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Introduzione

Scopo del Documento

Questo documento ha lo scopo di descrivere l'architettura funzionale del sistema BLUE BOX, nelle sue linee generali di funzionamento, nelle sue parti costituenti e nel software necessario al governo delle varie parti. Per ciascuna delle soluzioni proposte il documento riporta un ventaglio di possibili soluzioni funzione della attuale tecnologia di settore. Le scelte delle soluzioni più idonee al progetto verranno presentate in un successivo documento nel quale, inoltre, verranno presentate le linee particolareggiate di ciascuna sezione.

Descrizione del Prototipo

La BLUE BOX è un sistema di Acquisizione Dati per motopescherecci concepito per usi gestionali, di sicurezza e scientifici. Il sistema è in grado di rilevare e registrare i seguenti dati:


Descrizione
Funzione

1
Posizione geografica del natante
GPS

2
Profondità del fondale
ECO

3
Parametri fisico-ambientali
PFA

4
Moto del verricello (numero di giri e direzione)
VER

5
Condizione di funzionamento del motore di bordo
NGIR

6
Condizione di funzionamento del sistema elettrico di bordo
VALIM

7
Dati di tipo alfanumerico
LOGBOOK

8
Dati di tipo audio-video
AVFUN

9
Dati diagnostici del sistema
AUTDS

10
Dati relativi allo stato della motonave in un periodo di tempo prefissato
BLACKBOX

La funzione BLACKBOX permette di utilizzare la BLUE BOX in situazioni di emergenza. Tale funzione è ottenuta registrando periodicamente una serie di dati su supporto riscrivibile ad alta capacità di resistenza alle sollecitazioni. Utilizzando questi dati è eventualmente possibile ricostruire gli scenari in caso di danneggiamento o affondamento della motonave.

Tutti i dati acquisiti dal sistema sono registrati temporaneamente su un supporto interno per essere poi trasmessi a terra utilizzando una connessione radio di tipo numerico.

La condizione operativa, nella quale si prevede il funzionamento della BLUE BOX, è caratterizzata da una limitata disponibilità d'energia dato che quando il motore di bordo è spento l’unica risorsa energetica è rappresentata dagli accumulatori. Una ulteriore esigenza di progetto è l'ottimizzazione dello spazio di memoria occupato dai dati acquisiti. Per raggiungere tali obiettivi si sono individuati tre stati di funzionamento: 

1. Condizione di riposo 

CR

2. Condizione di navigazione normale
CNN

3. Condizione di navigazione in pesca
CNP

La stato “CR” sarà presente quando i motori di bordo sono spenti. Nessun dato verrà acquisito e memorizzato, tutti i sistemi verranno disattivati e l’unica parte attiva della BLUE BOX sarà quella di monitor sullo stato dei motori. In questa condizione sarà assorbita dalla motonave una quantità di energia trascurabile rispetto alla capacità nominale degli accumulatori. 

Un cambiamento di regime del motore determinerà il passaggio di stato da “CR” a “CNN”. Le due condizioni di navigazione, CNN e CNP, si differenziano per lo stato del verricello. Quando il verricello è in quiete, la BLUE BOX opererà in modalità “CNN”, mentre quando il verricello è in moto, (completo o parziale svolgimento dei cavi, operazioni di pesca, completo riavvolgimento dei cavi) la BLUE BOX opererà in modalità “CNP”. I due stati operativamente si differenziano per il periodo di campionamento dei dati, che saranno acquisiti con maggiore frequenza durante la pesca per descrivere lo svolgimento delle operazioni con maggior dettaglio.

I dati acquisiti, memorizzati all’interno della BLUE BOX in formato compresso, verranno posti in un buffer temporaneo finché , raggiunta una sufficiente dimensione di pacchetto, verranno inviati al sistema trasmissivo e, quando correttamente trasmessi, posti in archivio.

La stabilità dei dati è un altro requisito considerato nella fase di progetto. A tale scopo la BLUE BOX è dotata di un efficiente sistema di autodiagnostica, che operando esclusivamente durante la navigazione, sorveglia tutti i componenti, esclude le sezioni che presentano comportamenti anomali, registra ogni eventuale anomalia e, in caso estremo, disattiva completamente la BLUE BOX.

Il sistema di autodiagnostica è inoltre in grado di produrre e registrare automaticamente dati sullo stato generale di funzionamento dell’intero sistema durante tutte le fasi operative della BLUE BOX. 

Ogni modulo di cui è composta la BLUE BOX è alimentato dall'unità principale mediante un sistema, il controllo delle tensioni d'alimentazione, il cui compito è quello di garantire la corretta gestione energetica delle risorse.

Il modulo di controllo delle tensioni d'alimentazione provvederà ad effettuare un’analisi continua dello stato di funzionamento della periferica utilizzando alcuni parametri energetici come la potenza assorbita.

Inoltre su alcuni moduli periferici ci sarà un sistema locale di autodiagnosi che, unitamente ai dati propri del modulo, invierà al sistema centrale i dati sullo stato della periferica.

Il software di gestione della BLUE BOX accetterà i dati propri di ogni modulo e, come prima operazione, eseguirà dei controlli di correttezza formale (trasmissioni con codici a controllo e correzione di errore).

Il sistema di autodiagnostica, utilizzando i dati provenienti dal modulo di controllo delle alimentazioni, dai moduli periferici e dalla routine di controllo della correttezza dei dati, consentirà di: evitare la raccolta di dati privi di significato, isolare solo quegli apparati risultati difettosi tentando di evitare che in caso di guasto parziale il sistema si blocchi completamente, segnalare l’evento di guasto.

Quando una periferica si dovesse trovare nello stato di non corretto funzionamento, essa sarà dichiarata difettosa, ne sarà segnalato il guasto e sarà isolata (privata di alimentazione) dal resto del sistema inoltre ,nel caso la sezione fosse vitale, la BLUE BOX sarà completamente disattivata.

Descrizione dell'architettura

In relazione alle esigenze delineate nel capitolo precedente è stata formulata una architettura funzionale che riporta in blocchi i singoli sistemi di cui la BLUE BOX deve essere composta. La Figura 0.1 rappresenta lo schema a blocchi dell’apparato, che può essere suddiviso in diversi moduli funzionali. Osservando lo schema a blocchi notiamo che l’intero sistema di acquisizione è connesso a diversi sottosistemi la cui funzione è quella di prelevare i dati dall’esterno e di produrli in un formato intermedio, adatto alla registrazione numerica, per renderli compatibili con la centrale di acquisizione. Per ciascun modulo funzionale sono riportate i dettagli della architettura. Ciascun modulo descritto è numerato seguendo uno standard descritto in appendice 1. Lo scopo di tale numerazione è quello di consentire un agevole raggruppamento della documentazione che riguarda gli stessi argomenti.
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Figura 0.1: Schema dei blocchi funzionali del sistema BLUE BOX.

Descrizione della scheda

In seguito saranno descritti tutti i blocchi funzionali della Blue Box. La scheda archetipo è composta dalle seguenti parti:

Questa sezione fornisce una descrizione della funzione del blocco e presenta le diverse possibili architetture per ottenere una implementazione pratica. Vengono inoltre analizzate le caratteristiche di ciascuna architettura evidenziando l’impatto di una loro eventuale realizzazione sugli attuali motopescherecci.

In questa sezione vengono discussi i vincoli ed i requisiti che caratterizzano ciascun blocco.

Questa sezione è articolata in sottosezioni. In ciascuna di esse sono trattati i requisiti che deve possedere la strumentazione utilizzata per realizzare la funzione del blocco e le ditte che commercializzano o producono tutta o parte della strumentazione.

b.1)
Requisiti

In questa sottosezione sono descritti i requisiti che deve possedere la strumentazione utilizzata per realizzare la funzione del blocco.

b.2)
Tipo di prodotto disponibile

In questa sottosezione è presentata un panoramica dei singoli dispositivi disponibili in commercio che nel loro insieme compongono la strumentazione utilizzata per realizzare la funzione del blocco.

b.3)
Ricerca di mercato

In questa sottosezione sono presentati i criteri di selezione delle ditte che producono o commercializzano la strumentazione interessata dal blocco in esame.

c)
Software

La sezione ha lo scopo di esporre i requisiti che deve possedere la routine del software di controllo che si occupa di gestire la strumentazione utilizzata per realizzare la funzione del blocco. Inoltre viene proposto, quando presente, il prodotto commercialmente già disponibile.

c.1)
Requisiti

In questa sottosezione sono descritti i requisiti che devono possedere le routine che gestiscono la strumentazione utilizzata per realizzare la funzione del blocco.

c.2)
Tipo di prodotto disponibile

In questa sottosezione è presentato il prodotto commercialmente disponibile che risponde ai requisiti richiesti. A causa della particolare natura dei vari dispositivi non sempre sarà possibile individuare un prodotto commercialmente disponibile e in tali casi questa sezione non sarà presente.

Codice 1: Blocco Global Positioning System (GPS) 
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Figura 1.a: Prima architettura del sistema GPS


[image: image3.wmf]Sistema GPS

01.C0.02.97

Sistema Trasmissivo

Blue Box

01.CO.03.97

01.SE.02.97

06.HW.01.97

07.HW.01.97


Figura 1b: Seconda architettura del sistema GPS
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Figura 1c: Terza architettura del sistema GPS

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Il blocco Global Positioning System (GPS) ha la funzione di misurare la posizione geografica della nave. Il sistema GPS, introdotto all'incirca nel 1980, sfrutta i dati provenienti da una serie di satelliti posti in orbita geostazionaria. Come è possibile dedurre da [1], [2] e [3] (Appendice 6), il sistema fornisce le coordinate di un punto geografico usando i dati inviati da diversi satelliti per effettuare una triangolazione. Per evitare l’uso del sistema in applicazioni militari, i dati inviati da ogni satellite sono affetti da un errore sistematico che permette di stabilire la posizione geografica con una incertezza non inferiore a 100 metri. Tuttavia i moderni sensori GPS, utilizzando i dati provenienti da più satelliti, sono in grado di raggiungere precisioni dell’ordine di ( 15 mt. Maggior precisione potrebbe essere raggiunta utilizzando due sensori GPS in configurazione differenziale. In questo caso si potrebbe raggiungere la precisione di ( 2mt.

