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Centrala połowowa

Przedmiotem wynalazku jest centrala połowo¬
wa, przeznaczona do kontrolowania połowów ryb
przez statki przemysłowe i stwarzająca możliwość
automatyzacji procesu połowowego.

Wynalazek dotyczy rybołówstwa, w szczególno- B
ści rybołówstwa morskiego za pomocą przemysło¬
wych statków dalekomorskich, zwłaszcza urządzeń
kontrolno-pomiarowych parametrów podwodnych
procesu połowowego.

Znane są autonomiczne urządzenia do określa- J°
nia poszczególnych parametrów podwodnych, w
szczególności logi do pomiaru prędkości, mierni¬
ki temperatury wody, głębokościomierze oraz
echosondy. Te urządzenia są szeroko i powszech¬
nie stosowane w rybołówstwie przemysłowym. Od- 15
czyty wyników pomiarowych poszczególnych urzą¬
dzeń są dokonywane na statku. Istotną wadą tego
rodzaju kompletów urządzeń jest układ przestrzen¬
ny na narzędziu połowowym i układ łączy zwy¬
kle kabli zasilających je w energię i przekazują- 2<>
cych wyniki pomiarowe z toni wodnej na statek.
Holowane narzędzie połowowe jest duże i ma bo¬
gate uzbrojenie tak, iż mocowanie dodatkowych,
zwykle dużych, ciężkich, a stosunkowo delikat¬
nych czujników podwodnych sprawia rybakom 25
dużo kłopotu. Szczególnie znaczne trudności wy¬
stępują przy wydawaniu i wybieraniu narzędzia
połowowego. Istotnym źródłem utrudnień są wielo¬
kilometrowe kable zasilające i telemetryczne pro¬
wadzące ze statku na narzędzie połowowe i z tego 30

2

urządzenia na statek. Odległości są znaczne, bo¬
wiem od rufy statku do narzędzia holowanego by¬
wa wiele setek metrów odległości. Znane są nau¬
kowo-badawcze układy pomiarowe podwodnych
parametrów włoka; są to układy niezwykle
bogato rozbudowane i praktycznie zupełnie nie
nadające się do stosowania podczas przemysło¬
wych połowów dalekomorskich. Nie są znane cen¬
trale połowowe dla statków przemysłowo prowa¬
dzących połowy dalekomorskie.

Celem wynalazku jest zaprojektowanie centra¬
li połowowej, umożliwiającej kontrolę bieżącą isto¬
tnych parametrów podwodnych holowanego na¬
rzędzia połowowego, to jest jego szybkości względ¬
nej (względem wody), a także temperatury, głę¬
bokości zanurzenia oraz danych z echosondy. Do¬
datkowym celem wynalazku jest stworzenie mo¬
żliwości bezpośredniego wykorzystania informacji
parametrów podwodnych do automatyzacji pro¬
cesu połowowego.

Okazało się, iż najistotniejszym parametrem
który musi być mierzony, jest szybkość względna
holowanego narzędzia połowowego względem wo¬
dy, w szczególności obie składowe przemieszcza¬
nia się narzędzia połowowego, to jest składowe
prędkości: wzdłużna Vx i poprzeczna Vy, z któ¬
rych najistotniejszą jest składowa poprzeczna Vy.

Odpowiednio opracowana została centrala poło¬
wowa, której istotą jest zgrupowanie całej czę¬
ści pomiarowej w podwodnej głowicy, połączo-
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hej jednym kablowym łączem z częścią pokłado¬
wą, zawierająca na wyjściu wskaźniki. Według
wynalazku podwodna głowica wyposażona jest w
czujnik składowych prędkości to jest składowej
wzdłużnej prędkości i składowej poprzecznej pręd¬
kości, termometr półprzewodnikowy, głębokościo-
mierz ciśnieniowy i integrator napełnienia włoka,
dołączone bezpośrednio do wejść analogowego ni¬
skopoziomowego komutatora, połączonego poprzez
przetwornik „napięcie-czas" i układ sterujący, mo¬
dem oraz kablowe łącze z pokładową częścią, ma¬
jącą na wejściu modem i przełącznik impulsów
„informacja/sterowanie", połączony bezpośrednio i
za pośrednictwem układu blokady impulsów ste-

z układem sterowania 5, jest połączony z drugiej
strony z komutatorem 1 oraz z echosondą 6, do
której doprowadzone są także sygnały (częstotli¬
wość podstawowa) z generatora 3. Integrator na-

