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RESUMEN

El presente trabajo consiste en desarrollar el estudio del disefio de un Laboratorio de
Sistema de Armas, es decir crear toda la teoria para la construccién de un espacio fisico
profesional donde los investigadores de la Direccion de Investigacion y Desarrollo
Naval, puedan efectuar las pruebas y evaluaciones de los sistemas de combate para

autodefensa Antiaérea y Antisuperficie

Mediante la programacion en Labview se simularan las sefiales de los sensores
cinematicas de transmision serial (GPS) y sincro (Plataforma Inercial , Corredera) en tierra
de la misma manera como se presenta en una unidad a flote con todas las caracteristicas de
construccion e instalacion eléctrica apropiada que se usan a bordo de las Lanchas Misileras

clase “Quito”.

Ademés se contara con el disefio de la instalacion eléctrica que cumpla con los
requerimientos de proteccion, tipos de conductores, sistema de tierras con el fin de permitir

el correcto funcionamiento de los equipos

SUMMARY

The present work consists of developing the study of the design of a Laboratory of
Weapon system, that is to say, to create all the theory for the construction of a professional
physical space where the investigators of the Direction of Investigation and Naval
Development, can carry out the tests and evaluations of the systems battle for Antiaircraft
self-defense and Antisuperficie



By means of the programming in Labview the signals of the sensorial kinematics of serial
transmission (GPS) and sincro (Inertial Platform, Track) in earth were simulated in the
same way as it afloat appears in a unit with all the characteristics of construction and
appropriate electrical system that are on board used of “Quito” the Misileras Boats class.

In addition it was counted on the design of the electrical system that fulfills the protection
requirements, types of conductors, earth system with the purpose of allowing the correct

operation of the equipment

INTRODUCCION

Antecedentes

La Direccion de Investigacion y Desarrollo Naval es un reparto subordinado a la
Direccion General del Material de la Armada, ubicada en la Base Naval Sur.

En sus instalaciones se ejecutan proyectos en las areas de automatizacién, guerra

electronica, control de tiro, mando y control.

El personal que labora en esta Direccidn constituida por oficiales tripulantes y empleados
civiles, por el tipo de trabajo que realizan para su correcto desenvolvimiento se han
distribuido en diferentes lugares de la Base Naval Sur, de tal forma que puedan optimizar
la informacidn existente en sus instalaciones y abordo de las unidades a flote aplicando en

los diferentes proyectos.

El laboratorio de sistema de Armas es una necesidad que requiere estar cerca de los buques
por lo que se ha escogido como lugar apropiado el area correspondiente a los talleres de
DIECAR como un nucleo donde se puede compartir y explotar la experiencia de técnicos

gue conocen de los diferentes equipos instalado a bordo de las unidades a flote.

El estudio del disefio del laboratorio estara orientado a proveer mediante software las
sefiales de los sensores cinematicos que permitan el medio adecuado en tierra de la misma
manera como se presenta en una unidad a flote con todas las caracteristicas de construccion
e instalacion eléctrica apropiada a fin de permitir el correcto funcionamiento de los equipos
con seguridad y eficiencia, para un proyecto de control de tiro. El objetivo del disefio del



laboratorio es el de contar con una instalacion que sea lo suficientemente flexible para

incorporar tanto los sistemas actuales como las futuras expansiones de dichos sistemas.

CONTENIDO

1. DISENO ELECTRICO
En este disefio, se analiza y se selecciona mediante calculos el mejor conductor a
utilizarse con las debidas protecciones de sobre corriente, acorde al diferente tipo de
carga que posee el laboratorio

TABLAI

Cuadro Demanda General

CALCULO DE LA DEMANDA GENERAL

Calculo de Carga de laboratorio Sistema de Armas

PANEL DE DISTRIBUCION GENERAL (PDG)

1@ — 3 Hilos
120/208V
Cir Factor Balance Fases
SERVICIO cuit | Ccarga de |Demanda .
0 Insta!ada Demand | Vatios] Vatios
o [Vatios]
N a A (OB @ C