Oltre ai limiti di precisione i sensori GPS presentano limiti sul numero massimo di letture effettuate nell’unità di tempo. Per definire questi limiti sono necessari due parametri. Il primo, Time Till First Fix, (TTFF) è riferito al primo punto nave disponibile dal momento dell’accensione, ed il secondo, Time Between Fix, (TBF) definisce l’intervallo di tempo fra due successivi punti nave.

Inoltre, a causa di problemi algoritmici, alcuni sensori GPS costruiti prima del dic/96 dovranno essere resettati manualmente dopo il mag/2005 per continuare a mantenere la stessa precisione [4] (Appendice 6).

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Le esigenze di acquisizione sono differenti nei tre stati di funzionamento della BLUE BOX. La prima, non eseguendo acquisizioni, non pone vincoli di sorta sul sistema GPS. In navigazione, invece, più critica è la condizione di pesca che presenta un intervallo di campionamento più stretto. Per il calcolo dei tempi di acquisizione, si ricorre alla seguente equazione:
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Equazione 1
Dove
Tcamp
rappresenta l’intervallo fra due successive letture espresso i minuti

S
rappresenta lo spazio percorso dalla motonave fra due letture consecutive espresso in metri. Questo vincolo è imposto dal sistema di ricostruzione dei dati a terra.

Vmax
rappresenta la velocità dalla motonave in condizioni di pesca, espressa in nodi [*]

Inoltre, affinché l’errore commesso dal sistema GPS, (gps, sia trascurabile rispetto alla distanza fra due campionamenti successivi deve valere la disuguaglianza 
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Equazione 2
L'equazione 1, scelta l’ampiezza di griglia dei dati in sede di ricostruzione della rotta e nota la velocità massima della motonave in condizioni di pesca, consente di scegliere il sensore GPS che soddisfa la T di campionamento. Mentre l'equazione 2 permette di stabilire quando è necessario un sensore GPS in configurazione differenziale.

Al fine di ricostruire il percorso di navigazione durante la pesca con sufficiente dettaglio si sceglie un’ampiezza di griglia pari a 200 metri. In altre parole questa è la distanza massima che devono avere due successivi punti di campionamento. Quindi Vmin = 3 nodi = 92,6 m/min durante la pesca, S = 200 allora Tpesca = 2.16 min. Sarà considerata valido, per il campionamento durante le operazioni di pesca, un intervallo pari a Tpesca = 2 min.

Inoltre la distanza fra due campionamenti successivi, 185,2 mt (T=2min al posto di 2.16 produce un S=185.2metri), è di un ordine di grandezza superiore rispetto all’errore commesso dal singolo sensore GPS ((15 mt).

Pertanto si conclude che è possibile scegliere sensori GPS con TBF di 2 minuti e privi di configurazione differenziale.

Per il calcolo del tempo d'acquisizione durante le fasi di navigazione, Tnavigazione, (assenza delle operazioni di pesca), si effettuano le seguenti ipotesi. In navigazione sono sufficienti le coordinate di un punto geografico ogni miglio marino. Pertanto, ipotizzando che la massima velocità delle motonavi in normale navigazione sia di 10 nodi, ed applicando l'equazione 1, otterremo: 


Tnavigazione = 6 min.
Equazione 3
Per la corretta scelta del dispositivo GPS più idoneo alle esigenze, è necessario considerare un altro parametro. Infatti nel caso la BLUE BOX sia connessa ad un sistema di trasmissione dati satellitare, come ad esempio la Galaxy Inmarsat-C/GPS della Trimble o similari, il sensore GPS deve necessariamente essere connesso direttamente al sistema di trasmissione per rendere attivo il meccanismo di sicurezza che lancia automaticamente i segnali di allarme in condizioni d'emergenza. Infatti il sistema Inmarsat, composto da 34 satelliti geostazionari, è dotato di un canale preferenziale, la SafetyNet, dedicato ai messaggi di emergenza. 

A tale canale si accede unicamente se al trasmettitore è direttamente connesso il sensore GPS e se si attiva una apposita procedura. I dati di posizione prodotti dal sistema GPS sono in ogni caso disponibili, in formato NMEA0183, su una apposita uscita del trasmettitore.

Questi dimensionamenti di massima potranno essere raffinati in sede di progetto definitivo quando i parametri che influiscono su tali tempi (tipo di sensore GPS, dimensione del disco fisso, tempo di conservazione dei dati) saranno determinati.

Hardware

Requisiti

Per rendere compatibile la BLUE BOX con il maggior numero possibile di ricevitori satellitari, si è stabilito di adottare un ricevitore di segnale GPS la cui uscita dati deve risultare conforme allo standard NMEA 0183 (Appendice 2) e le cui capacità di resistenza fisica devono risultare conformi alle strumentazioni per la navigazione (Appendice 5).

Tale scelta consente di rendere possibile sia la soluzione con il GPS direttamente connesso alla BLUE BOX con scambio del dato di posizione verso il sistema trasmissivo (Figura 1a), sia la soluzione con il GPS connesso direttamente al sistema trasmissivo con scambio dati di posizione dal sistema trasmissivo (Figura 1b). La terza soluzione consente di evitare lo scambio dei dati di posizione fra il sistema trasmissivo e la Blue Box rendendo disponibili tali dati ad entrambi i blocchi contemporaneamente. Questa architettura è possibile per la natura dello standard NMEA0183. Tale standard prevede, infatti, su un unico bus di comunicazione un unico dispositivo detto “Talker”, nel caso in esame il sistema GPS, e diversi dispositivi detti “Listener”, Blue Box e sistema trasmissivo.

Tipo di prodotto disponibile 

Le tecnologie elettroniche dedicate al rilievo dei segnali GPS offrono attualmente due possibili soluzioni tecnologiche.

La prima soluzione prevede l’uso di due apparati distinti:

· il ricevitore satellitare, la cui funzione è unicamente quella di ricevere i segnali dalla costellazione dei satelliti del gruppo GPS

· il decoder di posizione, la cui funzione è quella di prelevare i segnali provenienti da uno o più ricevitori satellitari e di calcolare la posizione geografica.

L’uscita del decoder è di tipo numerica ed è quindi utilizzabile direttamente per la determinazione del punto geografico. Questa soluzione, detts con sensori GPS OEM, presenta i seguenti vantaggi: i decoder di posizione sono programmabili; l’unico apparato esterno, e quindi esposto alle intemperie, è l’antenna; inoltre è possibile scegliere una qualsiasi lunghezza per il cavo di collegamento sensore-scheda.

La seconda soluzione prevede di adoperare ricevitori satellitari che possiedono in forma integrata sia il ricevitore che il decoder. In questo caso il sensore è in grado di fornire direttamente la posizione geografica con l’indeterminazione discussa ai punti precedenti. I vantaggi di questa soluzione consistono sostanzialmente nella praticità di assemblaggio dell’apparato Blue-Box in fase costruttiva.

Con entrambe le soluzioni si ha la possibilità di rendere comune l’interfaccia che deve elaborare i dati GPS. E’ cioè possibile adottare sistemi di ricezione di marche differenti senza modificare la struttura hardware del sistema successivo. Inoltre entrambi i sistemi consentono l’adozione del sistema differenziale nel caso che la precisione richiesta lo necessiti.

Ricerca di mercato

La ricerca di mercato, relativamente ai ricevitori satellitari, ai decoder ed ai ricevitori integrati è stata condotta considerando esclusivamente le ditte più qualificate sullo scenario nazionale ed internazionale.

Software

Requisiti

Nel caso in cui il ricevitore GPS è direttamente collegato alla BLUE BOX, il software di gestione della periferica, da prevedersi a bordo della BLUE BOX, deve provvedere a creare un buffer sulla porta seriale dato che la trasmissione della stringa GLL è asincrona. Lo stesso software dovrà provvedere al periodico svuotamento del buffer stesso ed alla archiviazione dei dati in esso contenuti. 

Viceversa se l’antenna GPS è direttamente collegata al trasmettitore Inmarsat, il software dovrà periodicamente interrogare la porta trasmissione dati del trasmettitore.

La terza architettura consente di evitare lo scambio diretto Blue Box – Sistema di trasmissione per ciò che concerne la posizione geografica.

In ogni caso si utilizzeranno routine standard di gestione delle comunicazioni seriali.

Codice  2: Ecoscandaglio

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Il sistema di rilievo della profondità del fondale impiega i dati provenienti da un sistema ad ecoscandaglio. Per realizzare le funzioni richieste a questo sistema è possibile operare secondo diverse possibilità.

La Figura 2a presenta una soluzione che ha lo scopo di non incidere in maniera rilevante con la struttura della motonave. Il sistema utilizza lo stesso trasduttore di profondità in dotazione alla motonave che, mediante un commutatore attivo, viene connesso alle apparecchiature della BLUE BOX. 
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Figura 2a: Architettura del sistema di acquisizione della profondità

Le apparecchiature di rilievo sono in tal caso composte dallo switch attivo, che consente la condivisione del trasduttore di profondità da parte della motonave e della BLUE BOX, di un apparato di Ricezione Trasmissione (o ecoscandaglio commerciale), che permette alla BLUE BOX di utilizzare il trasduttore di profondità della motonave, di un sistema di condizionamento del segnale, la cui funzione è quella di convertire i dati del ricevitore in dati di profondità direttamente utilizzabili dalla BLUE BOX. Tale soluzione, pur evitando il montaggio di un nuovo trasduttore di profondità, con i conseguenti problemi, presenta una serie di inconvenienti. Infatti durante i periodo di rilievo della profondità da parte della BLUE BOX il trasduttore di profondità è utilizzato in modo esclusivo e, conseguentemente, il sistema di rilievo della motonave è inibito. Inoltre ciascuna motonave adotta un trasduttore di profondità ottimizzato per il tipo di pesca che pratica. Questo implica che il ricevitore-trasmettitore debba essere predisposto per funzionare con tutti i trasduttori comunemente usati. In fase di realizzazione un simile dispositivo richiede notevoli studi e prove sul campo.
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Figura 2b: Sistema ecoscandaglio dedicato

Per evitare questi inconvenienti sono possibili alcune soluzioni alternative.

La prima consiste nell’adottare un sistema di rilievo specifico per la BLUE BOX (Figura 2b). Questa soluzione consente di ottenere una standardizzazione delle sezioni hardware dedicate alla acquisizione dei dati del fondale ed elimina il problema della interferenza della BLUE BOX con i sistemi di bordo. Tuttavia, presenta l’inconveniente di richiedere l’installazione del trasduttore di profondità, operazione che può essere compiuta solo quando la motonave è in cantiere.

