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Sposób pomiaru prędkości i kierunku wiatru rzeczywistego
z obiektu ruchomego oraz układ do stosowania tego sposobu

Przedmiotem wynalazku jest sposób pomiaru
prędkości i kierunku wiatru rzeczywistego z obiek¬
tu ruchomego (statku) oraz elektryczny układ do
stosowania tego sposobu.

Dotychczas znane sposoby pomiaru prędkości
i kierunku wiatru rzeczywistego z obiektu rucho¬
mego polegają na obliczaniu tych parametrów za
pomocą tablic, wykresów itp. na podstawie po¬
miaru prędkości i kierunku wiatru pozornego oraz
znajomości aktualnej prędkości i kierunku ruchu
statku. Sposoby te nie pozwalają prowadzić ciągłe¬
go i bezpośredniego pomiaru parametrów wiatru
rzeczywistego. Używane na statkach urządzenia do
pomiaru prędkości i kierunku wiatru mierzą tylko
parametry wiatru pozornego.

Celem wynalazku jest umożliwienie dokonywa¬
nia ciągłego pomiaru prędkości i kierunku wiatru
rzeczywistego względem północy z obiektu rucho¬
mego. Zadaniem wynalazku jest opracowanie elek¬
trycznego układu do osiągnięcia tego celu.

Cel ten został osiągnięty przez rozłożenie pręd¬
kości wiatru pozornego na składowe w układzie
prostokątnym, w którym rzędna pokrywa się z kie¬
runkiem ruchu obiektu, dodanie składowej pręd¬
kości wiatru pozornego do prędkości tego obiektu,
a następnie wyznaczenie prędkości wiatru rzeczy¬
wistego względem kierunku ruchu obiektu, oraz
dodanie kierunku ruchu obiektu do kierunku wia¬

tru rzeczywistego względem obiektu.
Zagadnienie to zostało rozwiązane przez opra-
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cowanie układu, w którym czujniki prędkości
i kierunku wiatru połączone są z wejściami try¬
gonometrycznego przetwornika funkcyjnego służą¬
cego do rozkładu prędkości wiatru pozornego na

5 składowe. Jedno wyjście tego przetwornika połą¬
czone jest bezpośrednio, a drugie poprzez sumator
prędkości z trygonometrycznym przetwornikiem
funkcyjnym służącym do wyznaczania prędkości
wiatru rzeczywistego i jego kierunku względem

10 obiektu ruchomego ze składowych. Natomiast czuj¬
nik prędkości obiektu połączony jest z drugim
wejściem sumatora prędkości, zaś czujnik kierun¬
ku ruchu obiektu połączony jest z wejściem su¬
matora kierunku, z którego drugim wejściem po-

15 łączone jest wyjście trygonometrycznego przetwor¬
nika funkcyjnego służącego do wyznaczania wiatru
rzeczywistego.

Przedmiot wynalazku jest przykładowo przedsta¬
wiony na rysunku, na którym fig. 1 przedstawia

20 wykres prędkości i kierunku wiatru rzeczywistego,
a fig. 2 przedstawia schemat blokowy układu do
stosowania sposobu według wynalazku.

Na fig. 1, przedstawiającej wykres wyznaczania
prędkości i kierunku wiatru rzeczywistego sposo-

25 bem według wynalazku, oznaczono: kierunek pół¬
nocy geograficznej symbolem — N, kierunek ru¬
chu obiektu — ^, prędkość wiatru pozornego —
Vp, kierunek wiatru pozornego względem obiektu
— ap, składową prędkości wiatru pozornego zgod-

30 ną z kierunkiem ruchu obiektu — Vp cos ap, skła-
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dową prędkości wiatru pozornego prostopadłą do
kierunku ruchu obiektu — Vp sin ap, prędkość
obiektu — Vo, składową prędkości wiatru rzeczy¬
wistego zgodną z kierunkiem ruchu obiektu —
Vp cos ap + Vo, prędkość wiatru rzeczywistego —
Vr, kierunek prędkości wiatru rzeczywistego
względem obiektu — ar i kierunek prędkości wia¬
tru rzeczywistego względem północy — pr. ,

Na fig. 2. przedstawiony jest schemat blokowy
układu, składający się z czujnika 1 prędkości wia¬
tru i z czujnika 3 prędkości obiektu, czujnika 2
kierunku Wiatru' i czujnika 4 kierunku ruchu
obiektu, trygonometrycznych przetworników funk¬
cyjnych 5 i 7 oraz sumatorów prędkości 6 i kie¬
runku 8.

