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1. OGGETTO
La presente Specifica Tecnica costituisce il documento di riferimento per la
realizzazione dei sistemi di controllo di ciascuna di due unita speciali di tipo
piattaforma autosollevante autopropulsa (Jack-up), proposte per l'installazione e

sostituzione delle paratoie e previste nell’ambito del Progetto MOSE.

La specifica & da considerarsi parte integrante della Specifica Tecnica Generale
130/.
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2. SCOPO DEL LAVORO

2.1. Introduzione

I sistemi che concorrono nel loro insieme al controllo del mezzo in tutte le sue

funzioni sono nel presente documento inquadrati come segue:

Sistema di navigazione assistita (o DP — Posizionamento Dinamico)

Presiede al controllo di posizione e di navigazione asservibile a rotte predefinite.
Per tale sistema sono adottati criteri di ridondanza tali da garantire la sicurezza del
mantenimento della posizione e si applicano espressamente le normative RINA
DYNAPOS AM/AT che recepiscono le direttive IMO per la Classe 1.

Il sistema & inoltre basato su una rete di comunicazione dati locale indipendente ed
isolata rispetto alle reti degli altri sistemi.

Sistemi di automazione di nave

Si vogliono identificare nell’ambito di questo gruppo I’insieme dei sistemi che, pur
in ottemperanza alle normative RINA Sez. C, ha prevalenti caratteristiche di

automazione di nave (PMS) e di controllo di movimentazione e di processo:

e Sistema di gestione della potenza elettrica e allarmi di bordo (PMS)

e Sistema di movimentazione delle gambe

e Sistema di movimentazione del telaio pescatore

e Sistema di controllo dello zavorramento

Per questi sistemi si specifica una rete locale condivisa tra tutti, e ridondata fino a
livello di unita PLC.

Per tali sistemi nel seguito si indicano:

a) una sezione di specifica generale che ha lo scopo di definire le caratteristiche

comuni ai sistemi;

b) una sezione individuale che evidenzia le logiche e le modalita di controllo
specifiche.

Impianti per la sicurezza della navigazione

In questo ambito si intendono definire:
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e gli impianti e le apparecchiature obbligatorie per nave avente Notazione di
Classe RINA — C, ottemperante alle normative GMDSS per navigazione in

area A1, e stazza lorda compresa tra 300 e 3000 tonnellate;

e gli impianti e le apparecchiature non obbligatorie previste in considerazione

dello specifico utilizzo della nave ( es. Impianto Radar).

2.2. Oggetto della fornitura

Scopo del lavoro & la realizzazione hardware, software e funzionale dei sistemi
di controllo e di bordo specificati nel presente documento ovvero:

e Sistema di Posizionamento dinamico;

e Sistema di gestione della potenza elettrica e allarmi di bordo (PMS);
e Sistema di movimentazione delle gambe;

e Sistema di movimentazione del telaio pescatore;

e Sistema di controllo dello zavorramento;

e Gli impianti di bordo per la sicurezza della navigazione;

Lo scopo del lavoro comprende:

1. La fornitura delle Console, dei quadri di contenimento dei PLC, delle
scatole di derivazione, dei PLC e di altro hardware elettronico, della
strumentazione, dei cavi e delle connessioni di potenza, dei cavi e delle
connessioni di strumentazione, di quelli accessori, dei cavi e delle
connessioni in fibra ottica, delle unita switch di rete, delle unitd di /O
remote il tutto nelle quantita che si evincono nei successivi capitoli 5, 6 € 7

o necessarie al corretto funzionamento integrato di tutti i sistemi citati.

2. Esecuzione delle attivita di progettazione di dettaglio elettrico e meccanico
per la realizzazione dei componenti che costituiscono 1’apparato dei sistemi

di controllo. Pianificazione del layout dei cavi elettrici.

3. Progettazione di dettaglio e costruzione delle interfacce eletiriche e

meccaniche con gli altri impianti di nave.

4. La fornitura del software applicativo, dei sistemi operativi e delle licenze
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necessarie.

5. Esecuzione delle attivita di progettazione di dettaglio del software
applicativo con pianificazione e coordinamento delle attivita di sviluppo
dello stesso. In particolare si richiede emissione dei documenti di
progettazione del software dove si descrivano nel dettaglio le funzionalita e
si analizzino e si evidenzino esaustivamente le condizioni di interlock da
implementare. Ovvero le condizioni atte ad impedire attivazioni
incompatibili con lo stato dell'impianto o che contravvengano ai criteri della
sicurezza delle persone e al danneggiamento degli impianti, L’Impresa
dovra inoltre definire in dettaglio i modi e le sequenze per uscire da tali
condizioni di interlock verificando in modo congiunto con la Direzione
Lavori i livelli autorizzativi e gerarchici per tali operazioni. Tale documento
sara soggetto ad approvazione prima dello sviluppo degli applicativi da
parte della Direzione Lavori.

6. Esecuzione dei collaudi in fabbrica a livello di sottosistemi funzionali.

7. Esecuzione dei collaudi in fase di integrazione con gli impianti meccanici e

oleodinamici specifici di ciascun sottosistema.
8. Esecuzione dei collaudi in cantiere in fase di integrazione nave.
9. Produzione della documentazione comprensiva di:

- disegni elettrici di progetto e definitivi, disegni meccanici, di interfacce,

di disposizione e di percorsi cavi,

- documento di sintesi contenente la lista di dettaglio degli interlock e delle
modalitd e sequenze per risolvere tali situazioni. Tale documento ¢ da

emettere per approvazione delle Direzione Lavori;

- documentazione hardware e software, manuali operatore, manuali si

servizio;

- documentazione della parti acquisite da terzi (manuali, descrizioni

tecniche di parti strumenti e sottosistemi );

rapporti dei collaudi.

Tutti i sistemi descritti ed inerenti lo scopo del lavoro dovranno essere eseguiti a

regola d’arte, comprensivi e completi di tutti gli elementi e componenti descritti
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in questo documento nonché di quanto necessario al loro corretto funzionamento
e monitoraggio in conformita con i requisiti funzionali richiesti.

L’ Impresa dovra inoltre provvedere all’acquisto dei componenti commerciali e
dovra provvedere allo sviluppo dei dettagli secondari e delle interfacce non
contenute nella documentazione trasmessa nel pieno rispetto dei requisiti

funzionali e dei requisiti generali dei sistemi.

Il tutto rispondente a quanto specificato nel presente documento.
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3. RIFERIMENTI

[ sistemi dovranno essere progettati costruiti e collaudati in accordo alle richieste

della presente specifica ed alle normative di seguito elencate.

L’ultima edizione di ogni normativa dovra essere applicata.