La seconda soluzione consiste nell’utilizzare direttamente i dati forniti dall’ecoscandaglio di bordo interfacciando la BLUE BOX alla linea dati NMEA0183 in uscita allo stesso ecoscandaglio   (Figura 2c)
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Figura 2c: Prelievo diretto delle informazioni dall’ecoscandaglio di bordo.

Anche l’acquisizione diretta dei dati di profondità dalle strumentazioni di bordo non sempre risulta attuabile per l’assenza in alcune strumentazioni, soprattutto le meno recenti, dell’uscita del dato di profondità in NMEA0183. Inoltre l’ecoscandaglio viene attivato solo quando necessario, mentre i dati della BLUE BOX devono essere acquisiti con cadenze prestabilite.

Una ulteriore possibilità consiste nel ricavare i dati relativi alla struttura del fondale marino in modo indiretto mediante dati di posizione e un sistema informativo di tipo GIS. Questa soluzione richiede dati di posizione più precisi, ma risulta anche la meno invasiva per le strutture della motonave.

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il sistema di valutazione della profondità deve poter operare soprattutto durante le operazioni di pesca. L'ipotesi che si assumerà è che i fondali su cui si opererà saranno profondi 700 mt al massimo. Questa dovrà pertanto essere la portata nominale del sistema di rilevazione. Per questa profondità saranno sufficienti ecoscandagli con schede di trasmissione di potenza pari a 200 Watt RMS (1600 Watt picco-picco) su trasduttori di 15 khz (o 300 watt su trasduttori da 28 khz oppure 500 watt su trasduttori da 50 khz) in grado di risolvere profondità fino a 1000 metri. La misura della profondità e la risoluzione dei dettagli sul fondale sono influenzati da diversi fattori fra i quali le asperità del fondale, le differenze di temperatura dell’acqua attraverso le diverse profondità, le correnti sottomarine, i banchi di pesci, gli oggetti in sospensione. Il sistema di controllo dell'ecoscandaglio si dovrà occupare, fra l'altro, della appropriata gestione delle variazioni di scala richieste dallo strumento per garantire una precisione costante al variare della profondità. 

Hardware

Requisiti

Il sistema ecoscandaglio ha l’unico compito di rilevare la profondità. Non serve interpretare il segnale in ricezione al trasduttore al fine di ricostruire il profilo del fondale o per scoprire eventuali banchi di pesci. A tale scopo non è richiesta una notevole potenza al sistema trasmissivo, anzi non si deve eccedere la potenza indicata per evitare di disturbare le operazioni di pesca. Alcuni tipi di pesci sono sensibili a notevoli potenze di trasmissione dell’ecoscandaglio. I dati in uscita a tale sistema devono essere in standard NMEA 0183 o in standard seriale RS232. Nel caso dell’architettura di figura 2a sarà necessario lo switch attivo. Questo deve essere in grado di commutare efficacemente la potenza, che può raggiungere anche i 10.000 watt RMS (55.000 watt picco-picco !) senza introdurre alterazioni nella forma e nella fase del segnale. La scheda di trasmissione/ricezione deve essere in grado di supportare i diversi tipi di trasduttori di profondità presenti in commercio. Nel caso dell’architettura di figura 2c il sistema di condizionamento, oltre a tradurre i dati in formato direttamente leggibile dalla BLUE BOX deve prevedere una serie di connettori per potersi adattare a tutti gli strumenti presenti in commercio.

Tipo di prodotto disponibile

I prodotti in commercio non si adattano perfettamente alle esigenze della BLUE BOX. Essi sono i Fish Finder e gli Echo Sounder. Questi sono stati progettati per la ricerca dei banchi di pesci e hanno un elevato numero di funzioni e grandi potenzialità di sondare le profondità marine. La BLUE BOX utilizzerebbe solo il dato di profondità spesso fornito in uscita NMEA 0183.

Ricerca di mercato

La ricerca di mercato, relativamente ai trasduttori di profondità, agli Echo Sounder, agli Fish Finder e alle possibili schede collegate è stata condotta considerando esclusivamente le ditte più qualificate sullo scenario internazionale. Sul territorio nazionale non abbiamo trovato ditte che producano tali strumentazioni.

Software

Requisiti

Nel caso del sistema Ecoscandaglio, il software di bordo del sistema BLUE BOX ha l’unica funzione di collezionare le stringhe in arrivo, il cui formato è conforme allo standard NMEA 0183, e di memorizzarle nell’archivio dati con riferimento all’ora di acquisizione. Questa operazione è svolta da uno dei moduli funzionali del sistema software con le stesse routine standard di gestione delle comunicazioni seriali.

Codice 3: Blocco per il monitoraggio del movimento delle reti da pesca

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Il sistema di monitoraggio delle reti da pesca ha la funzione di fornire indicazioni sul movimento compiuto dal verricello che raccoglie il cavo di tenuta delle reti da pesca. Il sistema opera controllando il numero di giri e la direzione di movimento del verricello. Tali indicazioni possono essere tradotte in indicazioni dirette sulla quantità di cavo adoperato per la pesca. 
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Figura 3a: Architettura del sistema di monitoraggio delle reti da pesca

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il sistema di misura, osservando la direzione e la quantità degli spostamenti del verricello, risente degli errori contenuti nel complesso verricello-cavo. Infatti dopo aver eseguito una cala di pesca completa (completo svolgimento e riavvolgimento del cavo delle reti da pesca), può esistere una differenza non nulla del numero di giri complessivamente compiuti dal verricello. Questa differenza è prodotta da una diversa disposizione del cavo sul tamburo del verricello.

Per consentire al software presente nella BLUE BOX ed al software di ricostruzione a terra, di determinare con precisione l’inizio e la fine di una cala, il sistema di misura deve contenere il proprio errore affinché risulti trascurabile rispetto all'errore precedente. 

Poiché si effettua il rilievo del numero di giri compiuto dal verricello, l'errore prodotto dal sistema di misura è nell’ordine di pochi punti percentuali rispetto agli spostamenti massimi del verricello (perdita di qualche lettura durante la rotazione).

Inoltre il sistema di misura deve essere in grado di leggere gli spostamenti fino alla massima velocità di rotazione del verricello ed in ogni regime di rotazione deve mantenere la stessa precisione.

Per la valutazione della velocità massima di rotazione del verricello, si effettuano le seguenti considerazioni. In fase di rilascio delle reti la velocità della motonave può raggiungere anche i 5 nodi. Un verricello medio ha il proprio diametro pari a 70 cm. Considerando ferma rispetto all'acqua la posizione delle reti, la velocità angolare di rotazione del verricello risulterà pari a circa 1.2 giri/sec. Questa sarà considerata essere la massima velocità di rotazione possibile per il verricello.

Altro importante requisito pratico è rappresentato da un adeguato sistema di fissaggio del sensore in prossimità del verricello. Il sistema di fissaggio deve essere in grado di adattarsi alla maggior parte possibile dei sistemi verricello adoperati e deve garantire la sufficiente stabilita alle sollecitazioni meccaniche presenti.

Il sistema di rilievo deve inoltre essere di dimensioni contenute e resistente alle intemperie ed alla sporcizia (acqua e fango recuperato dai cavi durante le operazioni di pesca e oli lubrificanti provenienti dal sistema di sostegno del verricello) che in questa zona del peschereccio sono notevolmente presenti.

Hardware

Requisiti

Dalle precedenti considerazioni scaturiscono le esigenze per il sistema di rilievo (sensori) e quello di condizionamento dei dati provenienti dal verricello. 

Il sistema di rilievo del movimento e della posizione del verricello (sensore) deve essere in grado di operare in ambienti ostili dal punto di vista ambientale. 

Pertanto, è richiesto un sensore protetto da contenitore conforme alle norme CEI EN 60529 con grado di protezione non inferiore alla classe IP 67. Per quel che riguarda il fissaggio del sensore in prossimità del verricello, è necessario rispettare una distanza di guardia dalle parti mobili non inferiore a 50 mm. Il cavo di connessione fra il sensore e il sistema di condizionamento dovrà essere scelto ed ancorato in conformità alle norme CEI 18-2. 

Per quanto riguarda il sistema di condizionamento del segnale si devono osservare le seguenti precauzioni. L'involucro destinato a contenere i circuiti dovrà essere scelto con grado di protezione IP 67. L'intero apparato dovrà essere considerato appartenete alla Classe X delle norme CEI 80-3-7. Per quanto riguarda i requisiti generali di funzionamento, di alimentazione e di immunità alle interferenze, si dovranno osservare le indicazioni contenute nella norma CEI 80-3. La connessione fra il sistema di condizionamento dei segnali e la BLUE BOX dovrà avvenire seguendo le prescrizioni contenute nelle norme CEI 18-2 e CEI 18-11. Per evitare eccessiva influenza del rumore elettromagnetico, nelle comunicazioni elettriche si dovrà adottare lo standard RS232 per distanze dei cavi non superiori a 15 mt, e lo standard EIA/TIA 423 A (422 A) per distanze superiori.

Inoltre, dato che il movimento del verricello è un evento non correlato ad altri, è necessario realizzare una interfaccia intelligente capace di memorizzare localmente i movimenti anche quando il processore centrale della BLUE BOX è impegnato in altre operazioni.

Tipi di prodotto disponibile 

Un unico complesso che realizzi le funzioni descritte con i vincoli imposti non è presente in commercio. Quindi si rende necessaria la progettazione della interfaccia che condiziona i dati provenienti dal sensore posto in prossimità del verricello utilizzando tecnologie adeguate allo scopo.