Napięcie proporcjonalne do prędkości wiatru po¬
zornego Vp, otrzymane z czujnika 1 prędkości
wiatru, podaje się na jedno wejście trygonome¬
trycznego przetwornika funkcyjnego 5, na którego
drugie wejście podaje się z czujnika 2 kierunku
wiatru wielkość proporcjonalną do kierunku wia¬
tru pozornego ap. Z jednego wyjścia trygonome^
trycznego przetwornika funkcyjnego 5 otrzymuje
się składową Vpcosap i podaje się ją na jedno
wejście sumatora prędkości 6, a składową Vpsinap
otrzymaną z drugiego wyjścia trygonometrycznego
przetwornika funkcyjnego 5 podaje się na jedno
wejście trygonometrycznego przetwornika funkcyj¬
nego 7. Jednocześnie z czujnika 3 prędkości obiek¬
tu wprowadza się na drugie wejście sumatora
prędkości 6 wielkość proporcjonalną do prędkości
obiektu Vo. Na wyjściu sumatora prędkości 6
otrzymuje się napięcie proporcjonalne do sumy
Vp cos ap + Vo, które podaje się na drugie wej¬
ście trygonometrycznego przetwornika funkcyjne¬
go 7, na którego jednym wyjściu otrzymuje się
napięcie proporcjonalne do prędkości wiatru rze¬
czywistego Vr, będące jedną z wielkości wyjścio¬
wych.

Z drugiego wyjścia trygonometrycznego prze¬
twornika funkcyjnego 7 otrzymuje się wielkość
proporcjonalną do kierunku wiatru rzeczywistego
względem obiektu ruchomego ar i podaje się ją
na jedno wejście sumatora kierunku 8, na które¬

go drugie wejście podaje się wielkość proporcjo¬
nalną do kierunku ruchu obiektu względem pół¬
nocy ^F. Na wyjściu sumatora kierunku fr otrzy¬
muje się wielkość proporcjonalną do kierunku
wiatru rzeczywistego względem północy Pr, która
jest drugą wielkością wyjściową układu.

Korzyści techniczne wynikające z zastosowania
układu według wynalazku polegają na "możliwości
prowadzenia ciągłego pomiaru i rejestracji para¬
metrów wiatru rzeczywistego dla potrzeb nawi¬
gacji, meteorologii oraz możliwości pracy w syste¬
mie nawigacji automatycznej.

Zastrzeżenia patenl.ow*e -

1. Sposób pomiaru prędkości i Ineruhku wiatru
rzeczywistego z obiektu ruchomego, \ fcnamienny
tym, że prędkość wiatru pozornego (Vp) rozkłada
się na składowe w układzie prostokątnym, w któ¬
rym rzędna pokrywa się z kierunkiem ruchu obiek¬
tu, następnie składową prędkości wiatru pozor¬
nego (Vp cos ap) dodaje się do prędkości obiektu
(Vo), a następnie wyznacza się prędkość wiatru
rzeczywistego (Vr) oraz kierunek wiatru rzeczy¬
wistego względem kierunku ruchu obiektu (ar),
po czym dodaje się go do kierunku ruchu obiek¬
tu W.

2. Układ do stosowania sposobu według zastrz. 1,
składający się z czujników prędkości wiatru
i obiektu, czujników kierunku wiatru i kierunku
ruchu obiektu, trygonometrycznych przetworników
funkcyjnych oraz sumatorów prędkości i kierunku,
znamienny tym, że czujnik (1) prędkości wiatru
i czujnik (2) kierunku wiatru połączone są z wej¬
ściami trygonometrycznego przetwornika funkcyj¬
nego (5), którego jedno wyjście połączone jest
bezpośrednio, a drugie poprzez sumator prędkości
(6) z trygonometrycznym przetwornikiem funkcyj¬
nym (7), przy czym drugie wejście sumatora pręd¬
kości (6) połączone jest z czujnikiem (3) prędkości
obiektu, zaś wejścia sumatora kierunku (8) połą¬
czone są z wyjściem trygonometrycznego przetwor¬
nika funkcyjnego (7) i czujnikiem (4) kierunku
ruchu obiektu.
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