3.1. Elaborati del Progetto Esecutivo

RIF

CODICE

TITOLO

RELAZIONI GENERALI

1/

MVO055P-PE-GNR-1001

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -~
PREMESSE DI PROGETTO

RE

LAZIONI SPECIALISTICHE

12/

MWO055P-PE-GNR-1032

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
TELAIO PESCATORE - RELAZIONE DI
DIMENSIONAMENTO DEL CIRCUITO IDRAULICO

/3/

MWO55P-PE-GNR-1030

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SISTEMA DI MOVIMENTAZIONE GAMBE -
RELAZIONE TECNICA

MANUALI

14/

MVO055P-PE-GNR-1008

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE —
LINEE GUIDA DEL MANUALE OPERATIVO

SPECIFICHE

15/

MVO055P-PE-GNS-1111

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE
SPECIFICA TECNICA GENERALE

16/

MVO055P-PE-GES-1115

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - IMPIANTO DI GENERAZIONE,
DISTRIBUZIONE E UTILIZZO ENERGIA ELETTRICA

171

MVO055P-PE-GNS-1112

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - SCAFO E SISTEMI DI BORDO

18/

MVOS5P-PE-GNS-1113

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE —
SPECIFICA TECNICA - GAMBE E SISTEMA DI
MOVIMENTAZIONE SCAFO

19/

MVO055P-PE-GNS-1116

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - SISTEMA DI PROPULSIONE
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RIF

CODICE

TITOLO

110/

MVO055P-PE-GNS-1118

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE —
SPECIFICA TECNICA - TELAIO PESCATORE - SISTEMA
DI VISIONE DELLA PARATOIA

11/

MVO055P-PE-GNS-1120

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - SPECIFICA ROV

112/

MVO055P-PE-GNS-1112

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - SCAFO E SISTEMI DI BORDO

/13/

MWO055P-PE-GNS-1122

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA — SISTEMI DI CONTROLLO NAVE
E AUTOMAZIONE - APPENDICE A - PROPOSTA
KONGSBERG PER SISTEMA DP

/14/

MWO055P-PE-GNS-1123

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - SISTEMI CONTROLLO NAVE E
AUTOMAZIONE — APPENDICE B - DATA SHEETS
STRUMENTAZIONE

/15/

MWO055P-PE-GNS-1114

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA - SISTEMA DI MOVIMENTAZIO-
NE DELLE PARATOIE

/16/

MWO055P-PE-GES-1118

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
SPECIFICA TECNICA — TELAIO PESCATORE - SISTEMA
DI VISIONE DELLA PARATOIA

DISEGNI

vy

MV055P-PE-GND-5651

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP - CONFIGURAZIONE LUNGA
DISTRIBUZIONE ELETTRICA, SCHEMA UNIFILARE
GENERALE DELLA DISTRIBUZIONE ELETTRICA

/18/

MVO055P-PE-GND-5600

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP — CONFIGURAZIONE LUNGA - SCHEMA
IMPIANTO ANTINCENDIO, SENTINA, ZAVORRA E
RAFFREDDA-MENTO

119/

MWO055P-PE-GND-5670

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP -~ CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA -
SISTEMI DI AUTOMAZIONE - SCHEMA GENERALE

120/

MWO055P-PE-GED-5671

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP — CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA -
SISTEMI DI AUTOMAZIONE — QUADRI DI COMANDO
NELLE PLANCE
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RIF

CODICE

TITOLO

21/

MWO055P-PE-GED-5672

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE —
JACK-UP - CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA -
SISTEMI DI AUTOMAZIONE — SCHEMA SISTE-MA PMS
E ALLARMI DI BORDO

122/

MWO055P-PE-GED-5673

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP - CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA -
SISTEMI DI AUTOMAZIONE — SCHEMA SISTEMA DI
CONTROLLO E STRUMENTALE PER LE GAMBE

123/

MWO055P-PE-GED-5674

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP - CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA -
SISTEMI DI AUTOMAZIONE — SCHEMA SISTEMA DI
CONTROLLO E STRUMENTALE PER IL TELAIO E
STRAND-JACKS

124/

MWO55P-PE-GND-5610

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE -
JACK-UP - CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA -
CIRCUITO IDRAULICO PRINCIPALE — LATO PRUA

125/

MWO55P-PE-GND-5611

MEZZI PER LA SOSTITUZIONE DELLE PARATOIE
JACK-UP - CONFIGURAZIONE LUNGA/CORTA
CIRCUITO IDRAULICO PRINCIPALE — LATO POPPA

3.2. Normative

RIF CODICE TITOLO
Ja/ RINA REGOLAMENTO 2006 — PARTE C - CAPITOLO 2 —
IMPIANTI ELETTRICI
b/ RINA REGOLAMENTO 2006 — PARTE C - CAPITOLO 3 -
IMPIANTI DI AUTOMAZIONE
/el 89/336/CEE DIRETTIVA EUROPEA PER LA COMPATIBILITA
¢ ELETTROMAGNETICA E LA MARCATURA CE
DIREITIVA PER LA GARANZIA DI QUALITA IN
/d/ ISO9001 AMBITO DI PROGETTAZIONE/SVILUPPO, PRODUZIO-
NE, INSTALLAZIONE E ASSISTENZA
lel [EC-68-2-6 TEST VIBRAZIONE
1/ IEC-68-2-27 TEST SHOCK
g/ IEC-529 GRADO DI PROTEZIONE DEGLI INVOLUCRI
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RIF CODICE TITOLO
h/ IEC-1000 COMPATIBILITA ELETTROMAGNETICA
/il IEC-255-4 IMMUNITA ALLE FULMINAZIONI

IMPIANTI ELETTRICI A BORDO DI NAVI. CAVI PER

o IEC 92-375 COMUNICAZIONI COMANDI E MISURE PER IMPIEGO
GENERALE
IMPIANTI ELETTRICI A BORDO DI NAVL PROVE AD

Ly EG2220) IMPIANTO COMPLETATO

I/ IEC 3323 CAVI NON PROPAGANTI L'INCENDIO

o IEC 391 INDIVIDUAZIONE DEI CONDUTTORI ISOLATI

ol IEC 445 INDIVIDUAZIONE DEI MORSETTI DEGLI APPARECCHI
REGOLAMENTO 2006 — PARTE F — CAPITOLO 10 —

I, RINA SEZIONE 6 - IMPIANTI DI POSIZIONAMENTO
DINAMICO

» RINA REGOLAMENTO 2006 — PARTE C — CAPITOLO 3 —

SEZIONE 4 - NORMATIVA PER LA COSTRUZIONE

REGOLAMENTO 2006 - PARTE C - CAPITOLO 3 -

s/ RINA SEZIONE 5 — NORMATIVA PER L’INSTALLAZIONE
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4. DATI DI PROGETTO

Per le condizioni operative e le condizioni ambientali e climatiche generali ci si

riferisca alle premesse di progetto /1/.

Categorie Ambientali

Le apparecchiature oggetto della presente specifica saranno adattate per

l'installazione a bordo nave secondo le categorie ambientali (EC) classificate da

RINA (Parte C, Cap. 2, Par. 3.26).

Plance climatizzate: EC 11C

Temperatura +5°C + +40°C

Umidita relativa Fino a 80%

Atmosfera Controllata

Vibrazioni 0,7g da 13,2Hz a 100Hz, lmm da 2Hz a 13,2Hz
Shock 10g, 11msec.

Inclinazione 15° tutte le direzioni

Containers o quadri non climatizzati collocati all’esterno: EC41S

Temperatura -25°C +45°C

Umidita relativa 5% + 95%

Atmosfera Salina corrosiva

Vibrazioni 0,7g da 13,2Hz a 100Hz, lmm da 2Hz a 13,2Hz
Shock 10g, 1 Imsec.