Nel settore del rilievo del movimento rotatorio di corpi sono disponibili diverse soluzioni tecnologiche. Nel caso si desideri una precisione particolarmente elevata, è possibile adoperare sensori di tipo ottico (encoder incrementali o assoluti) che tuttavia presentano lo svantaggio di essere particolarmente delicati e poco indicati alle condizioni operative imposte dalla motonave. In alternativa è possibile adoperare sensori capaci di misurare le variazioni indotte da masse metalliche in movimento quando investite da campi magnetici. A questa categoria di sensori appartengono i sensori a riluttanza magnetica, i sensori ad effetto di Hall ed i sensori di prossimità ad effetto induttivo. I sensori magnetici sono particolarmente indicati per questo tipo di applicazioni dato che possiedono una buona robustezza verso le intemperie, una notevole durata ed una elevata insensibilità alla temperatura. Accanto alle caratteristiche generali dei sensori magnetici occorre considerare le peculiarità di ciascuna categoria di sensori per effettuare una scelta corretta. Una delle caratteristiche richieste al sistema di analisi dei dati di pesca è quello di poter operare in un ampio intervallo di velocità. Nel caso dei sensori a riluttanza magnetica, la risposta fornita dal sensore, a parità di masse ferrose e distanza da esse, è funzione della frequenza di passaggio delle masse magnetiche. In generale questi sensori non sono capaci di operare per velocità di rotazione delle superfici ferrose inferiori a 200 mm/sec e per tale motivo non possono essere impiegati nel caso del rilievo del movimento del verricello. I sensori ad effetto di Hall presentano doti di particolare robustezza sia meccanica che elettrica. Possono operare in un intervallo di velocità comprese fra le condizioni statiche e frequenze dell’ordine di 100khz e risultano particolarmente immuni da rumore. Questi sensori sono normalmente forniti in contenitori adatti a montaggi elettronici, per tale motivo non risultano direttamente impiegabili nella misura della rotazione del verricello. Infine gli interruttori di prossimità induttivi risultano, come gli altri sensori magnetici, particolarmente robusti sotto il profilo elettrico e meccanico e sono già forniti in contenitori adatti allo standard IP 67.

Ricerca di mercato

Nelle analisi di mercato si sono considerati esclusivamente produttori in grado di offrire interruttori magnetici di prossimità (tipo induttivo) conformi allo standard IP67, con capacità di operare con materiali ferrosi a distanze non inferiori a 50 mm, capaci di essere alimentati con tensioni comprese fra 5 e 30 volt. 

Software

Requisiti

Software presente nel microcontrollore nel sistema di condizionamento:

per rispondere alle esigenze di precisione richieste ed essendo il movimento del verricello un evento asincrono rispetto alla BLUE BOX, è necessario incorporare nell’interfaccia di trasduzione del segnale elettrico un dispositivo intelligente il cui compito sia quello di assorbire il carico computazionale richiesto dal movimento del verricello quando il sistema centrale di acquisizione dati è impiegato in altri compiti. La sezione intelligente del dispositivo di trasduzione dovrà comprendere del software capace di individuare la direzione di rotazione del verricello e di incrementare (decrementare) un opportuno contatore locale. Inoltre, il dispositivo dovrà essere in grado di colloquiare con l’unità centrale per rendere disponibile il suo stato ed eventualmente modificarlo su esigenze specifiche. Altro compito che può essere svolto dalla unità intelligente è quello di effettuare continuamente una analisi di funzionalità dell’intero sistema (controllo del sensore, dello stato dei cavi, delle condizioni locali di alimentazione) per comunicare eventuali anomalie alla unità centrale di controllo.

Software presente nel sistema centrale della BLUE BOX:

sarà presente una sezione di personalizzazione del software per adattarlo alle specifiche caratteristiche del peschereccio. 

Infatti, mentre il sensore sul verricello registra esclusivamente la direzione e la quantità di giri dello stesso, il sistema centrale deve mediare il dato trasmessogli dal sensore con il diametro del verricello per calcolare la lunghezza del cavo adoperato durante le varie fasi di una cala.

Codice 4: Blocco per il controllo dei motori e dell'elica della motonave
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Figura 4a: Architettura del sistema di monitoraggio

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Il blocco di controllo dei motori e dell'elica, esplica la funzione di sorvegliare una serie di parametri di funzionamento legati agli organi di propulsione della motonave. Tra i parametri considerati significativi ci sono il numero di giri e la temperatura del motore. Questi parametri servono a determinare, in maniera indiretta, il consumo di carburante e lo stato di funzionamento del sistema durante tutte le operazioni di pesca.

Alcuni studi di settore hanno permesso di stabilire una relazione fra le singole fasi di pesca ed il numero di giri del motore. Tale corrispondenza, caratteristica di ciascun peschereccio, può essere ottenuta mediante una stima di alcuni parametri. La stima di questi parametri avviene utilizzando le informazioni provenienti dal verricello e da questo sistema. Tutte queste indicazioni possono diventare determinanti in una successiva fase di razionalizzazione dello sforzo di pesca.

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il sistema di sensori per la rilevazione del movimento dei motori dovrà essere in grado di operare in condizioni di temperatura elevate (temperature comprese fra i 40 e 90 gradi) di inquinamento ambientale elevato (inquinanti polverosi, schizzi di lubrificante e carburante) e in condizioni di pericolosità per ambienti infiammabili.

Il sensore per la misura della temperatura dovrà essere in grado di operare con temperature massime di 200 gradi e stesse condizioni ambientali e di pericolosità dei sensori di movimento. Inoltre dovrà essere montato quanto più vicino possibile alla coppa dell’olio del motore. Per entrambi i sistemi dovrà essere attentamente valutato il grado di rumorosità elettromagnetica prodotta dai sistemi elettrici del motore.

Hardware

Requisiti

Per rispondere ai precedenti requisiti, si rimanda alla discussione sulle problematiche generali inerenti i sensori del rilievo del movimento del verricello. Nel caso del rilievo del movimento delle masse rotanti del motore l'esigenza di conoscere la direzione di rotazione è rimossa mentre le velocità di rotazione coinvolte sono più elevate. Si stima che regimi di rotazione dell'albero motore pari a 6000 rpm possano essere raggiunti. Inoltre la precisione meccanica delle parti coinvolte nel movimento è maggiore ed è possibile usare fissaggi più stabili. Per tale motivo, a differenza di quanto stabilito nella sezione dedicata all'analisi del movimento del verricello, in questo caso si dovranno adottare dei sensori ad effetto di HALL. Questi sensori, pur potendo operare a distanze minori rispetto agli interruttori di prossimità induttivi, sono capaci di misurare frequenze di rotazione più elevate. Gli interruttori ad effetto di HALL dovranno essere montati in contenitori adatti allo standard IP 67.

Il sensore di temperatura del motore dovrà essere collegato allo stesso sistema di condizionamento dei sensori di movimento. Quindi la circuiteria di condizionamento dovrà prevedere quest’ulteriore ingresso analogico, mentre lo standard di comunicazione dovrà prevedere una stringa dati dedicata ai dati di temperatura.

Tipo di prodotto disponibile 

Per questa sezione sono valide tutte le considerazioni della sezione precedente.

Software

Requisiti

Anche per questo tipo di sensore è opportuno adoperare le stesse accortezze del sensore di controllo del verricello. In questo caso la logica a bordo del sistema di condizionamento dei segnali dovrà essere in grado, ad opportuni intervalli di tempo, di memorizzare la condizione complessiva dei tre organi di movimento sorvegliati e fornirli, su richiesta, al sistema centrale.

Codice 5: Blocco per il controllo della alimentazione Elettrica di Bordo.

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Il sottosistema di alimentazione provvede a fornire le risorse energetiche del sistema di acquisizione nel suo complesso e a sorvegliare eventuali anomalie nell’alimentazione di bordo della motonave. Esso inoltre provvede a stabilizzare l’energia proveniente dalle batterie di bordo della motonave. Considerando che la motonave è un sistema la cui energia elettrica è limitata, si è provveduto a implementare, mediante questo blocco, una serie di dispositivi per la modulazione dell’assorbimento dell’energia. Per tale ragione ciascun sistema costituente la BLUE BOX sarà attivato solo quando ne sarà richiesta la relativa funzione. Le funzioni rese disponibili dalla BLUE BOX saranno condizionate dalla possibilità di assorbire energia dalla motonave. In particolare quando i motori della motonave risultano spenti l’assorbimento sarà contenuto al minimo e sarà attiva la sola funzione di controllo dell’avvio motore (bassissimo assorbimento di energia da parte della BLUE BOX). Quando il motore è acceso il modulo di controllo dell’energia tenderà a rendere disponibili tutte e solo quelle funzioni che dovessero risultare necessarie. In ogni caso saranno portate a termine tutte le operazioni sospese poiché una alimentazione di emergenza è garantita da una serie di batterie tampone (piccola capacità), alloggiate all’interno della BLUE BOX, che vengono ricaricate dal sistema di bordo della motonave (quando il motore è acceso). Rispettando le corrette sequenze di inizializzazione delle diverse apparecchiature presenti connesse alla BLUE BOX, il sottosistema provvede a:

· Alimentare il Computer pilota 

· Alimentare i sottosistemi di acquisizione esterni 

· Rilevare lo stato di funzionamento della centrale elettrica a bordo della motonave

· Ricaricare le batterie tampone

· Stabilizzare la tensione proveniente dall’esterno (anche in caso di guasto del regolatore della motonave) 

· Segnalare al Computer pilota l’eventuale spegnimento dei motori, e quindi iniziare la sequenza di spegnimento per evitare perdite dei dati e ridurre i consumi energetici. 

Il sistema ha inoltre il compito di filtrare la tensione di alimentazione in ingresso per garantire, entro un margine abbastanza elevato, il corretto funzionamento delle apparecchiature elettroniche.
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Figura 5a: Architettura del sistema di monitoraggio e controllo della alimentazione elettrica

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il sistema di controllo e sorveglianza delle alimentazioni deve essere progettato per funzionare secondo le prescrizioni descritte nella Norma CEI 80-3. In particolare, date le condizioni di protezione ambientale nelle quali dovrà operare la BLUE BOX, si prevede l'appartenenza del blocco alla classe B (punto 7.1.1 della Norma CEI 80-3).

Per quanto riguarda le caratteristiche generali del sistema devono essere previste le seguenti condizioni operative:

· Alimentazione: 24 VCC 
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· Assorbimento massimo di corrente: 10 A 
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· Assorbimento minimo di corrente (condizione di stand by): 2 mA 
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· Assorbimento massimo di Potenza: 250 W

· Protezione permanente contro l'inversione di polarità delle batterie interne e le batterie di bordo della motonave

· Protezione contro i transitori di tensione conforme alle direttive valide per i sistemi "AUTOMOTIVE" [3]

· Immunità alle interferenze conforme al punto 8 delle Norme CEI 80-3

· Requisiti di sicurezza da shock elettrici conformi alle prescrizioni del punto 10 delle Norme CEI 80-3

· Robustezza meccanica e termica conforme al punto 16 delle Norme CEI 80-3 (limitatamente alle prescrizioni riguardanti gli apparecchi della classe B).

