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* Lenguaje: GNU C++

e Dirigido por: Jorge Balbas Rodrigo

 Supervisado por: Miguel Angel Benitez Andrades

 Presencia necesaria en el CES, durante el desarrolloy
pruebas

e Detalle:

— Estudio de la metodologia de desarrollo de mdédulos
de simulacion de Indra. Programacion orientada a
objetos bajo entorno Linux.

— Estudio del equipo real a simular DF935.

— Desarrollo de interface HMI grafico simulando el
interface real e integracion en una consola simulada.

— Simulacion del equipo de deteccion de naufragos
(DF935).

— Integracion de dicho sistema en el simulador de
Helicoptero EC225 en el desarrollo con Indra para EC
UK.
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- CHELTON DF 935







INTRODUCCION

e Cabina del helicoptero EC225




ESTRUCTURA DEL SIMULADOR

* P -HOST - CVIRTUAL — C.REAL

Cabina Real (SES)




ESTRUCTURA DEL SIMULADOR

e Desarrollo de modulos

Desarrollo de modulos




CHELTON DF 935

1. Analisis
e Estudio de la documentacion

" Funcionamiento del dispositivo

= Estructura del dispositivo
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CHELTON DF 935

1. Analisis
e Resolucion de dudas
e Eleccion de metodologia de trabajo

= Creacion de pantallas en glStudio

= Desarrollo de la parte logica del
dispositivo en su correspondiente
modulo.
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CHELTON DF 935

2. Desarrollo y pruebas realizadas

 Creacion de la parte grafica
= Aprendizaje de la herramienta glStudio
" Programacion en GNU C++
= Prueba de los distintos menus

e Creacion del modulo y pruebas

= Creacion del médulo que contiene la parte
|6gica del dispositivo

= Realizacion de pruebas en los distintos
calculos necesarios

e Union entre el modulo y |la parte grafica
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CHELTON DF 935

 Pantallas del Chelton DF 935 [1]
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CHELTON DF 935

e Creacion del modulo

= Ficheros fuente a crear:
* Hmcheltondf.h /.cpp
= HmcheltondfBase.h /.cpp
» HmcheltondfSystem.h /.cpp
= Hmcheltondf parameters.h
= Hmcheltondf struct.h
= Hmcheltondf structlocal.h

" Métodos destacados en System:
= ModuleExecution
= CalculateBeaconData
= GetCover
= GetGeodesicDistance
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CHELTON DF 935

= CalculateBeaconData [1]

void cl_CheltondfSystem::CalculateBeaconDatalint rx, float frequencyselected)

{

Jf{ For0to 4 | We receive data of 5 beacon [4 boats & 1 Cast away])
for (int index = 0; index < MAX_NUNM_BEACONS; index++)
i

chelton_out-*heacon[index].state = input-*heaconSar[index].state;

/{ Beacon not detected (by default)!!
chelton_out-heaconDetected[rx][index] = false;

/{ Beacon ACTIVE
if [chelton_out-*beacon[index].state)
{
[ 5et data about a beacon
m_PositionBeacon.Setlatlon(input->beaconsar[index].latitude, input-*beaconsar[index]. longitude);

/{ Compare the beacon frequency with frequency selected
if {input-rbeaconSar[index].frequency == frequencySelected)

{

Jf Calcule the geodesic distance relative to He

chelton_out-beacon[index].distance = GetGeodesicDistance(input->=Hel.dLatitude,
input->Hel.dLongitude,
input-*beaconSar[index].latitude,
input-*beaconSar[index].longitude);

J If the geodesic distance is < coverRadius ...
if| chelton_out-*beacon[index].distance < coverRadius)

{
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CHELTON DF 935

= CalculateBeaconData [2]

/{ Beacon detected!!
chelton_out-*beaconDetected[rx][index] = true;

Jf Calcule the bearing relative, age and the strength (inverse to distance)
chelton_out-*beacon[index].bearingRel = m_Receptor.RadialRelativol{input-*beaconsar[ind
chelton_out-»beacon[index].bearingRel = fmod(chelton_out-*beacon[index].bearingRel - ing
+ + 180, 360} - 180;

chelton_out->heacon[index].age = 0;
chelton_out-»receptorDetectedBeacons[rx] =true;
chelton_out-*heacon[index].strength = 1 fchelton_out-*beacon[index].distance;

}/f end if beacon.distance < coverRadius

}/f end_if (input-=beaconSar[index] frequency == frequencyselected)

}/f end_if (chelton_out-»beacon[index].state)
else
i
J/ 5i no esta activa ...
chelton_out-*heacon[index].strength = 1;
countdTime += dTime;
if [countdTime = 10)
{
countdTime =0;
chelton_out-*heacon[index].age++;
H
H

/{ Sort the beacons by strength
SortBeacons();

}// End_for (int index = 0; index < MAX_NUM_BEACONS; index++)
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CHELTON DF 935

= GetCover

double cl_CheltondfSystem::GetCover()
{
double height = input->Hel.dAltitude;
double cover = sqrt(height + { 7 * height * EARTH_RADIUS * 1

/f Get the cover of DF
if {cover > MIN_DETECTION_DISTANCE)
return cover;
else
return MIN_DETECTION_DISTAMCE;
}// End of GetCover

» GetGeodesicDistance

double cl_CheltondfSystem::GetGeodesicDistance (doukle latl, double longl, double Iat2, double longZ)
i

double dlong;
double dvalue;
double dd;

dlong =(long2 - longl);

dvalue = (sin{latl * DEGTORAD) * sin(lat2 * DEGTORAD)) + [cos(latl * DEGTORAD) * cos(lat? * DEGTORALD)
* cos[dlong ¥ DEGTORAD));

dd = acos(dvalue) * RADTODEG;

return(dd * )

18




DEMOSTRACION EN CABINA VIRTUAL
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VIDEOS Y FOTOS DEL SIMULADOR

= \Ver videos y fotos...
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CONCLUSIONES

e Posibles mejoras
= Sistema de mensajeria SST y DSC
= Boton de chequeo del dispositivo
= Mayor numero de balizas detectadas
e Conclusiones finales
" Funcionamiento de una empresa grande
= Conocimiento de protocolos
" |mportancia de una buena organizacion
= Relacion con el resto del equipo
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