Inclinazione 15° tutte le direzioni

Locali interni: EC21

Temperatura +5°C +45°C

Umidita relativa 5% + 95% con possibilita di condensa
Atmosfera Salina corrosiva

Vibrazioni 0,7g da 13,2Hz a 100Hz, lmm da 2Hz a 13,2Hz
Shock 10g, 1 1msec.

Inclinazione 15° tutte le direzioni
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Stoccaggio
Temperatura -20°C + +70°C
Umidita relativa 5% + 95% con possibilita di condensa
Atmosfera Salina corrosiva
Vibrazioni Tipiche da caricamento e trasporto su strada
Shock Tipico da caricamento e trasporto su strada
Inclinazione 30° in tutte le direzioni
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5. SISTEMA DI POSIZIONAMENTO DINAMICO

5.1.

5.2

Generalita

I sistemi che presiedono al controllo di posizione e di navigazione sono:
e il sistema di Propulsione, trattato nel documento /9/;

e il PMS (Sistema di gestione della potenza elettrica), trattato in un'altra sezione

di questo documento;

e il sistema DP (posizionamento dinamico), coadiuvato dai sistemi di riferimento

di posizione e da una serie di sensori a bordo nave.

1l sistema di posizionamento dinamico presiedera alla navigazione e al controllo di
posizione e assetto della nave governando il sistema di Propulsione /9/ e
coadiuvandosi con il sistema di gestione della potenza elettrica (PMS).

Fanno parte integrante del DP i sistemi di riferimento di posizione DGPS e SSBL.
Il sistema DP sara conforme alle indicazioni IMO Classe 1 e alle norme RINA
DYNAPOS AM/AT (Modalita Automatica di mantenimento della posizione,
Tracciamento Automatico del percorso).

Un esempio di sistema commerciale personalizzato per questa applicazione appare
nella proposta di Kongsberg Maritime AS in appendice A (rif. /13/).

Impiego del DP

Il sistema DP dovra essere impiegabile nelle seguenti fasi operative:

1. Navigazione, nelle configurazioni con e senza cassone centrale, dal porto al

sito di installazione e viceversa;

2. Posizionamento preciso sul sito della paratoia, noti posizione e orientamento da

far assumere al mezzo;

3. Mantenimento di posizione e orientamento durante 1’abbassamento delle

gambe;
4. Ingaggio delle gambe sulle apposite postazioni coniche dei cassoni;

5. Trasferimento del carico dallo scafo alle gambe, fino al sollevamento dello

scafo e alla conseguente emersione degli idrogetti;
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6. Trasferimento del carico dalle gambe allo scafo, dal momento della

immersione degli idrogetti fino al completo sollevamento delle gambe.

Nelle fasi pili critiche (2,3,4,5,6) il DP, reagendo alle forze esterne, dovra essere in
grado di attutire o annullare le forze orizzontali sullo scafo tenendo conto (fasi 4,5,
6) della presenza dei vincoli gamba-cono di ingaggio.

Ciascuna sezione di semiscafo sard dotata di alimentazione non interrompibile UPS
in grado di sostenere tutti gli apparati del sistema DP (con esclusione del sistema di
propulsione), per almeno 30 minuti. Le UPS saranno almeno due, ed ubicate nelle

rispettive plance di controllo.

5.3. Configurazione del sistema

La configurazione proposta & rappresentata dallo schema DP-1 riportato nella figura
seguente.

Tale configurazione oltre che alla RINA DYNAPOS AM, ottempera anche alla
norme DNV DYNPOS AUT caratterizzato dalla presenza di un controllo dei

propulsori basato su due sistemi indipendenti, ovvero:
e un sistema DP principale su LAN ridondata con una console DP in Plancia
Principale;

e un sistema a controllo joystick su LAN ridondata (indipendente dalla prima)
con una console joystick in Plancia Principale e un’altra console joystick in
Plancia Secondaria.

Il controllo dei propulsori & assunto dall’'uno o dall’altro dei sistemi tramite un

selettore manuale.
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FIG. 5.1 - SISTEMA DP — CONFIGURAZIONE DP-1
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Elementi principali della configurazione:

e Una Stazione Operatore con Joystick a tre assi e display grafico a colori da
20.1%, puntatore a trackball, tasti funzione luminosi;

e Una unita di controllo DP con controllore real-time e unita di I/O e interfaccia
su LAN duale;

e Quattro Controllori di Propulsore con controllore real-time e unita di /O e
interfaccia su LAN duale;

e Due Anemometri (a ultrasuoni), con misure di direzione e intensita del vento, e
interfaccia seriale;

e Due Unitd Riferimento Inerziale di moto (MRU) con misure di rollio,
beccheggio e virata, interfaccia seriale;

e Due Girobussole conformi la risoluzione IMO A424(XI), A821(19)-HSC,
disposta per input da bussola magnetica, con interfaccia seriale;

e Una Stampante con interfaccia seriale;

e Due unitd di alimentazione UPS da 3KVA per minimo 30 minuti (rif. /6/
UPSDP1.1 e UPSDP1.2);

e Due Console Joystick, da ubicarsi una in Plancia Principale, una nella
Secondaria, con interfaccia LAN;

e Una unita di controllo per Console Joystick attraverso LAN;

e Una unita di interfaccia seriali/rete.

Fanno parte del sistema DP inoltre:

e Tutte le unitd di distribuzione di rete necessarie a realizzare le due LAN
ridondate attraverso gli elementi sopraddetti e attraverso i due semiscafi (con e
senza scafo centrale);

e Le unitd di interfaccia necessarie a far si che ad entrambe le reti duali
pervengano i dati da MRU, Anemometri, unita DGPS e Girobussole;

e Gli elementi di connessione necessari a realizzare i collegamenti attraverso i

due semiscafi (con e senza scafo centrale).

Nel sistema DP si intendono inclusi i seguenti sistemi di riferimento di posizione:
e un sistema di posizionamento acustico subacqueo SSBL;

e un sistema di posizionamento DGPS ridondato.
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5.4. Sistema di posizionamento acustico subacqueo SSBL

. T sistema, basato su una “antenna acustica” (trasduttore) compatta composta da una
moltitudine di emettitori in posizione ravvicinata tra loro (Super Short Base Line), ¢
in grado di rilevare la posizione della nave rispetto ad un transponder posato a

fondo mare con una accuratezza migliore di 0.3 m.
11 sistema & da intendersi completo di:

e  unith motorizzata da montare a fondo chiglia che consente la fuoriuscita ed il
rientro del trasduttore subacqueo a ultrasuoni. Comprende una Gate Valve con
apertura di 500 mm di diametro (certificata per l'installazione a fondo-chiglia
da RINA o DNV), gli azionamenti motorizzati, la unitd di controllo con
interfaccia su LAN duale;

e trasduttore acustico subacqueo su base ultracorta;

e stazione operatore, in Plancia Principale, completa di tastiera/trackball, display

grafico, unita di ricetrasmissione, elaboratore e software di controllo.

e Transponder completo di supporto ed intelaiatura ad invito conico che ne
consenta 1’installazione centrata in una delle sedi di installazione delle gambe e

ne garantisca la stabilita in sede durante I’utilizzo.

L’errore nel rilievo della posizione del transponder dovra essere inferiore a € =
0.3m.

