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Tresc prezentacii:
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Pas ruchu statku w symulacji' | rzeczywistosci

Algorytm wyznaczenia skrajnych punktow wodnicy
Statku

Algorytm wyznaczenia probabilistycznego pasa
ruchu

Przykiady zastosowan - podsumowanie
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Tresc prezentacii:
Pas ruchu statku w symulacji'l rzeczywistosci

=> Algorytm wyznaczenia skrajnych punktow wodnicy
Statku

=> Algorytm wyznaczenia probabilistycznego pasa
ruchu

=> Przykiady zastosowan - podsumowanie
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Przykiad zapisu wspoirzednych wodnicy lub pltywnicy w ukiadzie OXY
0 srodku odpowiadajacym punktowi rejestrowanej pozycii:

r |
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wspol. konturu statku wzgl. anteny RTE




Zasada wyznaczenia wspotrzednych punktow opisujacych wodnice
z zadang dyskretyzacja D [m] lub o [°]:

Y [m] A
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Zasada wyznaczenia wspotrzednych punktow opisujacych wodnice
z zadang dyskretyzacja D [m] lub o [°]:
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Transformacja punktow wodnicy do lokalnego ukiadu wspotrzednych
np. UTM WGS-84:

1) Odlegtosci i kierunki charakteryzujgce wektory pomiedzy punktem
odniesienia P,(0,0) a punktami skrajnymi:

d.=—x/xi2+yi2 dla x <0

di:x/xi2+yi2 dla x, >0

a. —_arctan 7" dla y, <0

X.

a. =arctanyi dla y, >0

X.



Transformacja punktow wodnicy do lokalnego ukiadu wspotrzednych
np. UTM WGS-84:

2) Wspotrzedne punktow wodnic dla kolejno zarejestrowanych

punktow odniesienia Pa.i(XamiYar) 0raz kursow . w lokalnym
uktadzie wspoirzednych :

Xy = Xpq +d; sin(y,; + ;)
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Vi = Yai T, COS(‘//ri + ai)

Xi = Xpaq 0, Sin(Wri T ; "‘ﬂ)
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Vi =Yai T4, COS(‘//ri T, +/8)
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Tresc prezentacii:

~>

Pas ruchu statku w symulacji'l rzeczywistosci

Algorytm wyznaczenia skrajnych punktow wodnicy.
Statku

Algorytm wyznaczenia probabilistycznego pasa
ruchu

Przykiady zastosowan - podsumowanie



Kategoryzacja zarejestrowanych danych:

1) Dostepny akwen dzielony jest na sekcje rownoleglte wzgledem

siebie, prostopadie do osi toru w przypadku odcinkow
prostoliniowych toru oraz sektory o srodkach w poczatkach
promieni  fukow w  przypadku zakoli  toru  wodnego.
Przyporzadkowanie do sekcji nastepuje w wyniku obrotu ukiadu
wspoirzednych o kat o bedacym Kkierunkiem osi odniesienia
| transformacji wspoirzednych punktow wodnic do nowego ukiadu
wspoftrzednych, w ktorym os odniesienia staje sie osig X:

Xi = X,; COSO — Y, SIno

Yi =X, SINO+Y,, COSO



Kategoryzacja zarejestrowanych danych:

2) W kazdej sekcji otrzymuje sie probe odlegtosci skrajnych punktow
wodnicy o0 liczebnosci uzaleznionej od dyskrytezacji wodnicy
| parametrow ruchu statku (sktadowe predkosci, kurs). Sposrod tych
probek odlegtosci wyznaczane sa punkty o maksymalnej odlegtosci

Yimax 00 0SI W kazdej sekcji. W przypadku przejazdu rzeczywistego
wartosc¢ Y, .x Powiekszana jest o A.

3) Z wykonanej liczby przejazdow tworzy sie probe statystyczng Vi i
w celu okreslenia wspotrzednych pasa ruchu na okreslonym
poziomie ufnosci | dokonywana Jest transformacja wartosci
statystyk odwrotna do 1).
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element podziatu toru wodnego

- granice sekcji w formie sektora \

Slad skrajnych punktow

wodnicy statku \

srodek krzywizny sektora



Tresc prezentacii:

=>

Pas ruchu statku w symulacji'l rzeczywistosci

Algorytm wyznaczenia skrajnych punktow wodnicy.
Statku

Algorytm:  wyznaczenia probabilistycznego: pasa
ruchu

Przykiady zastosowan - podsumowanie
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Probabilistyczny model wodnicy DGPS, zwymiarowany metodg
sektorowaq, przy zatozonej dyskretyzacji (xp:1°:
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