In aggiunta a questi requisiti, è opportuno prevedere un sistema intelligente ed autonomo di gestione dell’energia e di controllo del funzionamento delle singole parti. 

Inoltre il sistema di alimentazione dovrà essere in grado di fornire tutte le tensioni necessarie al funzionamento delle apparecchiature di bordo, con i richiesti livelli energetici, e dovrà essere protetto contro i guasti totali o parziali (corto-circuiti) nei confronti di ogni singola linea di alimentazione. 

Dato che il blocco d'alimentazione è in grado di isolare singole sezioni della BLUE BOX in caso di guasti, è necessario predisporre un canale di comunicazione dati fra il modulo d'alimentazione ed il processore centrale. Lo scopo di questo canale è quello d'informare il processore centrale che una singola sezione non è alimentata e garantire una corretta archiviazione delle varie misure effettuate dalla BLUE BOX anche in caso di guasti parziali ai sistemi esterni. Dovranno essere inoltre previsti sistemi locali di archiviazione che consentano di memorizzare, ad intervalli predefiniti, alcune variabili di stato significative del funzionamento del modulo d'alimentazione.

Hardware

Requisiti

In base alle precedenti considerazioni, in fase di progetto si dovranno curare i seguenti aspetti.

· Valore di energia assorbita in condizioni di riposo compatibile con la capacità delle batterie della motonave (si è calcolato che in un periodo di riposo di 48 ore l'energia assorbita dalla BLUE BOX non supera le 0.096 Ah, una quantità di energia completamente trascurabile rispetto la capacità nominale delle batterie di bordo).

· Efficiente sistema di autodiagnosi

· Elevata affidabilità

Tipo di prodotto disponibile 

Dati i particolari requisiti delineati nei precedenti paragrafi, non esiste attualmente alcun prodotto commerciale in grado di rispondere completamente ai requisiti indicati. Per tale motivo l’intero sottosistema dovrà essere interamente realizzato su progetto componendo vari moduli.

Software

Requisiti

Il software del sistema di controllo delle alimentazioni, da implementare sul microprocessore, esplica una serie di compiti che possono essere sinteticamente schematizzati nei punti seguenti:

· sorveglianza continua della tensione d’alimentazione della motonave e segnalazione di condizioni anomale (tensione delle batterie della motonave eccedente i limiti previsti)

· sorveglianza continua della condizione d’accensione o spegnimento della motonave e conseguente avvio delle fasi di spegnimento o accensione di tutte le parti costituenti la BLUE BOX.

· sorveglianza continua del funzionamento delle singole linee di alimentazione ed eventuale separazione delle linee e dei sistemi che producono anomalie

· memorizzazione, ad intervalli di tempo predefiniti, di tutte le variabili di stato e delle variazioni occorse durante il funzionamento delle varie apparecchiature.

Codice  6: Blocco per la comunicazione dei dati
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Figura 6a: Architettura del sistema di comunicazione dati

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Questo sistema esplica la funzione di garantire le comunicazioni fra la BLUE BOX e la base operativa. 

Lo sviluppo di questa sezione è affidato a Tecnopolis-Csata Scrl.

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

La dimensione di pacchetto per servizi di Data-Reporting su trasmissione satellitale Inmarsat è di 192 bit considerando un solo pacchetto di continuazione.

In condizioni di normale navigazione i dati vengono acquisiti con Tnavigazione = 6 minuti.

L’acquisizione in questo stato comprende dati di: orario, profondità e posizione geografica. Altri dati, quali la data, non vengono trasmessi finché non cambiano valore rispetto alla precedente trasmissione. 

Sicché la dimensione dei dati della singola acquisizione sarà minimo:

 6 (orario) + 4 (profondità) + 12 (posizione geografica) = 22 caratteri numerici.

Ammettendo un rendimento di compressione pari al 65%:

22byte*(1-0.65) = 7.7 byte ( 8 byte * 8bit/byte = 64 bit per ogni acquisizione. 

La BLUE BOX al minimo realizzerà un pacchetto di dati utili per la trasmissione ogni 192/64 = 3 campionamenti, ovvero ogni 3 campionamenti*6 minuti/campionamento = 18 minuti.

Ciò può servire per una diagnostica a terra del complesso BLUE BOX - Sistema di trasmissione. Infatti se si stabilisce un intervallo massimo di tempo entro il quale deve essere necessariamente trasmesso un pacchetto dalla BLUE BOX a terra si potrà dedurre il corretto funzionamento della stessa se, nel tempo stabilito, arriverà almeno una trasmissione.

Al fine di ottimizzare il costo della trasmissione si sceglierà un intervallo di tempo superiore a 18 minuti per garantire trasmissioni che invieranno pacchetti comunque superiore alla dimensione minima addebitabile. Va inoltre considerato che i dati ridondanti non vengono trasmessi. In condizioni di cielo coperto il sensore GPS può presentare dei momenti di assenza di campo. In tali momenti il dati di posizione, completamente assente, non viene trasmesso e ciò aumenta il tempo minimo per pacchetto.

Codice  7: Sistema di acquisizione dei dati
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Figura 0.1: Architettura del sistema d'acquisizione dei dati.

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Tale modulo costituisce il cuore dell’intero sistema di acquisizione dati. Attraverso apposite connessioni di input output il sistema provvede a:

· Interrogare ciclicamente i singoli sottosistemi allo scopo di governarli e di registrare i dati da essi provenienti

· Predisporre tutte le operazioni necessarie ad ognuna delle condizioni di funzionamento

· Controllare tutte le apparecchiature di acquisizione, memorizzando eventuali anomalie

· Gestire il trasferimento dati verso posizione remota

· Memorizzare tutti i dati e le condizioni di funzionamento

· Segnalare i parametri di funzionamento

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il modulo centrale deve operare in condizioni ambientali relativamente protette. Per tale motivo è richiesto un contenitore che possiede un grado di protezione IP65 . Inoltre le temperature di funzionamento sono quelle tipiche dei sistemi di bordo della motonave, è ragionevole assumerle comprese in un intervallo di valori fra -15 e 40 gradi (norme CEI 80-3 16.3). Un requisito particolarmente importante è la resistenza di tutte le parti interne agli shock meccanici. Pertanto i dispositivi contenenti parti meccaniche in movimento, come ad esempio i dischi rigidi che possiedono testine mobili accostate a dischi in rotazione, dovranno essere sostituiti con dispositivi più idonei o essere protetti da particolari chassis antivibrazioni.

Esso sarà sviluppato attorno ad una piastra a microprocessore della famiglia INTEL 80x86, per permettere di utilizzare elevate potenze di calcolo a costi non eccessivi. Un ulteriore vantaggio nell’uso di sistemi basati su processori a BUS standard ISA è quello di poter utilizzare le I/O standard (Hard Disk, VGA, Tastiera, Interfaccia seriale/parallela, Modem) e di garantire al sistema la flessibilità richiesta.

Hardware

Requisiti

Accanto ai requisiti generali espressi in precedenza è richiesto l’impiego di un PC industriale. Esso dovrà contenere un processore, una memoria per elaborazione quale la RAM, una memoria di massa per l’archiviazione dei dati, una scheda video per la gestione del monitor, un certo numero di porte seriali e porte parallele, schede di input/output per l’acquisizione di stati da pulsanti, per la funzione di segnalazione o per implementare particolari comunicazioni con dispositivi esterni, una scheda watchdog che controlli lo scambio dati sul bus per eseguire riavvii in condizioni di assoluto blocco dell’elaborazione.

Il software della BLUE BOX non necessità di particolari potenze di calcolo. Esso fondamentalmente esegue interrogazioni cicliche su dispositivi dotati di buffer. Per tali ragioni il processore 80486 risulta sufficiente alle esigenze.

La capacità della memoria di massa dipenderà dall’ampiezza dell’archivio storico dei dati, dall’ingombro dei file di sistema e di programma e dal rendimento del compressore per i dati.

Si potrebbero conservare solo i dati trasmessi e di età non superiore ad un piccolo intervallo di tempo, ad esempio un mese. Si otterrebbe un occupazione di spazio molto contenuta per i dati.

Inoltre l’elaborazione provvederà e conservare solo le variazioni del dato. Ad esempio il cambio di data verrebbe memorizzato solo una volta al giorno.

Nel caso si adotti per la memoria di massa un disco flash data l’esigua quantità di dati contenuti nella sezione BLACKBOX si potrebbe adottare un unico disco, al fine di ottimizzare i costi di questo dispositivo, logicamente diviso in due unità. La prima contenente il sistema operativo, il programma di gestione e i dati normali, mentre il secondo contenente solo i dati della BLACKBOX.

Per la scelta del supporto per la memorizzazione di massa si hanno diverse scelte. La prima è il tradizionale Hard Disk. Esso presenta un costo per unità di memorizzazione molto contenuto, ma, per la tecnologia costruttiva (testine mobili su superfici rotanti) non consente elevate capacità di resistenza meccanica. Esistono dei contenitori che consentono di moltiplicare le capacità di resistenza meccanica degli hard disk. La seconda soluzione è il Disco Flash. Esso presenta notevoli capacità di resistenza meccanica, ma presenta un elevato costo per unità di memorizzazione. Inoltre presenta un limite sul numero di cicli di scrittura, per questo il bios a bordo scheda, che gestisce i dati e la scheda stessa, distribuisce i cicli di scrittura uniformemente sul supporto consentendo durate maggiori per capacità di memorizzazione maggiori.

Il sistema centrale dovrà essere installato in un ambiente protetto dalle intemperie e, per quanto possibile, dalle vibrazioni prodotte dalla motonave. Sarà contenuto in un involucro rispondente alle Norme IP 67

Inoltre la BlueBox sarà composta da diversi oggetti maccanicamente distinti fra loro.

La Norma CEI 80-3 del Luglio 1991 suddivide, in funzione delle condizioni ambientali operative, in classi le apparecchiature destinate alla navigazione marittima. E’ previsto che la BLUE BOX operi in condizioni operative protette dalle intemperie. Tali apparecchiature devono rispondere ai requisiti previsti dalla classe B. I connettori e i cavi di collegamento dovranno rispondere alle Norme CEI 18-2 e CEI 18-11.

