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MONITORING RESULTS RISK AREA
ROMANIA-BULGARIA CROSS-BORDER. PART Il

In the period 2011-2014 was developed the cross-border project RO-
BG MIS ETC 166 "Joint Risk Monitoring during Emergencies in the Danube
Area Border ”.The objectives were:1. Conceiving and realization of photovoltaic
system for anti-hail units power supply system.2. Conceiving and realization of
automatic control system for the rockets launch ramp.3. Conceiving and
realization the monitoring system of information necessary for the efficient
operation of the equipment’s part of antihelix units. Some of the equipment will
be taken in mass production by SC Electromecanica Ploiesti, authorized for the
production of the assemblies to the national antihelix system.
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3. Sistem fotovoltaic pentru alimentarea cu
energie electrica - continuare

S-a ales un motor sincron cu magneti permanenti Parker tip
BSM 55-0070-3 cu: puterea nominalad Py = 188 W, cuplu nominal My =
0,45 Nm, turatia nominald ny = 4000 rot/min. Reductorul ales pentru
actionarea axei azimutului este un reductor melcat cu raport de
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transmisie i, =100 ,care va asigura si blocarea ansamblului superior al
rampei pe pozitia de tragere.

S-a procedat similar si pentru inéltare si s-a ales un motor
sincron cu magneti permanen{i Control Techniques tip
055E2B300BACRA063110, cu putere nominala Py = 330 W, cuplul
nominal My = 1,05 Nm, turafia nominala ny = 3000 rot/min. Reductorul
ales pentru actionarea axei Tnaltarii este un reductor melcat cu raport
de transmisie i, =500 .Reductoarele melcate, impreuna cu comanda
in pozitie a servomotoarelor (se dezvolta cuplu antagonist pentru orice

incercare de deviere de la pozitia prescrisa) asigura in mod implicit si
blocarea rampei pe pozitia de tragere.

220V, 50Hz

Driver | Motor Reductor|__|,|  Structura
Azimut

/AVA\ *Pozitionare[—| =100 ™  Pentru

Azimut Pozitionare
F Azimut
Reactie curent

Azimut
_Azimut__| || —
Bloc prescriere Reactie pozitie Ramoa
Inaltare pozitie | Reactie pozitie p
—_—
eacfie curen!
Structura
i Motor Pentru
ﬁ;:gre \A/—Pozitionare— R?f’élgsor 1 Pozitionare
> Inaltare h Inaltare
220V, 50Hz

Fig. 9 Schema structurala bloc a sistemului de actionare pentru
pozitionarea rampei

in figura 9 este prezentata structura sistemului de pozitionare,
in fig.10 modelul experimental realizat, iar n figura 11 blocul de
prescriere a coordonatelor de tragere de tipul Touch-Screen.
Coordonatele pot fi introduse manual sau transmise direct de la
Unitatea de comanda antigrindina. Driverele inteligente permit
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adaptarea actionarii la conditile concrete de
marimilor electrice specifice.

lucru si vizualizarea

Fig. 10

Modelul
experimental
realizat

Fig.11

Blocul de
prescriere  a
coordonatelor
de tragere de
tipul Touch-
Screen
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4. Sistem de monitorizare a informatiilor dintre
centrul de comanda si unitétile de lansare
a rachetelor antigrindina

Sistemului informatic integrat de monitorizare a informatiilor
are doua subsisteme (figura 12): subsistemul pentru luarea deciziei de
lansare si subsistemul pentru asistarea deciziei de lansare.

Se observa (figura 13) ca sistemul monitorizeaza informatiile
transmise de la unitatea de comanda catre unitatile locale de lansare
cat si invers, de la rampe catre unitatea centrala de comanda.