5 pełnienia włoka E jest sprzężony z echosondą 6.
Generator 3 jest połączony (częstotliwość pomocni¬
cza) z przetwornikiem napięcie-czas 2.

Do wejść układu sterowania 5 są dołączone od¬
powiednio wyjścia echosondy 6, przetwornika na-

10 pięcie-czas 2, a także generatora 3 (obie często¬
tliwości).

Wyjście układu sterowania 5 jest połączone, po¬
przez modem 8 połączony z zasilaczem 7, z ka¬
blowym łączem (fig. 1). Na pokładzie kablowe ła¬

dujących z selektorem impulsów sterujących oraz w cze jest dołączone do modemu 9, połączonego od-
członami pośredniczącymi ze wskaźnikami. Inte¬
grator napełnienia jest sprzężony z echosondą.

Człony pośredniczące części pokładowej są wy¬
posażone w przełącznik transmisji, układ wyboru
kanału, układ pamiętania znaku oraz blok stero¬
wania wpisem i kasowaniem informacji, dołączo¬
nym swym wejściem do układu selektora impul¬
sów sterujących, a wyjściami równolegle do wska¬
źników i adaptacyjnego układu realizującego prze¬
dział ufności, którego wejścia są połączone z ge¬
neratorem i układem wyboru kanału analogowe¬
go, a wyjście — równolegle ze wskaźnikami.

Centrala połowowa, według wynalazku, realizu¬
jąc w pełni wyznaczone cele, wykazuje korzystne
skutki techniczne i techniczno-użytkowe. Głowica
podwodna zawiera całość aparatury pomiarowej
znajdującej się poza statkiem, stanowiąc zwartą
i stosunkowo niewielką bryłę, łatwą do mocowa¬
nia na narzędziu połowowym. Konstrukcja cen¬
trali połowowej jest utworzona ze znanych ele¬
mentów i podzespołów elektronicznych, sprawdzo¬
nych i pewnych w działaniu, także w warunkach
morskich. Zaprojektowana centrala połowowa
stwarza po raz pierwszy praktyczną możliwość
prowadzenia kontrolowanych połowów przemysło¬
wych, a także możliwość ich automatyzacji. Te
możliwości wynikają z bieżącego uzyskiwania war¬
tości składowych szybkości narzędzia połowowego
(nie statku) względem wody przy jednoczesnym
uzyskiwaniu danych z echosondy i integratora.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony sche¬
matycznie na rysunku, na którym fig. 1 przedsta¬
wia głowicę podwodną, a fig. 2 — część pokłado¬
wa w postaci struktur połączeń bloków funkcyj¬
nych.

Centrala połowowa składa się z części podwod¬
nej, to jest głowicy, zamocowanej na narzędziu po¬
łowowym, oraz z części pokładowej, usytuowanej
na statku, połączonych kablowym łączem.

Zestaw czujników podwodnych, to jest log, ter¬
mometr, głębokościomierz, jak również integra¬
tor napełnienia włoka, są połączone bezpośrednio
z wejściem analogowego niskopoziomowego komu¬
tatora 1, sterowanego sygnałami adresowymi ka-

powiednio z pokładowym zasilaczem 10.
Wejściowy przełącznik impulsów informacja/ste¬

rowanie 11 jest połączony przez układ blokady
impulsów sterujących 12, i bezpośrednio z selek-

20 torem impulsów sterujących 13, którego wyjścia
są dołączone do wejść przełącznika transmisji:
czujniki analogowe/echosonda 14, do dwóch wejść
układu wyboru kanału analogowego 15, a także do
układu pamiętania znaku 16, którego wyjście jest

25 połączone równolegle z wejściami cyfrowych
wskaźników 20 do 23, natomiast wejście bloku
sterowania wpisem i kasowaniem informacji 17
jest połączone z odpowiednim wyjściem selektora
impulsów sterujących 13.

