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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem autonom naval, destinat
monitorizarii anumitor zone maritime, avand aplicabi-
litate Tn domeniul administratiei publice, pentru a obtine
informatii in timp real despre situatii de urgenta, pentru
studiul habitatelor, monitorizarea accesului in porturi,
cautare si salvare. Sistemul conform inventiei este
alcatuit din una sau mai multe platforme navale mobile
(1) cu sau fara pilot, care sunt propulsate de niste
motoare electrice sau termice, si sunt controlate de la
distantéd de catre o Statie Terestra de Control (3),
platformele avand in subordonare una sau mai multe
drone (2a, 2b...2n) cu care comunica prin semnal radio
sau prin fir, fiecare drona fiind dotata cu un modul GPS
(9) si cu una sau mai multe camere video (8).
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Inventia se referd la un sistem autonom naval destinat s& monitorizeze
anumite zone maritime avand aplicabilitate in domeniul administratiei publice pentru
a obtine informatii in timp real despre situatii de urgenta, pentru studiul habitatelor,
monitorizarea accesului in porturi, ciutare si salvare etc.

Este cunoscut un sistem de localizare a navelor, aceasta solutie tehnica fiind
prezentatd in cererea de brevet GR20140200189. Mai multe date relevante pentru
parametrii functionali ai navei cum ar fi: consumul de combustibil, temperature,
coordonatele de localizare, etc., sunt preluati i sunt transmisi spre un centru de
monitorizare. Dezavantajul acestei solutii tehnice consta in faptul ca ofera informatii
dintr-o zona restransa aflatd doar in proximitatea navei si nu ofera posibilitatea de a
investiga zone mai indepartate aflate la distante de ordinul kilometrilor.

In cererea de brevet KR101552095 este presentat un sistem de suptaveghere
a coastelor utilizand un modul RADAR si o camera video. Dezavantajul acestui
sistem constd in faptul cd nu oferd informatii precise despre coordonatele unor
obiecte identificate in larg.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in posilibitatea survolarii
unei zone maritime intinse cu ajutorul unor drone ce sunt controlate prin intermediul
unor platforme navale mobile $i sunt alimentate cu energie de la acumulatori ce se
afla pe aceste platform navale, in acest fel castigandu-se o autonomie mare de zbor,
aceastd autonomie fiind greu de obtinut daca s-ar efectua un control al dronelor in
mod direct de la o statie terestra.

Sistemul autonom naval este alcétuit din una sau mai multe platform navale
mobile cu sau fara pilot, ce sunt propulsate de nigte motoare electrice sau termice,
aceste platforme putand fi controlate de la distantd de catre o Statie Terestrd de
Control. O platformad mobild va avea in subordonare una sau mai multe drone,
comunicarea dintre drone si platform mobila faicanduse prin semnal radio sau prin fir.
Fiecare drona va fi doatd cu camera video §i modul GPS care va genera
coordonatele GPS ale dronei, aceste coordinate vor fi stocate §i preprocesate intr-o
unitate de achizitie si procesare a dronei (UAPD) si vor fi transmise, prin interogare,
cétre unitatea de achizitie si procesare a platformei navale mobile (UAPPNV).

Interfata de comunicare dintre unitatea de procesare a platformei navale
mobile si unitatea de procesare a dronei poate sa fie una standardizatd cum ar fi
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Bluetooth, pentru distante scurte, pand la 200 m, sau poate sa fie conceput un
protocol de comunicare dedicate pentru distante mari, de ordinul kilometrilor. Atunci
cand legauta dintre platforma navald mobila si drona se face prin fir, comunicarea de
date poate de asemenea sa fie facuta prin fir, rolul firului fiind triplu: de alimentare cu
energie a dronei, de comunicare de date si de limitarea distantei dintre drona si
platforma navald mobila.

Inventia prezintd urmatoarele avantaje:

- utilizarea dronelor care au ca si bazé de survolare platforma navald mobila
navala, ofera o vizibilitate mare respective o arie mare de analiza.

- utilizarea dronelor conectate prin fir la platform navald mobild ofera
posibilitatea unei autonomii mai mari de zbor si reduce riscul de ratacire in
caz de vant puternic

- interventia Tn zone cu nesigure, prin control de la distanta

Se da in continuare un mod de realizare a inventiei care este in legatura si cu

figurile 1-3:

Figura 1 — vederea asupra sistemului autonom naval

Figura 2a - schema bloc a unitatii de achizifie si procesare a datelor de pe

platforma navald mobild

Figura 2b - schema bloc a unitatii de achizitie si procesare a datelor de pe

drona

Figura 3 — vedere de ansablu asupra sistemului autonom naval utilizat la

determinarea, prin triangulare video, a coordonalelot unei {inte.