Demanda de Carga
Continua

Consolade Poder1 | A2 | 7200 0,8 5760 2880 | 2880

Consolade Poder2 | A3 | 7200 0,8 5760 | 2880 | 2880

Consola de Poder3 | A4 | 7200 0,8 5760 2880 | 2880

Consola de Poder4 | A5 | 7200 0,8 5760 2880 | 2880
Consola de Poder 5 | A6 | 7200 0,8 5760 2880 | 2880
Consola de Poder6 | A7 | 7200 0,8 5760 2880 | 2880
Consola de Poder 7 | A8 | 7200 0,8 5760 | 2880 2880
Consola de Poder8 | A9 | 7200 0,8 5760 | 2880 2880
Consola de Poder9 | A1 | 7200 0,8 5760 | 2880 2880

Consola de Poder 10 | Al 7200 0,8 5760 2880 | 2880




Circuito lluminacién | A1 | 1600 0,9 1440 720 720
Circuito A/C 13 | 12000 0,8 9600 6000 6000
Circuito Variador 14 2500 0,6 2000 1000 | 1000
Subtotal 88100 70640 26160 | 21880 | 25000
Demanda de Carga
No Continua

Circuito de TCUG Al | 2500 0,8 2000 1000 1000
Total 90600 72640 | 27160 | 21880 | 26000

1.1 Conductor
El calibre del conductor para esta carga en base a la corriente es cable de cobre tipo
TW 1750 kemil

1.2 Disyuntor
De acuerdo a la corriente permisible del conductor de 598,26 A se utiliza Breaker
con disparador de sobrecarga regulable de 2 polos tipo 3VL57 63-1DC36
Corriente térmica 500-630 A

MODELAMIENTO DE LOS SENSORES CINEMATICOS

El software utilizado para la simulacién de datos de los sensores cinematicas es
LabVIEW , esta es una herramienta grafica de programacion la cual utiliza iconos en
lugar de lineas de texto para crear las aplicaciones

PLATAFORIKRY
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Corredera

Plataforma Inercial

Figura No 1 Panel Frontal Menu Sensores



Menu Sensores mediante el cual se puede escoger el sensor a ser simulado

Sensor GPS Boton de acceso al simulador del sensor cinematico GPS (mediante un
clic se accede a esta opcién)

Sensor Plataforma Inercial Botdén de acceso al simulador del sensor cinematico
Plataforma Inercial (mediante un clic se accede a esta opcion)

Sensor Corredera Boton de acceso al simulador del sensor cinematico Corredera
(mediante un clic se accede a esta opcidn)

Ayuda Botdn de acceso a la ayuda (mediante un clic se accede a esta opcién)

2.1 Modelamiento Sensor Cinemético GPS

En esta pantalla el usuario puede digitar los datos de los distintos tipos de
sentencias los cuales son enviados al puerto serie mediante comunicacién RS232,
se puede escoger el tipo de sentencia que el usuario desee simular ($3GPRMC
$GPGLL, $GPVTG) mediante un clic en el botén Escoger Sentencia

Cada sentencia tiene su pantalla en la cual se pueden digitar los datos
correspondientes a cada sentencia

Ademas se representan en un grafico cartesiano los datos de longitud y latitud

Figura Ny 2 Panel Frontal Simulacion GPS

Datos Sentencia $GPRMC visualizacion de la entrada de datos de la sentencia
GPRMC
Datos Sentencia $GPGLL visualizacion de la entrada de datos de la sentencia
GPGLL
Datos sentencia $GPVTG visualizacién de la entrada de datos de la sentencia
GPVTG



2.2 Modelamiento Sensor Cinematico Plataforma Inercial
En esta pantalla el usuario puede ingresar los datos de amplitud del movimiento
de balanceo, Cabeceo, Rumbo para ser enviados hacia la tarjeta D/S Dentro de esta
pantalla también se visualiza el valor en grados del movimiento en los indicadores
circulares ademas se puede cambiar el tipo de simulacién mediante la seleccién del

tipo de movimiento

PLATAFORNA INERCIAL

-

Figura Ny 3 Panel Frontal Simulacion Plataforma Inercial

stop detiene la ejecucidn del programa cuando es seleccionado

Seleccione tipo de Movimiento seleccion del menu del tipo de movimiento
Amplitud Cabeceo entrada de datos de la amplitud de cabeceo