Sistem informatic integrat
pentru monitorizarea
unitatilor antigrindini

Subsistem pentru
luarea deciziei de

Subsistem pentru
asistarea deciziei de
lansare

Sistem de
ﬁ ——

Linii de

Sistem de
dezvoltare cu
microproceso

Sistem de
comunicatie

Fig. 12 Principalele componente ale sistemului
informatic de monitorizare
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Fig. 13 Explicativa privind legatura cu rampele si
sistemul de pozitionare

317



Partea hardware specifica este formata dintru-un modul
MASTER si doud module SLAVE care asigura comunicarea dintre

unitatea locala de lansare
centrala.

Punct de lansare "1".

Menu

~Prealarma

Nr. comanda: IDDD23 Drata stop: |21 /05

Ora stop: |1 4:00

Diata stark: |2-| 05
Ora stark: |12:DD

D atatora receptie: -

rIncetare Prealarma
Mr. comanda: IDDDDD D atadora receptie: -

rAlarma
Nr. comanda: IDDDDD Data start IDD-""JD Data stop: IUD.-"DU
Ora start; IDD:DD Ora stop: [po.00

Azimut Elevatie R1 R2 R3 R4 R5 RE

Lansatarl:  [adn [o0n | I I I I N
Lansator2:

|DDD |DDD I [ O I i

D atalora receptie: -

rIncetare Alarma
Mr. comanda: IDDDDD Datadora receptie: -

~Coordonate Tragere

Drata: IDU 400

Mr Comanda IDDDDD

Ora Azimut  Elevatie B1 R2  R3 R4

R&
Lansatorl: W W W rrr rrrr
Lansator2: W W W r - - rr

D atalora receptie: -

~Comanda Foc

Mr. comanda: IUUUUU

Mr. comanda Coordonate bragere: IUUUDU

D atalora receptie: -

—Anulare Comanda Foc

Mr Comanda IUUUUU
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— Stare curenta lansatoare
Azimut Elevatie R F2 FR3 FR4 RS BRE

Lansatorl: I? l? r - rr - r
Lanzatorz: I? W r - O rr

a rachetelor si Unitatea de comanda

Informatiile

achizitionate  sunt
afisate la Unitatea
centrala de
comanda (figura
14) si se refera la
starea in care se
gaseste  sistemul
(prealarma,

alarma, asteptare),
coordonatele  de

tragere transmise
de la  unitatea
centrala de
comanda,

coordonatele de
tragere reale pe

care sunt orientate
rampele de lansare
a rachetelor,
grinzile de lansare
pe care sunt

plasate rachetele,
data si ora la care
s-a transmis

ordinul de tragere
si la care s-a
executat ordinul.

Achivare
TRAHSHITERE
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5. Concluzii

m Prin derularea proiectului transfrontalier MIS ETC 166 s-a
asigurat modernizarea echipamentelor pentru Sistemul antigrindina din
Romania.

m Pe baza rezultatelor experimentale obtinute, Electromecanica
Ploiesti a agreat preluarea solutilor propuse si adaptarea acestora
pentru echipamentele fabricate.

m Pentru Universitatea din Craiova, CITT, a rezultat o baza de
cercetare care poate fi folositd si in alte cercetari nationale sau
transfrontaliere.

m Rezultatele proiectului au fost incluse in cartea ~
Echipamente complementare pentru Sistemul antigrindina din Romania
” pentru a putea fi utilizate si de alte echipe de cercetare.
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Rezumat/sinteza

In perioada 2011-2014 s-a derulat Proiectul transfrontalier RO-BG
MIS ETC 166 “Joint Risk Monitoring during Emergencies in the Danube Area
Border ”.

Obiectivele propuse au fost:

1. Conceperea si realizarea sistemului fotovoltaic pentru alimentarea
cu energie electrica a unitarilor antigrinding;

2. Conceperea si realizarea sistemului pentru controlul automat al
rampei de lansare a rachetelor;

3. Conceperea si realizarea sistemului de monitorizare a informatiilor

necesare pentru controlul si functionarea eficienta a
echipamentelor din structura unitatilor antigrindina.
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