E’ da intendersi un errore 36 ovvero, ove si assumano distribuzioni normali, che la
distanza tra posizione vera del transponder e quella rilevata dal sistema sia minore
di e nel 99% dei casi.

5.5. Sistema di posizionamento DGPS ridondato

Il sistema sara basato su due unitd indipendenti ed entrambe interfacciate alle due
LAN duali del sistema DP. L’indipendenza sara sia a livello di hardware sia a
livello di correzione differenziale.

Il sistema sara in grado di rilevare la posizione della nave con una accuratezza (30)
migliore di 0.3 m.
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5.6. Interfacce con altri sistemi

11 sistema DP avra interfacce con:

e il sistema di propulsione a idrogetto. Attraverso segnali analogici (4-20mA) il

DP controlla la potenza dell’idrogetto attraverso 'inverter dedicato e la

direzione di propulsione o azimut (0-360°) di ciascun idrogetto;

e il sistema di gestione della potenza elettrica (PMS). Dal PMS il DP riceve,

sempre attraverso collegamenti via cavo, la misura della potenza elettrica

disponibile da dedicare alla propulsione;

e il sistema di controllo delle gambe. Da questo sistema il DP riceve lo stato di

appoggio dei piedi sui cassoni. Il DP usera questa informazione per adeguare

gli algoritmi di controllo di posizione alla presenza 0 meno del vincolo.

Lo schema seguente rappresenta le interfacce descritte:

<«—— > Collegament hardwired
, Cortatto PledeiCaszane (110 analogicofdighale )
110 analoaicoldigtale | Sisterna Controllo 4_ Pelenza eleltrica
Gl Gambe e
Foerrinna-- direione segnali f infiemadone
v Y
< . Poteniza diepondile, | . B
bP 110 analatico/digtale e PMS
A -
sH20me
1._.-\1:_-|_:1_|utn Wrogetl, 1-360%) %?25?!? '(
Direzione \
10 analogicoidiohale o, Idrogetti
Quadro Quadro
! ( Generaton MCC
i 120 analogicoidigtale Inverter
¢ Idrogetti -
oseeeeey] OO0 DISTRIBUZIONE POTENZA ELETTRICA
potenza Wiogelln

FIG. 5.2 - INTERFACCE DEL SISTEMA DP CON ALTRI SISTEMI

5.7. Requisiti funzionali

1. 1l sistema DP, in fase di ingaggio o sganciamento delle gambe sul fondo, dovra

tenere conto dei vincoli acquisiti, evitare o minimizzare i sovraccarichi alle

MINISTERO DELLE INFRASTRUTTURE E DEI TRASPORTI - MAGISTRATO ALLE ACQUE DI VENEZIA TRAMITE IL SUO CONCESSIONARIO CONSORZIO VENEZIA NUOVA




Rev. CO Data: 02/07/09 EL MV055P-PE-GNS-1117-E0

WG IR L Pag. n. 22
| ] I SPECIFICA TECNICA — SISTEMI Di

CONTROLLO NAVE E AUTOMAZIONE

gambe contrastando le forzanti esterne.

2. 1l sistema DP dovra essere configurabile e regolare le sue prestazioni in
configurazione di nave “corta”, di nave “lunga”, e nei diversi assetti di

zavorramento previsti (1’operatore fornira in input lo stato di zavorramento).

3. Le due postazioni di manovra saranno utilizzabili per la navigazione anche in

condizioni di nave assiemata.

4. 11 sistema DP avra come riferimenti di posizione il DGPS e un sistema di
posizionamento acustico subacqueo di tipo Super Short Baseline (SSBL). 1
primo sistema di riferimento sard prevalentemente usato nelle fasi di
navigazione e stazionamento sul sito di installazione. Il sistema acustico verra
usato in fase di stazionamento e mantenimento di assetto preciso sul sito di
installazione. I suo utilizzo prevede la preventiva deposizione di un

transponder.

5. 1l sistema DP disporra di un sistema di visualizzazione elettronica di carte
nautiche (ECDIS console) con particolare dettaglio in relazione alla laguna di
Venezia integrante la posizione DGPS e I'assetto della nave. E’ da prevedere

una sola postazione ECDIS in plancia principale.

6. 1l sistema DP, ricevendo dal PMS la misura della potenza elettrica disponibile
da dedicare alla propulsione, calcolera e rendera disponibile in forma
evidenziata all’operatore 1’accuratezza di posizionamento ottenibile sulla base
di quella (le operazioni verranno abortite se 1’accuratezza specificate al punto

5.1.2 non sono ottenibili).
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6. SISTEMI DI AUTOMAZIONE

6.1. Architettura

6.1.1. Schema generale

1l sistema di automazione avra una architettura ed una dislocazione simile a quella

presentata nello schema seguente che include:

e Sistema gestione della potenza (PMS)

e Sistema di automazione delle gambe

e Sistema di automazione del telaio pescatore

e Sistema di automazione dello zavorramento

Nel suo insieme sard un sistema di controllo distribuito basato su rete locale
ridondata duale e su famiglia di PLC in grado di supportare la gestione di tale
dualita. La rete ridondata duale, nel seguito “LAN duale”, sara condivisa tra i
sistemi sotto descritti. In tale modo un sistema oltre a colloquiare con i nodi del
proprio controllo di processo, potra scambiare dati anche con gli altri sistemi.

1l sistema DP rimane su doppia LAN duale separata in osservanza delle direttive
IMO.
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FIG. 6.1 - ARCHITETTURA E DISLOCAZIONE DEL SISTEMA DI AUTOMAZIONE
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Come da schema, la LAN duale per ciascun semiscafo converge a configurazione
di stella su switch posti nel rispettivo comparto di connessione, due per via della
configurazione ridondata (nello schema, per semplicita di rappresentazione, ne
appare solo uno). Le due coppie di switch di ciascun semiscafo saranno unite da
bretelle in fibra ottica passando per il cassone centrale, in tal modo minimizzando le

connessioni tra i due semiscafi.

6.1.2. Configurazione tipica di un sottosistema

La configurazione tipica per ciascun sottosistema di automazione sara del tipo

rappresentato nel seguente schema:
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FIG. 6.2 - CONFIGURAZIONE TIPICA DI UN SOTTOSISTEMA

In linea generale per ciascun semiscafo il sottosistema si articolera su:

e un'unita PLC. Questa sara dotata di CPU e del software applicativo che

implementa tutte le logiche di automazione del soitosistema, e sara connesso
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attraverso bus di campo seriale alle unita di /O,

e una o pill unita di O. Queste saranno presso parti di impianto realizzando una
configurazione di /O scalabile e distribuita. Ciascuna sara configurata nel
numero e nella tipologia di /O modulare che la parte di impianto richiedera e
provvedera in generale alla acquisizione dei segnali ed al comando degli
attuatori. Le unith di /O non conterranno software applicativo, ma I’essenziale

firmware necessario alla comunicazione da “slave” sul bus di campo.

Il bus di campo, a differenza della LAN, non & ridondato.

Le unita di /O, ove necessario, saranno dotabili a loro volta di modulo CPU e
saranno in grado di interfacciare le linee seriali provenienti da dispositivi specifici
dotati di centraline di raccolta dati proprietarie (es. Generatori con la gestione degli

allarmi e della sensoristica associata, Drive dei propulsori a idrogetto, etc.).

