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Sposoéb pomiaru predkosci i kierunku wiatru rzeczywistego
z obiektu ruchomego oraz uklad do stosowania tego sposobu
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Przedmiotem wynalazku jest spos6b pomiaru
predko$ci i kierunku wiatru rzeczywistego z obiek-
tu ruchomego (statku) oraz elektryczny ukitad do
stosowania tego sposobu.

Dotychczas znane sposoby pomiaru predkoSci
i kierunku wiatru rzeczywistego z obiektu rucho-
mego polegajg na obliczaniu tych parametréw za
pomocg tablic, wykres6w itp. na podstawie po-
miaru predko$ci i kierunku wiatru pozornego oraz

znajomoS$ci aktualnej predko$ci i kierunku ruchu

statku. Sposoby te nie pozwalajg prowadzié¢ ciggle-
go i bezpoSredniego pomiaru parametréw wiatru
rzeczywistego. Uzywane na statkach urzadzenia do
pomiaru predkosSci i kierunku wiatru mierzg tylko
parametry wiatru pozornego.

Celem wynalazku jest umozliwienie dokonywa-
nia cigglego pomiaru predkosSci i kierunku wiatru
rzeczywistego wzgledem pélnocy z obiektu rucho-
mego. Zadaniem wynalazku jest opracowanie elek-
trycznego ukladu do osiggniecia tego celu.

‘Cel ten zostal osiggniety przez rozlozenie pred-
ko$ci wiatru pozornego na skladowe w ukladzie
prostokgtnym; w ktérym rzedna pokrywa si¢ z kie-
runkiem ruchu obiektu, dodanie skladowej pred-
kos$ci wiatru pozornego do predkoSci tego obiektu,
a nastepnie wyznaczenie predko$ci wiatru rzeczy-
wistego wzgledem kierunku ruchu obiektu, oraz
dodanie kierunku ruchu obiektu do kierunku wia-
tru rzeczywistego wzgledem obiektu.

Zagadnienie to zostalo rozwiazane przez opra-
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cowanie ukladu, w ktérym czujniki predkosci
i kieru.nku wiatru polaczone sg z wejéciami try-
gonometrycznego przetwornika funkcyjnego stuzg-
cego do rozkladu predko$ci wiatru pozornego na
sktadowe. Jedno wyjscie tego przetwornika polg-
czone jest bezposrednio, a drugie poprzez sumator
predkosci z trygonometrycznym przetwornikiem
funkeyjnym sluzgcym do wyznaczania predkoSci
wiatru rzeczywistego i jego kierunku wzgledem
obiektu ruchomego ze skladowych. Natomiast czuj-
nik predkosSci obiektu polgczony jest z drugim
wejSciem sumatora predko$ci, za§ czujnik kierun-
ku ruchu obiektu polaczony jest z wejSciem su-
matora kierunku, z ktérego drugim wejSciem po-
taczone jest wyjscie trygonometrycznego przetwor-
nika funkcyjnego stuzacego do wyznaczania wiatru
rzeczywistego.

Przedmiot wynalazku jest przykladowo przedsta-
wiony na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia
wykres predkosci i kierunku wiatru rzeczywistego,
a fig. 2 przedstawia schemat blokowy uktadu do
stosowania sposobu wedlug wynalazku.

Na fig. 1, przedstawiajgcej wykres wyznaczania
predkosci i kierunku wiatru rzeczywistego sposo-
bem wedlug wynalazku, oznaczono: kierunek péi-
nocy geograficznej symbolem — N, kierunek ru-
chu obiektu — ¥, predko$é wiatru pozornego —
Vp, kierunek wiatru pozornego wzgledem obiektu
— ap, skiadowag predkos$ci wiatru pozornego zgod-
ng z kierunkiem ruchu obiektu — Vp cos ap, skla-
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dowa predkosci wiatru pozornego prostopadig do
kierunku ruchu obiektu — Vpsinap, predkosé
obiektu — Vo, skladowsy predko$ci wiatru rzeczy-
wistego zgodna z kierunkiem ruchu obiektu —
Vp cos ap + Vo, predko§é wiatru rzeczywistego —
Vr, kierunek predkoSci wiatru rzeczywistego
wzgledem obiektu — ar i kierunek predko$ci wia-
tru rzeczywistego wzgledem péinocy — fr. .

Na fig. 2. przedstawiony jest schemat blokowy
ukladu, skladajacy sie z czujnika 1 predko$ci wia-
tru i z czujnika 3 predkoSci obiektu, czujnika 2
kierunkd ‘wiatru i’ czujnika 4 kierunku ruchu
obiektu, trygonometrycznych przetwornikéw funk-
cyjnych 5 i 7 oraz sumatoréw predkosci 6 i kie-
runku 8.