Tipo di prodotto disponibile 

Per questo genere di apparecchiature è disponibile un ampio ventaglio di offerte. Tutte le apparecchiature adoperate in ambito industriale rispondono pienamente ai requisiti richiesti.

Il mercato dei sistemi industriali è molto vasto e presenta un offerta articolata. Fra i molti standard presenti due sono di maggior interesse per la Blue Box. Il primo è lo standard ISA/PCI che consente un notevole ventaglio di ditte produttrici e/o distributrici, inoltre sono disponibili un gran numero di schede che consentono una precisa individuazione dei prodotti che rispondono esattamente alle esigenze del sistema. Il secondo e lo standard PC/104 che consente integrazioni superiori, ma a costi meno contenuti, inoltre dispone di un numero minore di prodotti. Entrambi sono basati su sistemi INTEL 80x86.

Ricerca di mercato

Sono state contattate diverse ditte produttrici di sistemi PC industriali operanti in ambito nazionale ed internazionale. Il criterio di selezione seguito nel contattare ciascuna ditta è stato quello di escludere importatori o terze parti e considerare solo ditte produttrici di una certa dimensione o presenti nel settore da molti anni. 

Software

Requisiti

Il software di bordo del sistema di controllo gestisce e coordina tutte operazioni di acquisizione dati. Poiché le singole interfacce sono di tipo intelligente è necessario comunicare con esse per prelevare i dati letti, per leggerne lo stato e per predisporre eventuali strategie di gestione energetiche quando l’interfaccia è da porre in stato di riposo. In particolare le operazioni che dovranno essere coordinate possono essere riassunte nei seguenti punti:

· colloquiare continuamente con il sistema di gestione dell’energia per decidere quando passare dallo stato di acquisizione “riposo” a quello “pesca” 

· colloquiare con le singole interfacce intelligenti per acquisirne lo stato e decidere se continuare a leggerne i dati o considerarle non disponibili

· immagazzinare i dati agli intervalli prestabiliti

· colloquiare con il sistema di comunicazione radio per rendere disponibili tutti i dati raccolti alla centrale operativa

· colloquiare continuamente con il sistema di controllo di bordo (scheda WatchDog) per stabilire il proprio stato di funzionamento e decidere eventuali strategie di recupero dei problemi

· memorizzare, ad intervalli regolari, i dati salienti delle varie operazioni nel sistema di memorizzazione ad elevata robustezza (scatola nera)

· permettere l’aggiornamento di alcune variabili di stato del sistema (data, ora, tabelle di attivazione per la raccolta dati) utilizzando le indicazioni provenienti da postazione di controllo remota

Tipo di prodotto disponibile

Dati i particolari requisiti delineati nei precedenti paragrafi, non esiste attualmente alcun prodotto commerciale in grado di rispondere ai requisiti indicati. Per tale motivo l’intero sottosistema dovrà essere interamente realizzato su progetto.

Codice  8: Blocco dedicato alla raccolta dei dati audio/video
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Figura 0.1: Architettura del sistema di comunicazione dati audio

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Questo sistema esplica la funzione di acquisire una serie di brevi messaggi di tipo vocale e una serie di immagini video prelevate da una telecamera posta a bordo della motonave.

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Capacità di acquisire 60 secondi di audio per ogni acquisizione in una banda passante compresa fra i 300 e 5000 hz.

Capacità di acquisire immagini in bianco/nero con risoluzione 320*200.

La quantità di immagini e di messaggi vocali conservati in memoria dipenderanno dalle capacità del disco fisso scelto per il sistema centrale.

L’attivazione dell’acquisizione sarà da pulsante, separati per i due tipi di messaggi, con segnalazione sonora dell’avvio della registrazione.

Hardware

Requisiti

Scheda di acquisizione audio/video compatibile con BUS ISA standard e con processori di compressione incorporati.

La telecamera ed il microfono devono possedere i requisiti generali previsti per apparecchiature operanti a bordo di motonavi descritti dalle Norme CEI 80.3 paragrafo 7.1.1 Classe X, e dovranno, essere connessi alla BLUE BOX con cavi di caratteristiche rispondenti alle Norme CEI 18-11 ed installati secondo la Norma CEI 18-2.

Tipo di prodotto disponibile 

Schede audio per applicazioni multimediali Sound-Blaster compatibili. Tale scelta consente di disporre di un prodotto fornito di software di gestione adeguato. Si consideri che le acquisizioni devono essere attivate da un software da realizzare e quindi devono essere disponibili le primitive di controllo delle funzioni base delle schede.

Il microfono potrà essere scelto fra le apparecchiature di comunicazione radio estremamente diffuse nell’ambito della navigazione marina.

La telecamera potrà essere scelta fra le apparecchiature per la sorveglianza. Al fine di realizzare il grado di protezione necessario sarà sufficiente adottare lo stesso tipo di involucro descritto nelle sezioni precedenti per i circuiti di condizionamento.

Software

Requisiti

Il software della BLUE BOX deve essere in grado di attivare il sistema di acquisizione su immissione di un adeguato codice di riconoscimento. Deve poter accedere ai file di acquisizione realizzati per comprimerli. Il tipo di immagazzinamento dei file acquisiti sarà di tipo FIFO, ovvero verranno perdute le acquisizioni meno recenti in caso di superamento dei limiti di ingombro di spazio sul disco fisso.

Il software fornito a corredo delle schede deve contenere le routine di controllo delle funzioni base della scheda in formato C Ansi Standard.

Codice  9: Sezione per la gestione dei dati alfanumerici

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Questo sistema consente di inserire un messaggio di tipo “testo”, con la possibilità di verifica su video del testo immesso e stampa di conferma. Una volta immessi, i dati saranno inviati alla base operativa con tempi di immagazzinamento che dipenderanno dalla coda dei dati già presenti e dalla priorità del messaggio. I dati potranno essere prodotti in formato libero (campi di contenuto non definito e a larghezza controllata) o in formato codificato (codici di controllo). Per realizzare una condizione di risparmio energetico, il monitor dovrà essere dotato della funzione blanking, disattivandosi automaticamente dopo un prestabilito periodo di inutilizzo.

Il messaggio avrà inizio, con la relativa attivazione della tastiera e del monitor, dopo aver premuto un apposito pulsante posto sulla BLUE BOX e si concluderà con una procedura azionabile da tasti funzionali su tastiera.
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Figura 9a: Architettura del sistema di comunicazione dati alfanumerici

Hardware

Requisiti

La classica tastiera 84 tasti consente di acquisire qualsiasi testo alfanumerico. Il grado di protezione, IP65, impone la scelta di tastiere industriali.

Il monitor dovrà essere installato in rack con protezione frontale IP65 e di tipo LCD.

Il tipo di interfaccia sarà VGA standard con funzioni di risparmio energetico (compatibile standard EPA Pollution Prevent Energy Star). Il monitor dovrà visualizzare solo caratteri alfanumerici, e non grafica, quindi dovrà essere monocromatico con 16 livelli di grigio.

Tipo di prodotto disponibile 

La tastiere a membrana e il video possono essere scelti fra i prodotti per impieghi industriali.

Altri dispositivi utili allo scopo sono i “palmari”. Tali dispositivi sono composti da una tastiera e da un visore grafico LCD in scatolotto simile ad una calcolatrice scientifica. Sono portatili, dotati di una base per la ricarica delle proprie batterie tampone, e si connettono alla Blue Box mediante comunicazione seriale RS 232 quando si riposizionano sulla base per la ricarica. Sono dotati di programmi atti a stabilire il funzionamento in un ambiente di programmazione evoluto.

Software

Requisiti

Il software della BLUE BOX controllerà lo stato del pulsante che avvierà la fase di scrittura del testo da memorizzare. Una shell di controllo, con riassunto dei tasti funzionali, verrà visualizzata sul monitor e consentirà l’inserimento e l’editing del testo.

La procedura di stop, azionata da tasti funzionali della tastiera, salverà il testo digitato, disattiverà la tastiera ed il monitor e eventualmente avvierà il messaggio al sistema trasmissivo.

Inoltre sarà prevista la bilateralità della comunicazione, ovvero il caso di ricezione di messaggi da parte dell’Host (stazione di controllo a terra).

Nel caso di utilizzo del palmare si deve ancora prevedere una memoria buffer per gestire lunghi periodi di non collegamento.

Codice  10: Sezione Black Box

Descrizione complessiva della funzione realizzata

La sezione Black Box è inserita nel sistema per garantire una memorizzazione dei dati, relativi alle condizioni della motonave nell'ultimo periodo, in formato semipermanente. I dati più significativi per la descrizione dello stato della motonave sono memorizzati su un supporto resistente agli urti, alla pressione e capace di conservare le informazioni anche in assenza di energia elettrica. 
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Figura 10a: Contenuto della sezione Black Box

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il tempo di immagazzinamento dei dati non deve superare il giorno. In ipotesi che la motonave compia tre cale ed il resto del tempo sia in navigazione normale la capacità di memorizzazione, con un fattore di compressione del 50%, non deve essere inferiore a 700 kbyte.

Le caratteristiche di resistenza meccanica quali l’accelerazione di shock, la resistenza alle vibrazioni devono essere di un ordine di grandezza superiore alla normativa in merito alla strumentazione di bordo (Appendice 5).

Il dispositivo deve ritenere i dati anche in assenza di alimentazione per un periodo non inferiore a 5 anni.

Hardware

Requisiti

Il sistema dovrà possedere la capacità di resistere a temperature comprese fra -10 e +70 °C circa, dovrà essere in grado di resistere ad urti non superiori a 10 G lungo i 3 assi, dovrà inoltre essere in grado di resistere a vibrazioni dell'ordine dei 10 G di picco lungo i 3 assi e per frequenze comprese fra i 5 e 2000 hz. Si richiede inoltre una capacità di memorizzazione sufficiente a memorizzare i dati di posizione, motore (numero di giri e tensione dell'impianto elettrico) e di pesca (quantità di cavo adoperato nella singola operazione) oltre che le coordinate temporali di ciascuna lettura (data ed ora dell'acquisizione). Infine, per garantire una sufficiente affidabilità, dovrà essere garantito un tempo medio ai guasti (MTBF) non inferiore alle 100.000 ore.

Su tali dispositivi dovranno essere presenti sia il supporto di memorizzazione, sia il suo particolare controller.

