscari Tn raport cu planul orizontal, si de la un
senzor (12) care sesizeaza directia curentilor, se trans-
mit migcari, prin intermediul unui sistem (2) de péarghii
la niste carme (5) hidrodinamice pentru stabilizare
laterald, in vederea compensarii migcarilor pe directia
curentului.
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PLATFORMA NAUTICA SI METODA DE STABILIZARE

Inventia se refera la o platforma nauticd si o metoda de stabilizare, utilizata in
scopul detectarii si masurarii la punct fix, a obiectelor poluante reprezentate de deseuri,
din mediul marin, lacustru si fluvial. Platforma nauticd pentru instrumente stiintifice
marine, cuprinde un sistem mecanic de autostabilizare, un sistem de flotabilitate si un
sistem de carme care lucreaza impreuna pentru a oferi o platforma stabila, pe care pot

fi montate instrumente stiintifice.

Platforma nauticd spre deosebire de cele cunoscute care presupun sisteme de
stabilizare a pozitiei realizate prin mijloace electronice, propune un sistem diferit, ce
cuprinde un senzor de miscare reprezentat de un pendul gravitational, si din niste
carme mecanice pentru a contracara actiunea fortelor perturbatoare (valuri, vant,
curenti subacvatici). Alimentarea cu energie electrica a instrumentatiei stiintifice aflata la
bord, este asigurata de niste de panouri fotovoltaice, un generator eolian si niste
acumulatori.

Sunt cunoscute astfel de platforme pentru achizitie de date din mediul acvatic.
O astfel de platforma poate fi submersibila, plutitoare, ancoratad sau avand capacitatea
de a naviga autonom. Unele dintre aceste platforme sunt stabilizate dinamic cu mijloace
electronice,electromecanice sau nestabilizate (fara sistem de control propriu). Un
document care prezintd brevetul US 5995882A, se referd la un vehicul autonom
subacvatic AUV (Autonomous Underwater Vehicle) pentru instrumentatie stiintifica.
Acest vehicul are o stabilizare bazata pe sisteme electronice care sunt extreme de

complexe, si care tocmai din acest motiv au o fiabilitate redusa si un cost ridicat.

Solutia propusa, ofera mai multe avantaje in comparatie cu un vehicul autonom

subacvatic, sau o platforma nestabilizata care necesita controlul unui operator.

Un sistem pentru operare in ape putin adanci are un regim de lucru special, iar
vehiculele autonome subacvatice sau platformele plutitoare nestabilizate, pot avea
restrictii de adancime sau dificultati privind mentinerea orientarii si pozitiei. Platforma

nautica propusa, poate naviga si poate fi manevrata usor in zone cu ape putin adanci,
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permitadnd colectarea eficientd a datelor si desfasurarea activitatilor de cercetare in
apropierea zonei costiere sau in habitate acvatice asociate acesteia.

Vehiculele autonome subacvatice prezintd un risc mare de esuare in cazul
erorilor cauzate de pilotul automat, ceea ce poate conduce la pierderea vehiculului sau
deteriorarea instrumentatie stiintifice instalate la bord.

O platforma nestabilizatd poate fi mai susceptibila la instabilitate si coliziune cu
suprafete sau obiecte submerse din ape putin adanci, lucru ce poate afecta
functionarea sistemele de achizitie de date. Un sistem de stabilizare electronic, desi
poate oferi unele avantaje specifice, cum ar fi capacitatea de a ajusta in timp real si
precis stabilitatea in functie de conditiile externe, totusi, prezintd dezavantajul ca are,
datoritd complexitatii sale, o fiabilitate scazutd si un pret de cost ridicat. Platforma cu
sistem de stabilizare mecanic este proiectatad si construitd pentru a face fatd conditiilor
adverse, cum ar fi temperaturi extreme, socuri mecanice sau vibratii intense.
Componentele mecanice pot fi selectate si proiectate pentru a rezista acestor conditii,

asigurand o functionare stabila si sigura.

Problema pe care o rezolva inventia revendicatd, consta in realizarea unei
platforme nautice stabilizatd pozitional prin mijloace mecanice, avénd aparatura de
cercetare de la bord protejatda fata de interferente electromagnetice, precum si
capacitatea de a efectua masuratori in zone dificile, greu accesibile navelor marine de
cercetare.

Platforma nauticad si metoda de stabilizare inidturd dezavantajul aratat mai sus
prin aceea ca are in componenta sa un pendul gravitational, care actioneaza prin
intermediul unui sistem de parghii, si niste cadrme hidrodinamice pentru stabilizare
longitudinald, mai are un senzor pentru sesizarea unghiului de incidentad dintre axa
longitudinald a platformei in raport cu directia curentului, si care actioneaza prin
intermediul unui sistem de péarghii, niste carme hidrodinamice pentru stabilizare
laterala, iar miscarile corpului flotant, cauzate de perturbatiile mediului acvatic, in raport
cu pozitia pendulul gravitational, care are tendinta de a-si pastra constanta orientarea
verticald, sunt transmise prin intermediul unui sistem de parghii, la niste carme

hidrodinamice pentru stablizare longitudinald, cu scopul de a compensa aceste miscari
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in raport cu planul orizontal, iar de la un senzor ce sesizeaza directia curentilor se
transmit miscari, prin intermediul unui sistem parghii, la niste carme hidrodinamice

pentru stabilizare laterala, in vederea compensarii miscarilor pe directia curentului.
Avantajele platformei nautica autonome sunt:

