Automatyczne tworzenie map topografii dna

System Simrad CM60 z oprogramowaniem Olex jest nowym rodzajem plotera map elektronicznych, ktéry
automatycznie odtwarza topografie dna przy pomocy echosondy oraz odbiornika GPS podczas normalnych
potowdw lub innych prac prowadzonych na akwenach wodnych.

System kalkuluje kontury dna akwenu wodnego w oparciu o dane o gtebokosci pomiedzy kolejnymi punktami
sondazowymi podczas pracy echosondy.

Kojarzac te dane z mapami elektronicznymi w formacie S57 lub C-Map uzyskuje sie kompletny, niezwykle
przydatny tréjwymiarowy (3D) system nawigacyjny.

Jedynym wymaganym sprzetem oprocz typowego komputera sg echosonda oraz odbiornik GPS eksportujace

jednostek.
Wykorzystanie map w formacie S57 lub C-Map

Sa to powszechnie znane mapy wektorowe.

Ro6zne elementy map, takie jak sektory swiatet latarn lub inne znaki nawigacyjne wyswietlane sg stosownie do
uzytej skali. Podczas zmniejszania skali mapy nieistotne informacje sg usuwane w spos6b nie powodujacy
zaklécania obrazu mapy. Podczas postugiwania sie systemem nie ma ,zaktadek” na mapach z
poszczegoblnych rejondw, catos¢ traktowana jest jak jedna wielka mapa.

Prosta obstuga

Obstuga systemu odbywa sie przy pomocy ,myszki” lub ,trakbolu”. Klawiatura potrzebna jest tylko do
wpisywania na mape nazw oraz komentarzy. Mapa moze byc¢ tatwo przesuwana, skalowana lub obracana w
dwaoch lub trzech osiach wspétrzednych.

Innowacyjne badanie dna morskiego

Rysowanie mapy topograficznej wykonywane jest automatycznie w czasie rzeczywistym podczas normalnych
rejséw eksploatacyjnych. Nie ma potrzeby wykonywania specjalnych przebiegéw po akwenie . W miare
uplywu czasu i zwiekszania ilosci przebiegdw poziom uszczegdtowienia mapy wzrasta.

Do wizualizacji dna wykorzystuje sie game koloréw. Mozna dokonywa¢ wyboru dowolnej skali giebokosci.
Wizualizacja 3D umozliwia ogladanie obrazu dna w trzech wymiarach jako widok z lotu ptaka lub widok w
perspektywie z punktu na dnie. Ksztatt dna oraz gteboko$¢ prezentowana jest w dowolnej skali wzdtuz linii
poruszania sie jednostki. Statek jest prezentowany jako symbol na powierzchni morza a jego cien jako rzut z
gory pojawia sie na dnie bezposrednio pod statkiem.

System ciggle i samoczynnie dokonuje poprawek i uaktualnien mapy topograficznej w miare gromadzenia
wiekszej ilosci danych wskutek wielokrotnego pokonywania tej samej trasy. Nowe obszary pojawiajg sie na
mapie gdy tylko nowe dane ulegng przetworzeniu. Mapa w sposoéb ciggly samoczynnie staje sie coraz bardziej
dokfadna.

Wizualizacja obrazu dna z dowolnego fta.

Statek opcjonalnie moze znajdowac¢ sie na srodku ekranu lub poruszac¢ sie na tle mapy. Zobrazowanie mapy
mozna automatycznie zmienia¢ wzgledem péinocy, wzgledem kursu lub wzgledem dziobu. Mape mozna tez
obracac recznie uzyskujac perspektywiczny obraz dna widziany pod dowolnym katem.

Mozna wpisywac¢ wiasne znaki, komentarze, znakowa¢ wtasne trasy, nanosi¢ wtasne symbole, kolory. Mozna
wyswietla¢ lub wygasza¢ na ekranie r6zne poziomy informacji. Mozna planowa¢ nastepng trase w celu
przebadania wczes$niej przebytych tras.

Proste i solidne narzdzia do analizy sytuacji na towisku

Dynamiczna funkcja zdejmowania profilu 2D utatwia identyfikacje pochytosci dna oraz wystepujacych na nim
skat. Wykorzystujac specjalng funkcje powiekszania dna (bottom zoom) widoczne stajg sie najdrobniejsze
zmiany w topografii dna.

Tréjwymiarowy obraz 3D dna morskiego utatwia w sposéb intuicyjny zrozumienie geografii podwodnej. Sg to
bardzo przydatne funkcje zaréwno w planowaniu potowoéw lub innych prac jak i w bezposrednim ich
prowadzeniu.