30 Blok sterowania wpisem i kasowania informacji
17 jest sprzężony z adaptacyjnym układem reali¬
zującym przedział ufności 18, połączony z cyfro¬
wym wskaźnikiem parametru Vy 20 i dodatko¬
wo — z cyfrowymi wskaźnikami 21 do 23. Wyjście

35 informacyjne przełącznika impulsów informacja/
sterowanie 11 jest połączone równolegle z zespo¬
łem monitującym echosondy 19 i równolegle z wej¬
ściami cyfrowych wskaźników 20 do 23.

Końcowymi elementami są odpowiednio cyfro-
40 wy wskaźnik parametru Vy 20, cyfrowy wskaźnik

parametru Vx 21, cyfrowy wskaźnik parametru T
22 oraz cyfrowy wskaźnik parametrów G, R 23.
Elementem pomocniczym układu są generator
kwarcowy 24 i licznik drogi holowania 25, a także
klucz rodzaju odczytu S.

Sposób działania centrali połowowej wynika z
jej układu i jest skrótowo następujący.

Sygnały z czujników analogowych są doprowa¬
dzone do wejść analogowego niskopoziomowego
komutatora 1, sterowanego sygnałami adresowymi
z układu wyboru kanału 4. Sygnały z tego ko¬
mutatora 1 są doprowadzane do przetwornika na¬
pięcie-czas 2, a następnie do wejścia danych ana¬
logowych układu sterującego 5.

Jednocześnie do drugiego wejścia, to jest do
wejścia danych hydroakustycznych tegoż układu
sterującego 5 doprowadzone są sygnały cyfrowe z
echosondy 6. Sygnały sterowania dochodzące i od¬
chodzące od wejścia sterującego układu 5, są

45
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nału. Wyjście komutatora 1 jest połączone z wej- 60 przesyłane bezpośrednimi łączami do i z poszeze-
śćiem przetwornika napięcie-czas 2. Generator gólnych bloków funkcyjnych. I tak z przetworni-
kwarcowy 3 wytwarza dwie częstotliwości: czę- ka napięcie-czas 2 cztery tory doprowadzają infor-
stotliwość podstawową, korzystnie 1 MHz, oraz macje do układu sterującego 5, natomiast dwa
częstotliwość pomocniczą, korzystnie 200 kHz. wysyłają informacje z tego układu sterowania. Z

Układ wyboru kanału 4, połączony na wejściu & pozostałych czterech wejść sygnałów sterowania



układu sterującegęo 5 trzy stanowią wejścia in¬
formacji z układów generatora 3 i wyboru ka¬
nału 4, a jedno — wyjście informacji do układu
wyboru kanału 4. Generator kwarcowy 3 jest źród¬
łem dwóch częstotliwości sterując pracą układu
sterującego 5 i pracą echosondy 6, jak również —
przetwornikiem napięcie-czas 2.

Sygnały wyznaczające podział czasowy na trans¬
misję analogową i hydroakustyczną z układu wy¬
boru kanału 4 przekazywane są do układu ste¬
rowania 5 i do echosondy 6. Sygnały synchronizu¬
jące z ostatniego wyjścia układu wyboru kanału
4, sterują równocześnie pracą nadajnika i odbior¬
nika echosondy 6, połączonej wprost do przetwor¬
nika sekwencyjnie przełączanego P.

Modem 8 realizuje transmisję sygnałów infor¬
macyjnych i sterowania w systemie PCM. Zasilacz
7 dostarcza stabilnych napięć dla układów głowi¬
cy podwodnej.