Sempre per ciascun semiscafo, le Console Operatore dei vari sistemi prevederanno
ciascuna un Pannello Operatore dotato dei controlli specifici del processo (tasti
luminosi, joystick, cursori e quant'altro richiesto).

Per la gestione di questi pannelli sara prevista una configurazione “PLC — unita
[/O” simile a quella sopra descritta. L’unita PLC consente di riportare lo stato dei
pannelli sulla LAN duale. Sara prevista un'unita IO per ciascun Pannello

Operatore, collocata nella rispettiva Console.

Nodi primari della LAN duale saranno:

e le stazioni di supervisione con unita di visualizzazione grafica,

e le unith PLC che controllano il processo di ciascun sottosistema,

e le unitd PLC che controllano i pannelli operatore.

1l Tempo di latenza dell’intera rete dovra essere dimensionato in modo da rendere i
tempi di reazione (acquisizione/attuazione) congrui con le dinamiche dei processi

controllati. Anche nel peggiore dei casi il tempo di latenza dovra risultare inferiore

a 1s (un secondo).

Sul mezzo sono previste una Plancia Principale posizionata sulla parte prodiera, e
una Plancia Secondaria posizionata sulla parte poppiera. A tali plance fanno capo le

unitd grafiche di supervisione dei sistemi di controllo.
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Dalla plancia principale vengono eseguite:

e la navigazione ed il posizionamento dinamico sul sito di
installazione/rimozione e tutte le operazioni previste in configurazione di nave

completa;

e le operazioni di zavorramento relative alla sezione di prua e del cassone

centrale quando la nave & in fase di riconfigurazione.

La plancia secondaria ha la funzione di consentire:

e il posizionamento dinamico da poppa in alternativa alla plancia principale in

configurazione di nave completa;

e le operazioni di zavorramento relative alla sezione di poppa quando la nave ¢

in fase di riconfigurazione.

6.1.3. Console di comando nelle plance

Lo schema seguente propone in linea di massima la collocazione delle console di

comando nella Plancia Principale ¢ nella Plancia Secondaria.

Plancia Principale
Quadri
distrib. localg
e UPS
Versante
Prua
Stampanti Gruppo
Coneole Apparati Radio console
lato prora »
Console DP/DGPS ersante
Paratoia
Consale DP fECDIS
Console 55BL
Consola
Zavottamento
Console
/ Gruppo Movim. Telalo
console Console
lato paratoia Movim. Gambs

FIG. 6.3 - COLLOCAZIONE DELLE CONSOLE DI COMANDO IN PLANCIA PRINCIPALE
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Plancia Secondaria

Yersante
Parstoia

Console
Zavorramento

Console DP

Console
ROV

Congole
ROY

[:> Versants
Poppa

FIG. 6.4 - COLLOCAZIONE DELLE CONSOLE DI COMANDO IN PLANCIA SECONDARIA

I gruppi di console avranno un’altezza massima di 1.600 mm dal calpestabile in

modo da consentire all’operatore in piedi di avere visibilita all’esterno attraverso le

vetrate di plancia.

Il gruppo di console di navigazione, include le interfacce operatore degli apparati

Radar, di DP, di cartografia elettronica (ECDIS) e del sistema di posizionamento

acustico (SSBL). La disposizione & proposta in figura:

Display
Solcometro Display
1 Ecoscandaglio

{ Display
RADAR

31 ’
ag Display
ii ECDIS ]

Bove Bl

Alim, 24V

L] | «---Apnarcto

Display | (Display | | = ers
| ssBL | DP Tlops

DP Joysticle

wasen =T=r=30 =TT _———

Console Console
S5BL DP / ECDIS

Console
DP/ DGPS

Stempante E
Console Sisteml -
Apparati Automazione
“
Radio Stamparte DP """

FIG. 6.5 - DISPOSIZIONE GRUPPO DI CONSOLE NAVIGAZIONE

Radictelefono

VHE
I:I <-- - - Ricevitore

NAVTEX

™ Walke-Talkde
Ijljlj <-~--Radictelefonl | _

Portalil

s r []

H m—iL
=
—_—

Il gruppo di console lato paratoia prevede le interfacce operatore per il PMS, per il

sistema di zavorramento, di movimentazione delle gambe e del telaio con i

rispettivi pannelli operatore. Sono qui ubicati gli schermi televisivi del sistema TV
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a circuito chiuso del telaio e quelli dei segnali TV subacquei in ripetizione dalla

console del ROV.
PMS |
touch screef]) TV Telaio TV ROV
- — T I —
L I — L
| ) | e

[a=] — —_
== = [ss\===5% =
N 1

—= ——

L. =1 y [

Console Console Console
Zawrramento Movim. Telaio | Movm. Gambe

FIG. 6.6 - DISPOSIZIONE GRUPPO DI CONSOLE LATO PARATOIA

1l gruppo di console della Plancia Secondaria ¢ costituito dalla console di manovra
del ROV e dalle interfacce operatore per il PMS, per il sistema di Zavorramento del

semiscafo poppiero. La console ospita inoltre Ia console del sistema DP.

Display

i r——\_ﬁ. e,
Sonar
e = p———
pe (_Sonar )
| e e ¥
(estralbiie)

Console Console Consaole Console
Zavorramento DpP ROV ROV

FIG. 6.7 - DISPOSIZIONE GRUPPO DI CONSOLE DELLA PLANCIA SECONDARIA
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6.2. Specifiche tecniche generali

6.2.1. Stazioni di Supervisione

Le stazioni di supervisione operatore saranno dotate di schermo grafico a colori
minimo 177, e di una pulsantiera di comando per il controllo delle funzioni
alloggiate in una console.

Le stazioni di supervisione saranno basate su computer con sistema operativo

Windows XP Professional e dovra rispondere ai seguenti requisiti minimi:

e alloggiamento in Rack standard 19” con telaio industriale per montaggio a

fronte quadro e portello frontale con chiusura a chiave;
e CPU Pentium 4; 3 GHz (o prestazioni superiori);
e RAM, 1GB;

e Sistema RAID 1 (mirroring dei dischi) su coppia di hard-disk da 200 GB (min)
per ridondanza dati;

e 2 porte USB 2.0 libere (minimo, non utilizzate da mouse, tastiera o stampante).
Facilmente accessibili e con protezione.

e lettore/scrittore di CD e DVD. Facilmente accessibile e con protezione;
e minimo una porta seriale e una parallela;

e doppia interfaccia per LAN ridondata;

e sistema di ventilazione con sovrapressione dall’interno (antipolvere);

e tastiera industriale, comprensiva di trackball e chiave meccanica di blocco su

cassetto estraibile da fronte quadro;

e tutto quanto necessario alla completa funzionalita dell’intero sistema fornito.

L’hardware elettronico delle stazioni di supervisione sara omogeneo tra i vari
sistemi in modo da minimizzare parti di ricambio e facilitare gli interventi di

manutenzione.

6.2.2. Console di Comando

Le console dovranno essere in accordo alle normative di riferimento ovvero adatte
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all’installazione a bordo nave. Si dovrad ricorrere il pilt possibile sia per le
carpenterie che per la componentistica a materiali di serie e normalizzati reperibili

sul mercato.