Amplitud Balanceo entrada de datos de la amplitud de balanceo

Rumbo entrada de datos del rumbo

Balanceo visualizacion de la amplitud de balanceo

Cabeceo visualizacion de la amplitud de cabeceo

Rumbo visualizacion de la amplitud de rumbo

2.3 Modelamiento Sensor Cinematico Corredera

En esta interfaz se ingresan los datos de velocidad en nudos de la corredera

Se visualiza en los indicadores los datos de velocidad y su equivalente en grados de
acuerdo al modelo matematico de la corredera

Estos datos simulados son enviados a la tarjeta D/S por medio del VI Tarjeta
76CS1



El botén Stop Simulacion datos Corredera detiene la ejecucion del la simulacion y

retorna al Menu Corredera

B! Simulacion datos Corredera.vi Front Panel

File Edit Operate Tools Browse ‘window Hslp
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Figura No 4 Panel Frontal Simulacion datos Corredera

CINEMATICOS

SOFTWARE DE ADQUISICION DE DATOS DE LOS SENSORES

3.1 Adquisicién datos sensor cinematico GPS

En estas pantallas el usuario visualiza los datos de adquisicion del GPS de las distintas

tramas y presenta en un grafico los datos de posicién

b Visualiracien SGORAC_Sub¥l, v Front Panel *

)
- o] ]

t= Visualizacion_SGPGLL_Sub¥l, vl Front Panel

Figura Ng 5 Panel Frontal Adquisicion de datos GPS



Datos GPS 1 se presentan los datos descifrados de la sentencia $§GPRMC como
son el tiempo, posicion, velocidad de tierra, y la variacion magnética.
Datos GPS 2 se presentan los datos descifrados de la sentencia $GPGLL como
son el tiempo, posicion, velocidad de tierra, y la variacion magnética
Datos GPS 3 se presentan los datos descifrados de la sentencia $GPVTG como

son velocidad sobre la tierra, track

3.2 Adquisicién datos sensor cinematico Plataforma Inercial
El software de adquisicion de datos permite adquirir los datos generados por la
Plataforma Inercial , procesarlas y visualizarla los datos mas relevantes

En el panel frontal se visualizan los datos de balanceo ., cabeceo , rumbo |,

adquiridos por la tarjeta S/D

PLATAFORMA INERCIAL
Adquisicion datos PL41 ; Balanceo , Cabeceo , Rumbo

Figura No 6 Panel Frontal Adquisicion de datos PL41

BALANCEO Muestra la equivalencia de la velocidad en grados del buque propio
CABECEO Muestra la equivalencia de la velocidad en grados del buque propio

RUMBO Muestra la equivalencia de la velocidad en grados del buque propio



3.3 Adquisicién datos sensor cinematico Corredera
Este VI permite adquirir el dato de velocidad mediante la tarjeta S/D y visualizarlo

en el Panel Frontal

I Adquisicion datos Corredera.vi Front Panel
Be G Quersle Tock Erowse Widow Hel
léz] @[m] S| Ga

CORREDERA
ADQUISICION VELOCIDAD DE LANCHA MISILERA

. s 0
L \ <
= -

Figura Ny 7 Panel Frontal Adquisicion de datos Corredera

Equivalencia de Nudos a Grados Muestra la equivalencia de la velocidad en

grados del buque propio
Velocidad en Nudos Muestra la velocidad propia del bugue en nudos

CONCLUSIONES

a) El disefioy desarrollo de las interfaces del computador de datos propios permite el
envid y la adquisicion de datos de los sensores cinematicos (GPS , Corredera ,
Plataforma Inercial ) para luego ser procesados por otro sistema para la defensa o

ataque
b) Laimplementacion del laboratorio facilita el estudio, desarrollo y modernizacion

de los sistemas existentes en los buques de la Armada
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