Informacje o ptywach

Na ekranie widoczna jest krzywa plywow oraz informacje kiedy wystepujg maksymalne przyptywy i odptywy.
Gteboko$¢ dna na mapie jest zawsze korygowana w stosunku do gtebokosci odniesienia na mapach
oficjalnych.

Wspétudziat w tworzeniu map dna morskiego

Uzytkownicy oprogramowania Olex mogg partycypowa¢ w tworzeniu map tak, aby wzajemnie je uzupetiac.
Dane z poszczeg6lnych kutréw moga byé sczytywane poprzez wykorzystanie typowych komputerowych
systeméw komunikacyjnych. Uzyskuje sie przez to mape topograficzng catego rejonu, ktdry zostat przebadany
wspolnie przez wszystkich uzytkownikow.

Nieograniczona pamgé

Nie ma ograniczenia w objetosci zapamietywanych informacji. Przyktadowo oprogramowanie Olex umozliwia
zapamietanie wszystkich wczesniej przebytych tras. Jesli planowana jest nowa trasa, komputer wskaze, ktére
rejony zostaly juz optywane, by¢ moze nawet kilka lat wczesniej. W ostateczno$ci wewnetrzna mapa
topograficzna moze wiec pokry¢ catg kule ziemska,

Ocena twarddci dna

Jesli echosonda dodatkowo przekazuje informacje o sile sygnatu jak np. echosonda typu ES60 firmy Simrad,
zaroéwno gtebokosc jak i twardos¢ oraz chropowato$¢ dna zawarte beda na mapie topograficznej. Twardos¢
jest prezentowana poprzez wykorzystanie réznych koloréw, od ciemnej purpury dla dna miekkiego do
piaskowo zoéttego koloru dla dna twardego. Kolory mogg by¢ ustawiane automatycznie lub recznie. Dno
chropowate prezentowane jest w postaci sterczacych przeszkdd rysowanych na tle obrazu dna co utatwia
interpretacje jego charakteru.

Interfejs echosondy

Przy podtgczeniu echosondy ES60 lub EA400, jej echogram jest widoczny na tle mapy. Rejon pokrywany
przez echosonde jest zaznaczany na mapie topograficznej. Sterowanie echosondg odbywacé sie moze przy
pomocy klawiatury.

Pozycja tratu

Przy podigczeniu systemu echosondy bezkablowej typu Simrad ITI, pozycja tratu bedzie widoczna na tle mapy
topograficznej w petnym zobrazowaniu tréjwymiarowym w stosunku do dna i do pozycji kutra.

Interfejs do systemu nawigacji podwodnej HPR

System moze odbiera¢ dane dotyczace pozycji pojazdow podwodnych typu ROV lub pozycji nurkéw
znajdujgcych sie w zasiegu systemu pozycjonowania podwodnego np typu Simrad HPR. Obiekty te pojawiajg
sie na tle mapy topograficznej w zobrazowaniu 3D co pozwala na intuicyjng wizualizacje ich w przestrzeni
wodnej. Funkcja ta jest szczegolnie przydatna w prowadzeniu badan podwodnych.

System moze takze wspotpracowa¢ z systemem echosond wielowigzkowych w szerokim zakresie ich
zastosowan w dziedzinie badarn morskich.

Interfejs ARPA

Cele widoczne na ekranie ARPA mogq by¢ takze widoczne na ekranie plotera CM60. System ten czyta
informacje o celach z radaru i wyswietla w postaci matych trojkatow z wektorami kursu i sladami sledzenia.
Slady poruszajacych sie obiektow moga by¢ zapamietywane w komputerze.

Specyfikacja systemu CM60

- Komputer PC typu desktop lub laptop, obstuga typu ,Windows”

- System operacyjny Linux

- Procesor Pentium 1l, 1228MB RAM, CD ROM, Floppy, program Olex 3D

- Komunikacja z echosondg, GPS-em, autopilotem, radarem, zyrokompasem poprzez protokét NMEA
- Wykorzystanie wektorowych map elektronicznych w formatach S57 oraz C-Map CM-93

- Dyskryminacja twardosci dna przy wspétpracy z echosondg ES60.

- Wizualizacja pojazdéw ROV przy wspotpracy z system Simrad HPR 400.

- Pozycjonowanie tratu przy wspotpracy z system Simrad ITI.
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Obraz trojwymiarowy z zaznaczong zaplanowang
trasg statku na tle mapy topograficznej
sporzadzonei nrzv pomocv svstemu CM60/Olex
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Mapa topograficzna sporzgdzona przy pomocy
systemu CM/Olex, widok z lotu ptaka