I gradi di protezione delle console dovranno essere adeguati alle condizioni
ambientali del luogo di installazione e al corretto funzionamento delle
apparecchiature contenute.

Le parti interne dovranno essere facilmente accessibili per manutenzione.

Dovranno essere previste tutte le protezioni e i provvedimenti atti a garantire la
sicurezza del personale sia in situazione di funzionamento che durante operazioni di
manutenzione.

Le console saranno realizzate in lamiera di acciaio robusta saldata e piegata.
Saranno previsti accessi fronte e/o retro, portelli e corrimani ove necessario.

Le console saranno di tipo omogeneo tra loro con design e con rifiniture comuni.
Grado di protezione: minimo IP44 (protezione da particelle solide maggiori di 2.5
mm, e caduta gocce fino a 60° dalla verticale) con ante chiuse.

I fissaggio e I’ingresso cavi saranno dal fondo.

Verniciatura quadri: vernice interna ed esterna del tipo ritardante la fiamma e adatta
per ambiente umido, salino, corrosivo.

Cablaggi interni: realizzati secondo le norme di riferimento (/a/, /v/, /o/, /p/) con
conduttori di sezione non inferiore a 1 mm? isolati in PVC e del tipo a bassa

emissione di fumi.

6.2.3. Unita PLC
L’unita PLC sara dotata di CPU e del software applicativo che implementa tutte le
logiche di automazione del sottosistema, e sara connesso:

e alla LAN ridondata attraverso due interfacce di rete con indirizzi IP (Internet
Protocol) distinti;

e alle unita di /O attraverso bus di campo seriale.
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Involucri

Il sistema PLC sard basato su moduli di robusta costruzione progettati
specificatamente per ambiente industriale.

Componenti elettronici e schede saranno contenuti in gusci di plastica robusta e
modulari inseribili su una base comune. La CPU sara contenuta in un singolo
modulo come pure ogni unitd di /O. L’inserimento e la rimozione di un modulo
non richiederd attrezzi speciali. La connessione elettrica sulla base comune sara

assicurata da connettore per bus.

Uniformita

Per quanto possibile dovranno essere utilizzati gli stessi tipi di componenti (CPU,

alimentatori, basi di supporto, unita di I/O) per tutti i sottosistemi, per:
e consentire una pitt semplice ed economica gestione delle parti di ricambio;
e semplificare la diagnosi dei guasti;

e standardizzare e semplificare l'interfacciamento tra i sottosistemi.

Intercambiabilita e obsolescenza

La famiglia di controllori dovra avere un alto grado di intercambiabilita tra 1
componenti. Ad esempio alimentatori, EEPROM chips, batterie tampone, potranno
applicarsi a prescindere dal tipo di CPU scelta nell’ambito della famiglia. Questo
consentiri una meno rapida obsolescenza delle apparecchiature. In aggiunta, dovra
essere garantita la disponibilita di parti di ricambio corrispondenti o compatibili per
almeno 15 anni.

Il sistema dovrd consentire la sostituzione di un modulo senza che si renda
necessario rimuovere cablaggi (uso di connettori tra i segnali dal campo e moduli).
Tutti i moduli e i componenti recheranno in modo visibile I’identificativo di

catalogo. Sara anche accessibile la data di produzione e i marchi di certificazione.

Moduli di alimentazione

I moduli di alimentazione saranno dotati di diagnostica interna per individuare stati
di funzionamento anomalo come il sovraccarico o la sovratemperatura. Tali
condizioni saranno segnalate a fronte modulo con spie luminose € il loro stato sara
reso disponibile alla CPU.

La base comune supportera la possibilita di installare pitt moduli di alimentazione.
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Dovranno essere previsti due moduli di alimentazione per ciascuna base.
Ciascun modulo di alimentazione prevedera la presenza di un interruttore manuale
di accensione/spegnimento.

CPU

Le CPU avranno una potenza di calcolo almeno equivalente a quella di un
processore Pentium con clock 300MHz e almeno 10MB di memoria RAM.

Il modulo CPU disporra di almeno due porte seriali verso il bus di campo.

Il modulo CPU supporterd almeno due moduli di interfaccia LAN (supporto rete
ridondata).

Diagnostica.

Appositi led sul modulo CPU indicheranno visivamente lo stato di funzionamento.
Ad esempio:

e CPU in Run mode;

e CPU faults;

e stato della batteria SRAM (memoria con batteria tampone);
e  attivita sulle porte seriali.

e stato di fusibile fuso per i moduli di I/O.

Accesso protetto

Saranno disponibili almeno due livelli di accesso tramite password: alla lettura e

alla scrittura/ modifica dei programmi presenti nella CPU.

Memorie

I programmi applicativi saranno mantenuti su memoria non volatile (ad esempio in
tecnologia FLASH). I parametri di configurazione potranno essere mantenuti in
memoria SRAM o CMOS (volatile), il cui contenuto sara sostenuto da batterie di
lunga durata.

Le batterie potranno essere sostituite con alimentazione applicata e senza rimuovere
la CPU. Led dedicati segnaleranno lo stato di carica delle batterie, e tale stato sara

disponibile alla CPU a livello diagnostico.
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Ambiente di sviluppo

I software di programmazione e documentazione saranno basati su ambiente PC
Windows™ compatibile. Il dispositivo di programmazione potra essere un laptop
PC.

1l dispositivo di programmazione potra essere collegato al PL.C tramite:

e linea seriale dedicata;

e collegamento di rete LAN.

Con tali collegamenti il dispositivo di programmazione avra accesso ai programmi

applicativi, alle configurazioni di CPU e di I/O, tutti i registri, tutte le variabili di

stato diagnostiche.

Protocolli di comunicazione su rete LAN

I protocolli di comunicazione saranno basati su IP (Internet Protocol) e aperti,
ovvero noti e documentati in modo tale da consentire lo sviluppo di interfacce

operatore tramite sistemi di sviluppo HMI di terze parti.

Linguaggi di programmazione

Saranno ammesse le seguenti tipologie di linguaggio:
e Relay Ladder Diagram (a contatti);
¢ Sequential Function Chart (a blocchi logici interconnessi);

e Linguaggio C.

Riferimento di mercato

A titolo indicativo per altri dati di specifica: GE Fanuc - PACSystems™, serie

Rx3i, o famiglia di PLC di prestazioni equivalenti o superiori.

6.2.4. Unitadi /O

Le unitd di /O saranno collocate presso impianti o parti di impianto allo scopo di
raccogliere i segnali ed attuare i dispositivi localmente, in modo da minimizzare il

traffico di cavi di alimentazione, i cavi dagli strumenti e dalle attuazioni di campo.
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Per quanto riguarda:

e Involucri;

e Intercambiabilita;

e  Moduli di alimentazione;

valgono le specifiche di cui al punto precedente.

Ciascuna unitd di I/O sard basata su un sistema modulare ed espandibile

tipicamente composta da un modulo di comunicazione su bus di campo e da un
insieme di moduli di I/O.

Indirizzamento

Per ’indirizzamento dei moduli di /O sara utilizzabile direttamente 1’unita di
sviluppo (PC laptop) o un dispositivo di programmazione portabile. Si esclude la

configurazione a mezzo dip-switch (micro-interruttori).