Sistemul autonom naval este alcatuit din una sau mai multe platforme navale
mobile 1 (figura 1), cu sau fara pilot. O platforma mobild are in subordonare una sau
mai multe drone 2a, 2b, 2n cu care comunicad prin semnal radio sau prin fir, aceste
platforme putand fi controlate de la distan{d de cétre o Statie Terestra de Control 3.
Fiecare platforma navald mobila are in dotare céate o unitate de achizitie si procesare
a datelor UAPD_PM (figura 2a) care este alcatuita dintr-un bloc de achizitie de date 4
ce poate sd fie implementat cu un microcontroler, ce preia datele de la un modul
GPS 5 si de la un modul de comunicare RF 6 prin intermediul caruia platform navald
mobild comunica atat cu statia terestrd de control cat si cu dronele aflate in
subordine. Fiecare drona va fi dotatd cu cate o unitate de achizitie si procesare a
datelor UAPD_DR (figura 2b) ce preia datele de la o camera video 8 si de la un

% .
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modul GPS 9 care va genera coordonatele GPS ale dronei, aceste coordinate vor fi
transmise, prin interogare, prin intermediul unui modul de comunicare 10 cétre
unitatea de achizitie si procesare a platformei navale mobile UAPD_PM. Datele de
imagine sunt procesate de cétre un bloc de procesare 11. Pozitia unui obiect P
(figura 3) ce se afla pe suprafata marii este determinatd utilizand o metoda de
triangulare video in sine cunoscuta.

Sistemul naval autonom este destinat sa fie utilizat pentru a indeplini misiuni
in domeniile de administratie publicid, in monitorizarea unor habitate, pentru
identificarea unor incidente navale, etc. Platforma navald mobild este trimisd in
misiune prin comenzi generate de la o statie terestrd de control si i se specific o
traiectorie initiald pe care trebuie sa o urmeze cu scopul de a monitoriza 0 anumita
zond maritimd. Dupa ce platforma mobild ajunge intr-un anumit loc i se d& o
comanda de lansare a unei drone ce se ridica la o anumita altitudine si survoleaza o
suprafatad maritima pe o raza de ordinul kilometrilor, sub un unghi de 360°. Unitatea
de achizitie si procesare are implementatd o functie de recunoastere automata de
imagini asfel ci la identificarea unui profil de obiect ce se afla pe suprafatd marii sunt
trimise un semnal de avertizare $i o imagine céatre statia terestrd de control, prin
intermediul unitdtii de achizitie si procesare ce se afld pe platform mobild. Daca pe
suprafata apei se afld mai multe platform mobile, vor fi preluate imagini de cétre inca
cel putin doua drone astfel incat, prin utilizarea unui algoritm de triangulare video in
sine cunoscut se vor determina coordonatele obiectului tintd identificat, algoritumul
de triangulare video poate s fie implementat in unitatea de achizitie $i procesare a
platformei navale mobile sau intr-un server ce apartine statiei terestre de control.
Daca din analiza imaginilor capturate reiese existenta unei situatii de urgentd cum ar
fi un naufragiu, prin control de la distantd se pot ditrubui echipamente de salvare
(veste, colace, etc.) prin intermediul dronelor, aceste echipamente aflandu-se stocate
initial pe platforma navald mobild. Alimentarea echipamentelor electrice si electronice
ale dronelor se poate face printr-un fir ce este conectat la platforma navald mobila
sau prin schimbarea automatd a acumulatorilor descéarcati cu alfii incarcati prin
revenirea dronei pe platform mobild pentru perioada de inlocuire a acumolatorilor.

Interfata de comunicare dintre unitatea de procesare a platformei navale
mobile si unitatea de procesare a dronei poate sa fie una standardizatd cum ar fi
Bluetooth, pentru distante scurte, panad la 200 m, sau poate sa fie conceput un
protocol de comunicare dedicate pentru distante mari, de ordinul kilometrilor. Atunci

!
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cand legatura dintre platforma navald mobila si drona se face prin fir, comunicarea de
date poate de asemenea sa fie facuta prin fir, rolul firului fiind triplu: de alimentare cu
energie a dronei, de comunicare de date si de limitarea distantei dintre drona si

platforma navala mobila.
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REVENDICARI

1. Sistem autonom naval caracterizat prin aceea ca este alcatuit din una sau
mai multe platforme navale mobile (1) , fiecare platform navald mobild comunicand
cu una sau mai multe drone (2), fiecare drona fiind dotata cu un modul GPS (9) si cu
una sau mai multe camera video (8), dronele fiind coordonate de catre o statie
mobild de control ce este pozitionatd pe o platform navald mobild, imaginile preluate
de la mai multe camera video sunt procesate printr-un algoritm de triangulare video
pentru determinarea coordonatelor unor obiecte identificate pe suprafata apei $i sunt
transmise spre statia terestra de control

2. Sistem autonom naval, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca
determina coordonatele unor zone de naufragiu si este capabil, in mod automat, s&
distribuie echipamente de salvare in acele zone de naufragiu

3. Sistem autonom naval, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca
determind in mod automat, prin procesare de imagini, prezenta unor obiecte pe
suprafata apei s$i transmite coordonatele acestor obiecte spre o statie terestrd de
control

e
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Figura 1
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