Tipo di prodotto disponibile 

Per questa applicazione possono essere adoperate le schede per PC Flash Disk, i Tiny Flash Disk, i Disk On Chip. Questi dispositivi, sono già provvisti di controller integrato. Per gli ultimi due prodotti si deve scegliere un aparticolare architetture hardware, per l’unità centrale in grado di supportarli.

Si potrebbero utilizzare anche memoria Eeprom, ma bisognerebbe implementare il sistema di gestione.

Ricerca di mercato

Vedere le stesse indicazioni riportate per il codice 7.

Criteri di selezione del prodotto

Temperature di esercizio: 
comprese fra -10  e  +70 °C 

Resistenza agli urti: 
non inferiore a 10 G lungo i 3 assi

Resistenza a vibrazioni: 
10 G di picco lungo i 3 assi e per frequenze comprese fra i 5 e 2000 hz. 

Capacità di memoria:
( 700 kbyte

MTBF: 
non inferiore alle 100.000 ore.

Software

Requisiti

Il firmware di questi dispositivi devono avere la gestione reale dei file su scheda di tipo TrueFFS ovvero il sistema operativo della BLUE BOX dovrà accedere a questa risorsa alla pari di un tradizionale disco fisso. Nel caso si adotti la soluzione con EEprom il software nel microcontrollore dovrà rispettare le tempistiche del dispositivo di scrittura, verificare il buon esito dell’operazione, gestire il limite massimo di scritture della memoria e segnalare eventuali anomalie.

Codice  11: Blocco: Sistema di Emergenza
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Figura 11a: Pulsante di emergenza

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Questo sistema ha lo scopo di lanciare immediatamente un segnale di allarme radio indicante le coordinate della BLUE BOX. Per le caratteristiche del sistema Inmarsat tale segnalazione viene inoltrata su una apposita rete, la SafetyNet, con priorità di pacchetto elevata.

Valutazione dei requisiti richiesti al sistema.

Il sistema dovrà possedere requisiti di assoluta sicurezza (devono essere resi minimi i falsi allarmi) e elevata affidabilità (possibilità di guasti ridotti al minimo). 

Per tali motivi si utilizza direttamente il sistema predisposto sul trasmettitore Inmarsat (connettore CONXALL 7pin)

Software

Requisiti

L’evento di allarme dovrà essere in ogni caso registrato dal software di bordo della BLUE BOX. Per questo scopo si utilizzerà l’uscita seriale predisposta sul trasmettitore Inmarsat.

Codice 12: Blocco Parametri Fisico-Ambientali

Descrizione complessiva della funzione realizzata

Il sistema dei moduli periferici progettati per la BLUE BOX adotta un unico bus per le comunicazioni da e verso l’unità centrale. Ogni periferica avrà i propri sensori, specializzati per il fenomeno che devono osservare, il proprio sistema di condizionamento, dedicato ai sensori utilizzati e all’ambiente in cui opera, e la propria connessione all’unità centrale. Quest’ultima si avvarrà di un’unica porta di comunicazione e tutte le periferiche saranno poste in parallelo fra loro. La comunicazione dei dati con l’unità centrale avverrà su interrogazione. Il software di controllo sarà strutturato a singole routine indipendenti per ciascun dispositivo e la shell (il programma che richiama in ciclo le routine) opererà con un singolo task. Ciò è possibile perché non sussistono tempistiche critiche che richiedano un software centrale strutturato con TSR indipendenti. Questo significa che verrà eseguito un polling dall’unità centrale verso le periferiche mediante l’unico bus di comunicazione. Ciascuna periferica risponderà all’host solo se interrogata ovvero solo se l’indirizzo di chiamata corrisponde al proprio indirizzo.

Lo standard di comunicazione potrebbe essere NMEA-0183 ed in questo caso si dovrebbe far omologare la “stringa” in uscita dal dispositivo da “National Marine Electronics Association” affinché abbia valenza internazionale.

In questo tipo di architettura aggiungere nuove periferiche che osservano altri fenomeni è molto semplice. Basterà scegliere l’opportuno sistema di sensori che più è idoneo ad osservare il fenomeno, progettare il sistema di condizionamento, assegnare alla periferica un nuovo indirizzo (diverso rispetto a tutti gli altri) per il polling, connettere la periferica sul bus e inserire nel software di gestione la routine che controlla il nuovo dispositivo.

Cosi si potranno aggiungere altri moduli per osservare ad esempio: la temperatura superficiale, la salinità e il colore dell’acqua, la presenza di vari agenti inquinanti, una stazione meteorologica composta da un anemometro e da un barometro, ecc.

Descrizione dei dati acquisiti

In questa parte sono descritti i formati dei dati acquisiti. Vengono specificate le sezioni di origine, la composizione della singola stringa, il range di valori. Tutte le cifre espresse sono numeri compresi fra 0-9.

Sezione di origine: 1

Stringa di posizione geografica (origine NMEA: GLL):

Campi della stringa
Descrizione
Range

XXXX.X
Latitudine
In attesa documentazione NMEA

A

0 = Nord

1 = Sud

YYYYY.Y
Longitudine
In attesa documentazione NMEA

B

0 = Est

1 = West

Sezione di origine: 2

Stringa di profondità (origine NMEA: DBT):

Campi della stringa
Descrizione
Range

XXXX.X
Profondità in metri
0005.0-2000.0

Sezione di origine: 3 e 4

Numero di giri di organi rotanti:
Campi della stringa
Descrizione
Range
Sezione origine

XXXX
Metri di cavo

Numero di giri
Per il verricello 0000-1000

Per gli altri 0000-3000


A
Segno
0 = Positivo

1 = Negativo


B
Dispositivo
1 = Verricello

2 = Motore 1

3 = Motore 2

4 = Elica
3

4

4

4

Sezione di origine: 5 e 3

Cambio di stato della Blue Box:

Campi della stringa
Descrizione
Range
Sezione origine

X
Cambio di stato
1 = da “CR” a “CNN”

2 = da “CNN” a “CNP”

3 = da “CNP” a “CNN”

4 = da “CNN” a “CR”
5

3

3

5

Sezione di origine: 6 e 7 e 11

Codici diagnostici e di allarme:

Campi della stringa
Descrizione
Range
Sezione origine

XX
Codice di errore
00 = pulsante di allarme

01 = 

da definire in documento “specifiche tecniche di dettaglio”
11 o 6

7



Sezione di origine: 2 e 4

Codici diagnostici e di allarme:

Campi della stringa
Descrizione
Range
Sezione origine

XX
Temperatura in gradi centigradi
00-37 per dispositivo 1

00-99 per gli altri dispositivi


A
Dispositivo
1 = Superficie dell’acqua

2 = Motore 1

3 = Motore 2

4 = Albero dell’elica
2

4

4

4

Sezione di origine: 8 e 9

Pacchetti dati:

Campi della stringa
Descrizione
Sezione origine

?
Dati testo
9

?
Dati audio
8

?
Dati video
8

Inoltre il software assocerà agli eventi i dati temporali:

Campi della stringa
Descrizione
Range

XX.XX.XX
Orario in (hh.mm.ss)
hh= 00-23

mm = 00-59

ss = 00-59

YY.YY.YYYY
Data in (gg.mm.aaaa)
gg = 01-31

mm = 01-12

aaaa = 1997 – passaggio cometa Hale Bopp

Appendice 1: Convenzione adottata per le annotazioni interne

Annotazione di una qualsiasi parte del progetto: 

Identificativo  di Sezione
Tipo di Oggetto codificato
Numero di identificazione
Codice Anno

XX
XX
XX
XX

Identificativo di Tipo:


CO = Collegamento


HW = Oggetto


SE = Sensore

Appendice 2: Descrizione del formato NMEA

Lo standard NMEA 0813 fu introdotto dalla società americana National Marine Electronics Association per facilitare le comunicazioni fra le strumentazione per la navigazione.

Esso è basato su comunicazione seriale. In essa ci può essere un solo dispositivo trasmettitore e diversi dispositivi riceventi posti in parallelo fra loro. Lo standard della comunicazione è EIA/TIA-232-E (RS-232) con piccole variazioni,ù e i parametri di trasmissione: 4800,8,1,N.

La trasmissione dell’informazione avviene mediante pacchetti di byte definiti stringhe.

Ogni categoria di dispositivi (Autopilot, GPS, Loran, etc.) ha un proprio vocabolario di stringhe.

L’insieme delle caratteristiche elettriche e dei vocabolari dei vari dispositivi è codificato nello standard NMEA 0183. Si riportano le stringhe utili ai fini della BLUE BOX: 
[image: image25.png]DBT - Depth Below Transducer
Water depth referenced to the transducer.

S—-DBT.x.x.fx.x. M.x . x.F*hh<CR><LF>
L—L water depth. Fathoms
Water depth, Meters
Water depth, feet




[image: image26.png]GLL - Geographic Position - Latitude/Longitude
Latitude and Longitude of present vessel position, time of position fix and status.

$--GLL, LY a,yvyvy.vy,a, hhmmss.ss,A*hh<CR><LF>
L Status A = Data valid
UTC of position V = Data not valid
Longitude, E/W
Latitude, N/S




[image: image27.png]MTW - Water Temperature

S—-MTW x.x,C*hh<CR><LF>
Temperature, degrees C





[image: image28.png]$--GNS,hhmmss.ss, L1 a,yyyyy.yy,a,c--C, XX, X.X,X.X,X.X,X.X,X. X *hh<CR><LF>

L Differential reference station 1D?
Age of differential data’

Geoidal separation, meters®

Antenna altitude, meters, re: mean-sea-level (geoid)
HDOP®
L—— Total number of satellites in use, 00-99
Mode indicator'
Longitude, E/W
Latitude, N/S
—— UTC of position

Notes:

1) Mode Indicator. A variable length valid character field type with the first two characters currently
defined. The first character indicates the use of GPS satellites, the second character indicates the use
of GLONASS satellites. If another satellite system is added to the standard, the mode indicator will be
extended to three characters, new satellite systems shall always be added on the right, so the order of
characters in the Mode Indicator is: GPS, GLONASS, other satellite systems in the future. The
characters shall take one of the following values:

N =No fix. Satellite system not used in position fix, or fix not valid

A = Autonomous. Satellite system used in non-differential mode in position fix

D = Differential. Satellite system used in differential mode in position fix

P = Precise. Satellite system used in precision mode. Precision mode is defined as: no deliberate
degradation (such as Selective availability) and higher resolution code (P-code) is used to compute
position fix

R = Real Time Kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers

F = Float RTK. Satellite system used in real time kinematic mode with floating integers

2) Age of differential data and Differential Reference Station ID:

a) When the talker is GN and more than one of the satellite systems are used in differential mode,
then the “Age of differential data” and “Differential reference station ID” fields shall be null.
In this case, the “Age of differential data” and “Differential reference station ID™ fields shall
be provided in following GNS messages with talker IDs of GP, GL, etc. These following GNS
messages shall have the latitude, N/S, longitude. E/W. altitude. geoidal separation. mode, and
HDOP fields null. This indicates to the listener that the field is supporting a previous
SGNGNS message with the same time tag. The “Number of satellites” field may be used in
these following messages to denote the number of satellites used from that satellite system.