Segnalazione di energizzazione di I/O

Lo stato di energizzazione di ciascun punto di /O sara evidenziato da una

segnalazione a LED.

Identificazione degli I/O

Ciascun punto di /O sara chiaramente localizzabile a livello morsettiera da un

codice alfanumerico di identificazione.

Canali di I/O di riserva

Ogni unitd PLC dovra includere in termini di quantita di canali almeno il 20% di
riserva per ogni tipo sia come hardware che come configurabilita software; gli

alimentatori andranno dimensionati includendo tali riserve.

Acquisizione dei segnali analogici

I segnali dovranno essere acquisiti con almeno 12 bit di risoluzione e dovranno
essere acquisiti con un rapporto segnale/disturbo tale da non peggiorare

I'accuratezza dello strumento.
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Isolamento sugli ingressi

I moduli di Analog Input e di Digital Input dovranno consentire 1’isolamento
galvanico dal campo almeno per gruppi di canali appartenenti allo stesso modulo
(non & essenziale che i canali appartenenti allo stesso modulo siano tra loro isolati,
ma devono essere isolati dal resto del PLC).

Protezioni sulle uscite

[ moduli di Analog Output e di Digital Output dovranno essere del tipo con

limitazione di corrente e con protezione dal corto circuito.

Isolamento delle uscite

I moduli di Analog Output e di Digital Output dovranno consentire 1’isolamento
galvanico dal campo almeno per gruppi di canali appartenenti allo stesso modulo
(non & essenziale che i canali appartenenti allo stesso modulo siano tra loro isolati,
ma devono essere isolati dal resto del PLC). Non saranno invece isolati

dall'alimentatore che fornird potenza alle corrispondenti uscite.

Riferimento di mercato

A titolo indicativo per altri dati di specifica: GE Fanuc — Versamax™, o famiglia di

/O modulare di prestazioni equivalenti o superiori.

6.2.5. Allestimento dei quadri

Le unith PLC, come le unita di IO, di cui ai punti precedenti, saranno alloggiate
all’interno di armadi stagni dedicati oppure ospiti di quadri dello stesso impianto (in
ottemperanza alla compatibilita elettromagnetica).

L allestimento di tali quadri sara effettuato con uso razionale di canalette cavi per
lo smistamento dei cablaggi provenienti dal processo. Saranno per quanto possibile

tenuti percorsi e segregazioni distinte per le diverse tipologie di cavi:
e cavi di alimentazione;

e cavi di comunicazione;

e cavidisegnale;

e cavi delle attuazioni.
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Tutti i materiali e i dispositivi impiegati nei quadri dovranno essere adatti
all’ambiente in cui sono installati ed avere caratteristiche tali da resistere alle azioni
meccaniche, corrosive e termiche o dovute all’umidita alle quali possono essere
esposti durante D’esercizio. Tutti i materiali e gli apparecchi devono essere

rispondenti alle normative di riferimento.
Il grado di protezione dell’armadio ospitante sara:

e IP65 (protezione da polvere e spruzzi ogni direzione) se esposti agli agenti

atmosferici;

e IP64 (protezione da polvere e spruzzi fino a 60° dalla verticale) se non esposti.

I quadri dovranno comungque garantire al loro interno condizioni di non condensa.

Saranno previsti alimentatori per gli apparati nei quadri e per i sensori/trasduttori
collegati. Nel caso di questi ultimi si dovra utilizzare un alimentatore dedicato per
ciascun gruppo di sensori/attuatori vicini tra loro per massimizzare l'affidabilita e
semplificare la diagnosi di guasti.

L'alimentazione ai quadri sara 230VAC 50 Hz.

L’ingresso cavi avverra attraverso piastre rimuovibili con pressacavi. Sara in
generale previsto dall’alto per i quadri collocati in interno nave, dal basso se
all’esterno.

I quadri saranno dotati di impianti di raffreddamento o ventilazione antipolvere

necessari a coesistere con le escursioni termiche previste nei dati di progetto.

6.2.6. Segnali dal campo

Segnali dalla strumentazione analogica. Nei limiti del possibile tutti i segnali

analogici provenienti dalla strumentazione dovranno essere del tipo in corrente 4-
20mA.

Segnali dalla strumentazione digitale. I segnali provenienti da sensori on/off
saranno del tipo “clean contact” o “open collector PNP” alimentabili a 24Vdc. Gli
encoder incrementali avranno uscite differenziali a standard RS-422 oppure

compatibili TTL (solo per brevi percorsi di cavo).

Controllo attuatori on/off. Ne saranno previsti di due tipi, secondo il tipo di utenza:

e relé statico con uscita 24VDC nominale, corrente max. 1A;
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e contatto libero (relé meccanico) con portata 24VDC/230VAC, 2A.

Controllo attuatori proporzionali. Gli attuatori proporzionali (come ad esempio le

servovalvole) saranno pilotabili con segnale di output analogico in tensione
0:+10V, oppure -5:+5V, oppure -10:+10V.

6.2.7. Pannello di Controllo Locale

Il Pannello di Controllo Locale consentira di operare localmente, a scopo di test e

messa a punto, gli impianti relativi a:
e Sistema di movimentazione delle Gambe;
e Sistema di movimentazione del Telaio.

Esso sara costituito da una unit portatile con schermo touch screen 15” con grado
di protezione IP65.

Sara basato su architettura PC, compatibile con i sistemi di supervisione e di questi
implementera una versione del software di interfaccia operatore semplificata,
mirata a consentire operazioni di monitoraggio dei sensori dell’impianto e
movimentazioni di parti di impianto purché compatibili con la sicurezza delle
persone e degli impianti.

Vi troveranno posto in forma di sinottico di impianto tutte le attuazioni individuali
(ad es. le singole valvole di un impianto idraulico). Il sistema dovra consentire
(tipicamente a scopo diagnostico o per operazioni di manutenzione) l'attivazione o
disattivazione delle singole attuazioni. Tali attuazioni dovranno essere attivate in
condizioni di sicurezza ovvero verrd esercitato un controllo affinché non siano
consentite attivazioni incompatibili con lo stato dell'impianto o che contravvengano
a criteri di sicurezza. L’accesso a queste attuazioni dovra essere consentito dalle
stazioni operatore in plancia mediante password di Supervisore.

11 Pannello di Controllo Locale esercitera le sue funzioni tramite il collegamento su
un punto qualsiasi delle LAN. Tale inserimento dovra essere consentito a livello di
ciascuna unita PLC.

Saranno inclusi nella fornitura di ciascuna nave due pannelli di Controllo Locale.
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6.2.8. Software di Interfaccia Grafica Operatore

1l software di interfaccia operatore deve consentire da postazione nella Plancia
Principale di operare in condizioni di sicurezza per I'uomo, per la nave, per gli
impianti.

1l software di interfaccia operatore sara basato su sistema operativo WINDOWS XP
Professional (o versioni pitl aggiornate) utilizzando sistemi di sviluppo di
applicativi SCADA (es. CIMPLICITY, InTouch, Factory Link, , etc) o proprietari
di documentata affidabilita.

Nel seguito i requisiti di struttura minimi del software di interfaccia operatore.