Sygnały dochodzące z głowicy podwodnej łą¬
czem kablowym do części pokładowej są wydziela¬
ne tam przez modem 9 i kierowane na wejście
układu przełącznika impulsów informacja/stero¬
wanie 11. Z wyjścia sterującego tego przełącznika
11 sygnały są doprowadzone do wejścia selektora
impulsów sterowania 13. Natomiast z wyjścia in¬
formacyjnego tegoż przełącznika 11 sygnały są do¬
prowadzane kolejno do układów: blokady impul¬
sów sterujących 12, zespołu monitującego echosond
19, cyfrowego wskaźnika parametru Vy 20, cyfro¬
wego wskaźnika parametru Vx 21, cyfrowego
wskaźnika parametru T 22 oraz cyfrowego wskaź¬
nika parametrów G, R 23.

Układ blokady impulsów sterujących 12 wytwa¬
rza sygnał blokady detektorów sygnałów sterują¬
cych selektora impulsów sterujących 13 na czas
trwania impulsów informacyjnych, zapobiegając
zbytecznym inicjacjom wzorców czasowych sto¬
sowanych w tych detektorach.

Selektor impulsów sterujących 13, sterowany z
(wyjścia pierwszego) przełącznika impulsów infor¬
macja/sterowanie 11, realizuje wydzielenia poszcze¬
gólnych sygnałów sterowania i jego wyjścia ZNAK,
KANAŁ, ANAL i HYDR są {jak na rysunku fig.
2) sprzęgnięte z układami: pamiętania znaku 16,
wyboru kanału analogowego 15 i przełącznikiem
transmisji 14. Ten przełącznik transmisji czuj¬
niki analogowe/echosonda 14 reaguje na sygnał
zmiany, uzyskiwany z wyjścia HYDR selektora
impulsów sterujących 13 i powoduje sekwencyjny
rozdział czasu dokonywania odczytów parametrów
analogowych z czujników: E, Vy, Vx, T, G i R
oraz echosondy 6 podwodnej głowicy.

Sygnał zezwolenia na odczyt parametrów czuj¬
nikowych jest, po inwersji, jednocześnie sygnałem
blokady odczytu danych hydroakustycznych. Sy¬
gnał zezwolenia odczytu danych hydroakustycznych
jest po inwersji sygnałem blokady czytania da¬
nych czujników 20 do 23.

Układ wyboru kanału analogowego 15 otrzymu¬
je z wyjść ANAL i KANAŁ selektora impulsów
sterujących 13 impulsy zmiany cyklu transmisji
i zmiany adresu kanału odczytywania parametru
analogowego, dokonując wymaganych przełączeń
i uaktywnia — poprzez swoje wyjścia — odpowie-

6

dnie odczyty na wskaźnikach 20 do 23 i wskaźni¬
ku integratora w zespole monitującym echosond
19.

Układ pamiętania znaku 16 utrzymuje żądany
5 poziom polaryzacji dokonywanego odczytu para¬

metru do czasu kolejnej zmiany adresu kanału
odczytowego celem rejestracji znaku parametru w
momencie pojawienia się sygnału WPIS z bloku
sterowania wpisem i kasowaniem informacji 17.

10 Ten układ pamiętania znaku 16 jest przerzutni-
kiem typu RS, którego wejścia są sterowane za
pomocą sygnałów uzyskiwanych z wyjść ZNAK
i KANAŁ selektora impulsów sterujących 13.

Sygnały z wyjścia układu pamiętania znaku 16
15 są równolegle doprowadzone do wszystkich wejść

cyfrowych wskaźników parametrów czytanych 20
do 23. Parametr Vy, to jest składowa poprzeczna
wektora prędkości przemieszczania się narzędzia
połowowego względem wody, jest szczególnie isto-

20 tny dla realizacji systemu samoczynnego stero¬
wania procesem połowowym, przeto zastosowano
przy jego rejestracji adaptacyjny układ realizują¬
cy przedział ufności 18.