Appendice 3: Standard delle caratteristiche di tenuta dei contenitori meccanici

I gradi di protezione degli involucri sono stabiliti dalla norma europea CEI EN 60529 che recepisce e accetta la IEC 529. La Norma stabilisce un sistema di classificazione dei gradi di protezione unicamente per gli involucri destinati a contenere materiale elettrico la cui tensione nominale non supera 72,5 KV. I punti salienti della Norma sono:

“La norma fornisce un sistema di classificazione dei gradi di protezione degli involucri di apparecchiature elettriche. Benché il sistema possa essere adottato per la maggior parte della apparecchiature, non è detto che tutti i gradi di protezione elencati possano essere applicati ad un particolare tipo di apparecchio. Per determinare i tipi di protezione possibili e le parti delle apparecchiature alle quali si riferisce il gradi di protezione indicato si deve consultare il costruttore….

La presente Norma si applica solo agli involucri che sono, sotto ogni altro aspetto, idonei all’uso previsto e che, dal punto di vista dei materiali costituenti e della costruzione, assicurano che i gradi di protezione dichiarati restino immutati nelle condizioni ordinarie di servizio. La presente Norma si applica anche agli involucri vuoti purché siano conformi alle prescrizioni generali di prova e il grado di protezione scelto sia idoneo al tipo di apparecchiatura.

Le misure da adottare per la protezione sia dell’involucro sia del materiale all’interno dell’involucro contro condizioni o influenze esterne quali: urti meccanici, corrosione, solventi corrosivi, muffe, insetti, radiazioni solari, incrostazioni di ghiaccio, umidità, atmosfere esplosive, e la protezione contro il contatto con parti pericolose in movimento all’esterno dell’involucro, sono di competenza delle relative Norma di prodotto…."

Il grado di protezione dell’involucro è indicato dal codice IP nel seguente modo: IPXYZV

Dove “X” indica la prima cifra caratteristica, “Y” la seconda cifra caratteristica, “Z” la lettera addizionale e “V” la lettera supplementare.

Prima cifra caratteristica
Descrizione

0
Non protetto

1
Protetto contro corpi solidi estranei di diametro ( 50 mm

2
Protetto contro corpi solidi estranei di diametro ( 12,5 mm

3
Protetto contro corpi solidi estranei di diametro ( 2,5 mm

4
Protetto contro corpi solidi estranei di diametro ( 1,0 mm

5
Protetto contro la polvere

6
Totalmente protetto contro la polvere

Seconda cifra

caratteristica
Descrizione

0
Non protetto

1
Protetto contro la caduta verticale di gocce d’acqua

2
Protetto contro la caduta verticale di gocce d’acqua con inclinazione fino a 15°

3
Protetto contro la pioggia

4
Protetto contro gli spruzzi d’acqua

5
Protetto contro i getti d’acqua

6
Protetto contro i getti d’acqua potenti

7
Protetto contro gli effetti dell’immersione temporanea

8
Protetto contro gli effetti dell’immersione continua

Le lettere addizionali sono usate solo se la protezione effettiva contro l’accesso a parti pericolose è superiore a quella indicata dalla prima cifra caratteristica. Mentre la cifra supplementare fornisce informazioni in merito alle prescrizioni ed alla procedura supplementare da rispettare durante le prove che corrispondono a questa classificazione.

In base alle considerazioni dei paragrafi precedenti, si evidenzia la necessità di racchiudere l’unità centrale della BLUE BOX in un involucro di protezione IP64. Mentre tutti i circuiti di condizionamento dei sensori in un involucro di protezione IP67.

Appendice 4: Standard delle caratteristiche dei cavi multipolari per circuiti di controllo per impiego a bordo di navi

La BLUE BOX utilizzerà dei cavi di connessione fra l’unità centrale e i sistemi di condizionamenti dei sensori. Inoltre sarà a sua volta connessa con altri dispositivi della motonave quali, ad esempio gli accumulatori.

Tutti i cavi per comunicazioni, comandi e misure che sono impiegati a bordo della motonave devono seguire le prescrizioni generali indicate nella Norma CEI 18-11.

La Norma riguarda esclusivamente i cavi da usarsi per impiego in impianti funzionanti a tensioni non superiori a 60 V, in corrente alternata e continua ma che possano operare soddisfacentemente, in caso di guasto, a tensioni non superiori a 250 V.

Questa Norma fornisce descrizioni e prescrizioni generali, circa la composizione dei conduttori elettrici, la composizione chimica dell'isolante e la loro colorazione.

Per quanto concerne la scelta dei cavi in relazione alla loro portata di corrente e le prescizioni generali di montaggio, si devono seguire le indicazioni contenute nelle Norma CEI 18-2.

Questa Norma ha lo scopo di precisare i criteri con i quali devono essere scelti ed installati i cavi destinati ai circuiti elettrici operanti a bassa tensione. 

In particolare la Norma CEI 18-2 fornisce indicazioni circa:

· la scelta dell'isolante

· la scelta del rivestimento protettivo

· la scelta dei cavi per impiego in circuiti d'allarme, rivelazione ed estinzione degli incendi

· la scelta della sezione dei conduttori

· le portate di corrente in esercizio continuo in funzione delle varie temperature operative

· le cadute di tensione ammissibili

· l'attitudine, da parte dei cavi, alla sopportazione di guasti quali corto-circuiti.

Appendice 5: Standard delle caratteristiche per le apparecchiature di navigazioni marittime

La Norma CEI 80-3 hanno per oggetto le prescrizioni e le prove di tipo da applicarsi a quegli aspetti degli apparecchi elettronici di ausilio alla navigazione che sono comuni a tutte le apparecchiature di cui è prescritta l'installazione a bordo di navi, secondo la Regola 12 del Cap. V della "Convenzione internazionale per la sicurezza delle vite umane in mare" (SOLAS), 1974, e sue modifiche e, dove applicabili, agli altri aiuti alla navigazione. Le prescrizioni della Norma non hanno la funzione di ostacolare l'uso di nuove tecniche, a condizione che le prestazioni non siano inferiori a quelle stabilite. Le Norme stabiliscono le condizioni minime di funzionamento, i metodi di prova ed i risultati richiesti per quelle prescrizioni generali che possono essere applicate a tutte le apparecchiature di navigazione marittima. In particolare la Norma definisce e regolamenta:

· il funzionamento delle apparecchiature

· le condizioni di alimentazione elettrica

· la durata e la resistenza dell'apparecchio alle condizioni ambientali

· le condizioni di interferenza ammissibili

· le condizioni di sicurezza
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Elenco del Materiale compreso nei moduli di progetto

Oggetto
Codice




Computer Industriali
07.HW.01.97


07.HW.02.97


07.HW.03.97


07.HW.04.97


07.HW.05.97


07.HW.06.97


07.HW.07.97


07.HW.08.97


07.HW.10.97


07.HW.11.97


07.HW.12.97


07.HW.13.97


07.HW.14.97


07.HW.15.97


09.SE.01.97


09.SE.02.97


10.HW.01.97




Apparecchiature di navigazione
01.SE.01.97


01.SE.02.97


02.SE.01.97


02.HW.01.97


02.HW.03.97


02.SE.02.97


02.HW.05.97


02.SE.03.97




Sensori
03.SE.01.97


04.SE.01.97









Progettazione 
02.HW.02.97




02.HW.03.97




02.HW.04.97




02.HW.06.97




02.HW.07.97




03.HW.02.97




04.HW.01.97




05.HW.01.97








Accessori
07.HW.16.97




08.SE.03.97




08.SE.01.97




08.SE.02.97




09.SE.03.97




11.SE.01.97








































































� [*] 1 nodo = 1 miglio marino / 1 h = 1852,28 mt / h
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L Differential reference station 1D?
Age of differential data’

Geoidal separation, meters®

Antenna altitude, meters, re: mean-sea-level (geoid)
HDOP®
L—— Total number of satellites in use, 00-99
Mode indicator'
Longitude, E/W
Latitude, N/S
—— UTC of position

Notes:

1) Mode Indicator. A variable length valid character field type with the first two characters currently
defined. The first character indicates the use of GPS satellites, the second character indicates the use
of GLONASS satellites. If another satellite system is added to the standard, the mode indicator will be
extended to three characters, new satellite systems shall always be added on the right, so the order of
characters in the Mode Indicator is: GPS, GLONASS, other satellite systems in the future. The
characters shall take one of the following values:

N =No fix. Satellite system not used in position fix, or fix not valid

A = Autonomous. Satellite system used in non-differential mode in position fix

D = Differential. Satellite system used in differential mode in position fix

P = Precise. Satellite system used in precision mode. Precision mode is defined as: no deliberate
degradation (such as Selective availability) and higher resolution code (P-code) is used to compute
position fix

R = Real Time Kinematic. Satellite system used in RTK mode with fixed integers

F = Float RTK. Satellite system used in real time kinematic mode with floating integers

2) Age of differential data and Differential Reference Station ID:

a) When the talker is GN and more than one of the satellite systems are used in differential mode,
then the “Age of differential data” and “Differential reference station ID” fields shall be null.
In this case, the “Age of differential data” and “Differential reference station ID™ fields shall
be provided in following GNS messages with talker IDs of GP, GL, etc. These following GNS
messages shall have the latitude, N/S, longitude. E/W. altitude. geoidal separation. mode, and
HDOP fields null. This indicates to the listener that the field is supporting a previous
SGNGNS message with the same time tag. The “Number of satellites” field may be used in
these following messages to denote the number of satellites used from that satellite system.
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