Napiecie propochonalne do predko$ci wiatru po-
zornego Vp, otrzymane z czujnika 1 predkoém

wiatru, podaje’ sle na jedno wejécie trygonorne= -

trycznego przetwornika funkcyjnego 5, na ktérego
drugie wejScie podaje sie z czujnika 2 kierunku
wiatru wielko§¢ proporcjonalng do kierunku wia-
tru pozornego op. Z jednego wyjscia trygonome-
trycznego przetwornika funkcyjnego 5 otrzymuije
si¢ skladowa Vpcosap i podaje sie jg na jedno
wejscie sumatora predkoéci 6, a skladowg Vp sin ap
otrzymang z drugiego wyj§cia trygonometrycznego
przetwornika funkcyjnego 5 podaje sie na jedno
wejScie trygonometrycznego przetwornika funkcyj-
nego 7. Jednocze$nie z czujnika 3 predkoéci obiek-
tu wprowadza sie¢ na drugie wejécie sumatora
predkoSci 6 wielko§é proporcjonalng do predkoéci
obiektu Veo. Na wyjéciu sumatora predkosci 6
otrzymuje sie napiecie proporcjonalne do sumy
Vp cos ap + Vo, ktére podaje sie na drugie wej-
§cie trygonometrycznego przetwornika funkcyjne-
go 7, na ktérego jednym wyjSciu otrzymuje sie
napiecie proporcjonalne do predkoSci wiatru rze-
czywistego Vr, bedace jedng z wielkoSci wyjScio-
wych.

Z drugiego wyjScia trygonometrycznego prze-
twornika funkcyjnego 7 otrzymuje sie wielko§é
proporcjonalng do kierunku wiatru rzeczywistego
wzgledem obiektu ruchomego ar i podaje sie ja
na jedno wej§cie sumatora kierunku 8, na ktére-
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go drugie wejScie podaje sie wielkoé¢ proporcjo-
nalng do kierunku ruchu obiektu wzgledem p61-
nocy ¥. Na wyjsciu sumatora kierunku 8 otrzy-
muje sie wielko§é proporcjonalng do Kkierunku
wiatru rzeczywistego wzgledem péinocy Pr, ktéra
jest druga wielkosScia wyjSciowa ukladu.

KorzySci techniczne wynikajace z zastosowania
ukladu wedilug wynalazku polegaja na ‘mozliwoSci
prowadzenia cigglego pomiaru i rejestracji para-
metréw wiatru rzeczywistego dla'.potrzeb nawi-
gacji, meteorologii oraz mozliwo§ci pracy w syste-
mie nawigaeji automatycznej.

Zastrzezenia patentonhe»

1. Spos6éb pomiaru predkoém i lnerunku Wlatru
rzeczywistego z obiektu ruchomego,: gnamienny
tym, zZe predkoéé wiatru pozornego ‘(Vp) rozklada
si¢ na skladowe w ukladzie prostokatnym, w kté6-
rym rzedna pokrywa sie z kierunkiem ruchu obiek-
tu, nastepnie skladowa predko§ci wiatru pozor-
nego (Vp €OS ap) dodaJe s1e do predkoSci obiektu
(Vo), a nastepme wyznacza sie predko§é wiatru
rzeczywistego (Vr) oraz kierunek wiatru rzeczy-
wistego wzgledem kierunku ruchu obiektu (ar),
po czym dodaje s1e go do kierunku ruchu obiek-

tu (D). -

2. Uklad do stosowania sposobu wedlug zastrz. 1,
skladajagcy sie z czujniké6w predkoSci wiatru
i obiektu, czujniké6w kierunku wiatru i kierunku
ruchu obiektu, trygonometrycznych przetwornikéw
funkcyjnych oraz sumator6w predkosSci i kierunku,
znamienny tym, ze czujnik (1) predkoS$ci wiatru
i czujnik (2) kierunku wiatru polgczone sa z wej-
Sciami trygonometrycznego przetwornika funkcyj-
nego (5), ktérego jedno wyjScie polaczone jest
bezpoSrednio, a drugie poprzez sumator predko$ci
(6) z trygonometrycznym przetwornikiem funkcyj-
nym (7), przy czym drugie wejScie sumatora pred-
kosci (6) polaczone jest z czujnikiem (3) predkosci
obiektu, za§ wejScia sumatora kierunku (8) pola-
czone sg z wyjSciem trygonometrycznego przetwor-
nika funkcyjnego (7) i czujnikiem (4) kierunku
ruchu obiektu.
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