Titlul proiectului: ,,SISTEM SI METODA PENTRU DETERMINAREA POZITIEI 2D/3D A
VEHICULELOR, IN CONFORMITATE CU UNITED STATES PATENT NR. 6.529.820” —
wAM(M)ON” (Airspace Management (Monitoring) and Overall Navigation)

Scopul proiectului' Proiectarea realizare si testarea unui model experimental care sa perrnité
in Brevetului de Inventie ,,United States Patent No. 6.529.820” si care sa ofere o cale altematlva de
determinare a pozitiei 3D a vehiculelor, capabilad sa raspunda cerintelor generale impuse noilor sisteme
de pozitionare si sd solutioneze principalele probleme ale sistemelor existente.

Obiectivele proiectului:
e Determinarea aplicabilitdfii practice a noii metode in conditiile tehnologiilor actuale
e FElaborarea si implementarea metodei de eliminare a erorilor prin sincronizarea in timp real a
modulelor de supraveghere de sol si imbarcate.
e Determinarea erorilor sistemului si a influentei vitezei vehiculului asupra erorilor de pozitionare
e Prezentarea si demonstrarea functionalitatii si utilitatii metodei brevetate.

Sistemul prezentat in brevet se incadreaza in categoria sistemelor de navigatie cu baza la sol si are la
baza o metodd de masurare a distantelor pe baza
masurari timpului de propagare al undelor
electromagnetice, capabila sa elimine componentele
de mare precizie (de exemplu ceasurile cu cesiu),
reducand astfel considerabil preful echipamentelor.
Sistemul este structurat celular, fiecare celula fiind
formata dintr-o statie de sol MASTER si doud pana
la patru statii de sol SLAVE, intre care distanta
maxima este de 30Km. Determinarea pozitiei
vehiculului este relativa si se calculeaza pe baza
masurarii distantei intre vehicul si elemente ale
infrastructurii de sol, a caror localizare este foarte
precis determinatid. In vehicul este instalat un
echipament de bord specializat. Statiile de sol si
echipamentul de bord au aceiasi structura hardware,
diferenta functionala fiind datd de modulele
software instalate.
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Metoda de lucru implica realizarea a doua cicluri de functionare:
e Ciclul CALIBRARE, care are rolul de sincronizare a ceasurilor statiilor de sol care formeaza o
celuld pe baza unei ,,conversatii de sincronizare” intre statia MASTER si statiile SLAVE
e Ciclul MASURARE, folosit pentru determinarea pozitiei vehiculului pe baza unui pachet de
semnale schimbat intre acesta si statia MASTER

Proiectul reprezinta prima din cele patru etape de dezvoltare a sistemului:
1. Realizarea unui model de laborator pentru definitivarea si experimentarea conceptului teoretic
ca principiu si realizarea unei baze tehnice pentru implementarea Viitorului sistem de navigatie,
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masurare a distantelor.



2. Transpunerea rezultatelor etapei 1 intr-un
sistem de navigatie coerent, masurabil si
testabil, implementat experimental in
domeniul aeronautic.

3. Definitivarea proiectului de sistem pentru
asigurarea preciziilor de determinare a
pozitiei necesare §i trecerea la etapa de
industrializare a sistemelor si
echipamentelor componente.

4. Verificare si testarea sistemului impreuna cu
organismele nationale si internationale
abilitate si implementarea sistemului de
navigatie pe aeronave.

Probleme rezolvate:

e C(resterea sigurantei traficului aerian si
aeroportuar si eficientizarea activitdtilor de
trafic in zona aeroportuara

e Asigurarea  suportul necesar  pentru
conceptele functionale ATM, Gate — to —

- Gate, Free Flight si Flexible Use of
- i Airspace, in sensul in care sunt ele definite
de documentele EUROCONTROL

e Determinarea pozitiei vehiculului,
independent si simultan, la bord si la sol,
fara necesitati suplimentare de comunicatii

e Determine la bord, direct si fara comunicare
suplimentard cu statia de sol, a pozitiei
celorlalte vehicule, echipate corespunzator,
din spatiul comun de celula

e Sistemul poate fi o solutie alternativa pentru
unele din sistemele de navigatie utilizate la
ora actuala, poate fi implementat In paralel
cu sistemele ATM existente §i poate asigura

o tranzitie treptata si fara socuri de la infrastructura existenta la cea viitoare

e Reducerea necesitatilor de comunicatie si eliberarea unor frecvente alocate traficului acronautic.
Aceste frecvente pot fi folosite pentru implementarea unor servicii suplimentare pentru
utilizatorii spatiului aerian (internet, comunicatii, broadcasting)
e Pretul de implementare al sistemului este relativ redus, ceea ce permite extinderea sa §i pentru
alte domenii decat cel aeronautic, inclusiv pentru aplicatii de pozitionare 2D
o Sistemul este perfect utilizabil in domeniul militar, cu urmatoarele avantaje:
* Vehiculele militare pot determina pozitia 3D a oricarui vehicul civil aflat in spatiul
controlat
* Vehiculele militare pot fi facute ,,invizibile” pentru cele civile chiar daca opereaza in
acelasi spatiu de celula
= Controlul de trafic civil sau militar poate fi facut de oricare unitate de control trafic