Generator kwarcowy 24 częstotliwości, korzyst-
25 nie 200 kHz, dostarcza sygnał GEN do adaptacyj¬

nego układu realizującego przedział ufności 18 i
do licznika drogi holowania 25. Pokładowy zasi¬
lacz 10 dostarcza energii do głowicy podwodnej i
do zespołu pokładowego.

30 Przedmiot wynalazku znajduje zastosowanie w
rybołówstwie dalekomorskim, w szczególności w
przemysłowych połowach, prowadzonych w trud¬
nych warunkach.

Zastrzeżenia patentowe

1. Centrala połowowa, składająca się z zamoco¬
wanej na holowanym narzędziu połowowym pod-

4o wodnej części, zawierającej urządzenia przezna¬
czone do przyjmowania sygnałów z czujników
podwodnych pomiaru prędkości, temperatury, głę¬
bokości zanurzenia i przetwornika echosondy, w
tym elektroniczne układy komutatora, przetworni-

45 ka, generatora, sterowania, zasilania a także mo¬
dem, z łącza oraz z pokładowej części odbioru
i przetwarzania danych oraz ich wskazywania, za¬
wierającej odpowiednio modem, zasilacz, układ
blokady, selektor, blok sterowania i elementy po-

50 średniczące oraz wskaźniki, znamienna tym, że
podwodna głowica wyposażona jest w zestaw czuj¬
ników, w tym w czujnik wzdłużnej prędkości
|(VX), poprzecznej prędkości (Vy) i integrator (E)
napełnienia włoka, dołączone bezpośrednio do

55 wejść analogowego niskopoziomowego komutatora
(1), połączonego poprzez przetwornik napięcie-
-czas (2), układ sterujący (5) i modem (8) z łą¬
czem kablowym, a echosonda (6) połączona jest
przez tenże układ sterujący (5) i modem (8) z łą-

60 czem, przy czym pomocniczymi członami są ge¬
nerator kwarcowy (3) i układ wyboru kanału ana¬
logowego (4) dołączone do układu sterującego (5),
a połączona łączem kablowym z głowicą część po¬
kładowa ma na wejściu modem (9) i przełącznik

66 impulsów informacja/sterowanie (11), połączony
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bezpośrednio oraz za pośrednictwem układu blo¬
kady impulsów sterujących (12) z selektorem im¬
pulsów sterujących (13), oraz członami pośredni¬
czącymi ze wskaźnikami (20—23).

2. Centrala połowowa, według zastrzeż. 1 zna¬
mienna tym, że integrator napełnienia włoka (E)
jest sprzężony z echosondą (6).

3. Centrala połowowa, według zastrzeż. 1 zna¬
mienna tym, że człony pośredniczące części pokła¬
dowej zawierają przełącznik transmisji: czujniki
analogowe/echosonda (14), układ wyboru kanału
analogowego (15) i układ pamiętania znaku (16),
wejściami połączone z wyjściami selektora impul¬
sów sterujących (13), a swymi wyjściami odpowie¬

dnio do zespołu monitującego echosond (19) i
wskaźników (20—23), które z kolei połączone są z
blokiem sterowania wTpisem i kasowaniem infor¬
macji (17), a adaptacyjny układ realizujący prze¬
dział ufności (18), dołączony wejściami do genera¬
tora (24) i układu wyboru kanału analogowego
(15) sprzężony jest ze wskaźnikiem cyfrowym pa¬
rametru Vy (20), natomiast wyjście bloku sterowa¬
nia wpisem i kasowaniem informacji (17) dołą¬
czone do układu (18) połączone jest także z po¬
zostałymi wskaźnikami (21—23), przy czym licz¬
nik drogi holowania (25) jest połączony z genera¬
torem kwarcowym (24) i funktorami sterowanymi
parametrami Vx i Vy.

Fig. 1

Fig. 2

DN-3, z. 59/80

Cena 45 zł


	PL107014B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