- pozitionarea si stabilizarea fiind realizate prin mijloace mecanice simple, creste
fiabilitatea platformei si reduce riscul esuarii;
- operarea autonoma, alimentarea aparaturii de cercetare se asigura prin utilizarea

energiilor regenerabile;

- faciliteaza lansarea si recuperarea usoara in ape putin adanci, putand fi lansata
de pe ambarcatiuni mici sau chiar direct de pe mal, reducand provocarile

logistice;

accesibilitate sporita, permitand cercetatorilor sa ajunga la locatii cheie fara a fi
limitati de restrictile de adancime impuse de alte platforme sau vehicule

subacvatice;

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu figura 1,
care reprezintd schita platformei nautice.

Platforma nautica, conform inventiei, cuprinde:

- flotor 1;

- sistem de parghii 2;

- pendul gravitational 3;

- carme hidrodinamice pentru stabilizare longitudinala 4;

- carme hidrodinamice pentru stabilizare laterala 5;

- sistemul de telemetrie (GPS,accelerometru) 6;

- rezervoare de balast 7;

- panouri fotovoltaice 8;

- generator eolian 9;

- acumulatori 10;
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- compartiment senzori si instrumentatie stiintifica 11;

- senzor pentru directia curentului 12.

Platforma nautica este alcatuitd dintr-un flotor 1, avand capacitatea de a se
mentine intr-o pozitie si o orientare constanta, fara a fi ancorata, prin intermediul unui
pendul gravitational 3, cu rolul de senzor de deplasare, ce actioneaza un sistem de
parghii 2, care comanda niste carme hidrodinamice pentru stabilizarea longitudinala 4.
Platforma mai are un senzor 12 pentru sesizarea unghiului de incidenta dintre axa
longitudinala a platformei in raport cu directia de curgere a apei, si care actioneaza prin
intermediul unui sistem de parghii 2 o carma hidrodinamica pentru stabilizarea laterala
5. Pendulul gravitational 3 este suspendat intr-o articulatie care asigura transmiterea
deplasarile relative in raport cu flotorul1, catre carmele hidrodinamice pentru stabilizare
longitudinala 4. Masa pendulului, precum si lungimea tijei asociate, sunt stabilite in
functie de gabaritul flotorului 1, marimea suprafetelor carmelor hidrodinamice pentru
stabilizarea longitudinala 4, si greutatea sarcinii utile, astfel incat sa permita

compensarea fortele hidrodinamice exercitate de factorii de mediu.

Aceasta platforma este proiectatd pentru a oferi o infrastructura stabila pe care
pot fi montate instrumente stiintifice specifice cercetarilor marine. Alimentarea
instrumentelor stiintifice se asigura prin intermediul unui generator eolian 9, a unor
panouri fotovoltaice 8, si a unor acumulatori 10. Sistemul mai include si un set de
rezervoare de balast 7, care pot fi ajustate pentru a controla pescajul platformei. Mai
existd un compartiment 11 pentru senzori si instrumentatia stiintifica. Acest
compartiment este etans si are o carcasa care ecraneaza impotriva perturbatiilor
electromagnetice (cusca Faraday). Structura interna e prevazuta cu un sistem modular
(rack-uri) pentru dispunerea instrumentelor de masura. Sistemul de flotabilitate ce
contine rezervoarele de balast 7, este proiectat pentru a mentine platforma la pescaj
prestabilit, care este ales, in functie de nevoile instrumentelor stiintifice situate la bord.
Autonomia energetica a platformei este asiguratd de un sistem alcatuit din niste panouri

fotovoltaice 8 si un generator eolian 9. In legaturd cu aceste generatoare, sunt si niste
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acumulatori 10, care sunt conectate la un controler care gestioneaza regimul de

incarcare-descarcare.

Structura platformei este de natura modulara, avantajul principal fiind cel
reprezentat de posibilitatea cresterii sarcinii utile, atat in ceea ce priveste greutatea cét
si a gabaritul aparaturii de masura imbarcate. Sistemul de stabilizare, de forma unor
aripi, include un set de carme hidrodinamice pentru stabilizare longitudinala 4, si un set
de carme hidrodinamice de stabilizare laterala 5, care sunt montate pe laturile
platformei. Carmele sunt proiectate pentru a genera o forta de ridicare/coborare atunci
cand platforma este inclinata si pentru a furniza o forta de restabilire care contracareaza
miscarea perturbanta. Reglarea unghiului acestor cdrme se face de catre un sistem de
parghii 2, care utilizeaza miscarile relative ale flotorului 1 in raport cu pendulul
gravitational 3, pentru a corecta orientarea platformei. Sistemul telemetric 6
inregistreaza si transmite miscarile platformei, in raport cu un punct de referinta, catre

operator.

Sistemul de control poate de asemenea sa ajusteze flotabilitatea platformei prin
umplerea sau golirea rezervoarelor de balast 7. Senzorii si instrumentatia stiintificad 11
sunt montate intr-un mod specific pentru a furniza platformei stabilitate si fiabilitate in
medii marine sau fluviale, cu ape putin adanci, acolo unde este dificila utilizarea unei
ambarcatiuni cu gabarit normal sau sunt necesare masuratori continue pe perioade mai

lungi.

Sistemul de stabilizare mecanic este, in general, mai robust si mai rezistent in
cazul unor situatii dificile sau accidentale. Componentele mecanice pot fi mai putin
susceptibile la defectiuni sau interferente, asigurdnd o functionare mai fiabila si
constantda n timp. Deoarece nu implica tehnologii electronice sofisticate sau
componente electronice scumipe, sistemul de stabilizare mecanic poate fi mai economic

in ceea ce priveste achizitia, instalarea si intretinerea.

Un sistem de stabilizare mecanic nu depinde de surse de alimentare cu energie
electrica. Aceasta poate fi o caracteristica benefica in zonele izolate sau in cazul in care

accesul la energie electrica este limitat sau nesigur. In plus, reduce riscul cauzat de
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epuizarea bateriei in timpul utilizarii, asigurand o crestere a autonomiei operationale.
Platforma cu sistem de stabilizare mecanic poate fi proiectata si construitad pentru a face
fata conditiilor extreme, cum ar fi temperaturi ridicate sau scazute, socuri sau vibratii
intense. Componentele mecanice pot fi selectate si protejate pentru a rezista acestor

conditii, asigurand o functionare stabila si sigura.

Functionarea sistemului de pozitionare si echilibrare automata se bazeaza pe
transmiterea deplasarilor relative ale flotorului 1, cauzate de forte perturbatoare din
mediu Tnconjurator, in raport cu pozitia constant verticala a unui pendul gravitational 3,
prin intermediul unui sistem de parghii 2, la niste niste carme hidrodinamice pentru
stabilizare longitudinala 4, care determina miscari compensatorii (specifice unei bucle
de reactie negativa), ce conduc, in final, la stabilizarea tangajului si respectiv a ruliului

platformei.

In vederea minimizarii rezistentei fatd de curentii subacvatici, a fost montat un
senzor 12 de forma unei pale, pentru sesizarea directiei curentilor, in raport cu axa
longitudinala a flotorului 1. Deplasarile evidentiate de catre senzorul 12, cauzate de
modificarile directiei curentilor subacvatici, sunt transmise unui sistem de carme
hidrodinamice pentru stabilizare laterala 5, pentru a realiza o orientare optima a
platformei (0 minima rezistenta hidrodinamica), imbunatatind in acest mod stabilitatea
dinamica.

Platforma propusa neavand stabilizarea prin mijloace electronice sunt atenuate
interferentele electromagnetice asupra instrumentatiei de cercetare aflata la bord si da
posibilitatea creearii unei retele de monitorizare pentru areale acvatice definite, in cazul
operérii in paralel a mai multor platforme identice. In comparatie cu un vehicul autonom
subacvatic, care necesita etansare strictd si rezistenta la presiune, platforma propusa
este mai rentabilda din punct de vedere al costurilor de constructie. Minimizarea
miscarilor platformei, obtinuta prin metoda de stabilizare propusa, confera posibilitatea
cresterii calitatii masuratorilor stiintifice, prin reducerea erorilor cauzate de perturbatiile

mediului acvatic.

4
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REVENDICARI

Platforma nautica care cuprinde, un flotor , sistemul de control electric, generator
eolian, panouri fotovoltaice, acumulatori, rezervoare cu balast, caracterizata prin
aceea ca, are in componenta un pendul gravitational (3), care actioneaza prin
intermediul unui sistem de parghii (2), niste carme hidrodinamice pentru
stabilizare longitudinala (4);

Platforma conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca, mai are un
senzor (12) pentru sesizarea unghiului de incidenta dintre axa longitudinala a
platformei si directia curentului, si care actioneaza prin intermediul unui sistem de

parghii (2), niste carme hidrodinamice pentru stabilizare laterala (5);

Metoda de stabilizare, realizand stabilitatea platformei nautice in plan orizontal si
pe directia curentului de apa, caracterizatd prin aceea ca, miscarile flotorului
(1), cauzate de perturbatile mediului acvatic, in raport cu pozitia pendulul
gravitational (3), care are tendinta de a-si pastra constanta orientarea verticala,
sunt transmise prin intermediul unui sistem de parghii (2), la carmele
hidrodinamice pentru stablizare longitudinala (4), cu scopul de a compensa
aceste miscari in raport cu planul orizontal, si de la un senzor (12) ce sesizeaza
directia curentilor, se transmit miscari, prin intermediul unui sistem de parghii (2)
la niste carme hidrodinamice pentru stabilizare laterald (5), in vederea

compensarii miscarilor pe directia curentului.
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