11 software sara costituito da pil pagine grafiche. Il numero ed il nome della pagina
corrente saranno sempre indicati nell'angolo inferiore sinistro dello schermo. I
cambio pagina sarh possibile da video (con trackball) e da console (con bottoni o

selettore rotativo).

Pagina di Avvio (pagina 0). Compare all’avvio dell’applicativo di interfaccia

grafica e consente all’operatore I’introduzione di eventuali parametri necessari alla

missione (ad es. configurazione della nave).

Pagina grafica principale (pagina 1). Si cerchera di rappresentare quanto necessario

alle normali operazioni su di un’unica pagina. La pagina principale conterra
rappresentazioni grafiche di parte dell’impianto, le movimentazioni principali, lo
stato degli azionamenti. Verra dato maggior rilievo alle misure di importanza
operativa e a tutte le variabili utili alla conduzione e alla sicurezza degli apparati. In
tale pagina troveranno posto una sezione dedicata agli allarmi e alla relativa
messaggistica e (se richiesto dal particolare impianto) trend grafici che facciano

seguire ’evoluzione in tempo reale di una o pitl grandezze utili al processo.

Pagine grafiche secondarie. Ove se ne riscontri la necessita parti specifiche e di

ulteriore dettaglio saranno rappresentate in pagine grafiche secondarie aventi la
stessa struttura della pagina principale.

Pacina di impostazione dei parametri. Conterra e consentira di impostare i valori di

parametri fondamentali e di utilitd per il processo (es. carichi limite, soglie che
determinano il passaggio da una fase ad una successiva, pressioni di precarica di
impianto da raggiungere e mantenere in una fase, etc.).

La modifica dei parametri sara protetta da password di Amministratore.
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Pagina dei segnali dal campo. Vi troveranno posto in forma tabellare tutti i punti di

acquisizione del processo in termini di segnale (corrente o tensione) acquisito, sia

convertiti in unita ingegneristiche.

Pagina delle attuazioni individuali. Tramite questa pagina sara possibile consentire

le attuazioni da parte del pannello di controllo locale. In questa modalita speciale
(diagnostica o per manutenzioni) non sard pill possibile eseguire le normali
funzionalita dell'interfaccia operatore. L’accesso a questa pagina sara protetto da
password di Supervisore.

Pagina dei grafici di Trend e Storici. Consentira di visualizzare in forma di grafico

temporale 1’andamento di una o pill grandezze acquisite in tempo reale (Trend) o
nel trascorso (Storici). Sard possibile impostare i limiti e la scala temporale e quelli
della grandezza in unita ingegneristiche.

Pagina di scaling dell’ I/0. Consentira di impostare e modificare le costanti di

conversione lineare (scaling) o i parametri di interpolazione per la conversione tra
segnali acquisiti (correnti o tensioni) e unita ingegneristiche. L’accesso di questa

pagina sara protetto da password di Amministratore.

Pagina di Diagnostica. Consentira di investigare lo stato delle unita di I/O remoto

(PLC) e conterrd una rappresentazione grafica della topologia della rete e dello
stato delle unita remote.

Pagina di interlock override. L’ accesso a questa pagina sara protetto da password di

Supervisore. Sotto la diretta responsabilita del supervisore, consentira di escludere
la logica che blocca una operazione. Le attivazioni/disattivazioni delle condizioni di
override dovranno essere registrate come eventi su disco in una modalita che
consenta modifiche o cancellazioni al solo Amministratore (e stampate assieme agli
allarmi se la stampa risulta attiva). Gli override attivi dovranno essere sempre

visibili in pagina principale (e nelle eventuali pagine secondarie).

Pagina di gestione degli allarmi. Sara gestita la possibilita di selezionare le variabili

da associare a condizione di allarme. Tali variabili potranno essere: ingressi
analogici acquisiti, ingressi digitali acquisiti o variabili ottenute da funzioni di esse.
Saranno previste quattro soglie High-High (HH), High (H), Low (L) and Low-Low

(LL) in modo da individuare un campo di funzionamento “normale”, due di pre-
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allarme (basso e alto), due di allarme (basso ¢ alto). Gli allarmi produrranno due
tipi di segnalazioni acustiche (preallarme e allarme) tramite avvisatori installati in
console. Ogni allarme potra essere riconosciuto e tacitato tramite un tasto dedicato
nella console operatore (Acknowledge). Nella sezione dedicata agli allarmi in
Pagina Principale una riga di messaggio viene visualizzata e memorizzata. Tale
messaggio avra una codifica di colori in base al suo stato corrente (rientrato ¢/o
riconosciuto). Gli allarmi dovranno essere registrati su disco in una modalita che
consenta modifiche o cancellazioni al solo Amministratore. La pagina consentira di
attivare/disattivare la stampa in tempo reale degli allarmi, condizione visualizzata
in pagina principale (e nelle eventuali pagine secondarie).

Le modifiche a questa pagina saranno protette da password di Amministratore.

Pagina di gestione del Logging

Sard possibile impostare i parametri che definiscono le modalita e la capacita
dell’immagazzinamento dei dati, in termini (al minimo) di:

e selezione e definizione delle variabili da salvare;

e ampiezza temporale dell’immagazzinamento;

e selezione, recupero e travaso su CD/DVD dei dati per archivio;
e cancellazione di dati vecchi gia archiviati.

Le modifiche a questa pagina saranno protette da password di Amministratore. Il

solo travaso su CD/DVD sara consentito al Supervisore.

Gestione dei livelli di accesso

Saranno previsti tre diversi livelli di accesso all’applicativo:

e Livello Operatore
Livello di default, I’operatore manovra il processo, ma non accede al settaggio

dei parametri.

e Livello Supervisore
L’operatore che abbia il livello di accesso di Supervisore avra, oltre I’accesso
di default, anche la possibilita di impostare i parametri delle pagine di setting e

potra eseguire alcune procedure speciali come l'archiviazione dati su CD/DVD.
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e Livello Amministratore
Questo livello di accesso sara riservato all’utente esperto della nave in grado di
mettere a punto il comportamento degli impianti. In condizioni normali questo

livello di accesso non sara necessario.

[ livelli Supervisore ed Amministratore saranno accessibili attraverso nome di
utente e password. Ciascun Supervisore e ciascun Amministratore avranno utenti

distinti e gli accessi saranno registrati.

Gestione di stampa

Una stampante di sistema consentira la stampa dei grafici temporali e la storia degli

allarmi/eventi.

6.2.9. Software di controllo real-time

11 sistema costituito dalla LAN duale e dall’insieme dei PLC che ne costituiscono i
nodi dovra risultare un sistema soft real-time ovvero con tempi reazione (es.
acquisizione tasto operatore/attuazione) non necessariamente brevissimi, ma

deterministici e compatibili con le dinamiche dei processi controllati.

1l sistema dovra consentire di operare in condizioni di sicurezza per I'uomo, per la

nave, per gli impianti.

Per lo sviluppo del software del sistema di acquisizione e controllo verranno
utilizzate le versioni pill stabili e recenti dei sistemi di sviluppo e dei linguaggi per
la serie dei PLC adottata, eventualmente traendo vantaggio dove opportuno

dall'utilizzo di piu linguaggi.

Si evidenziano i seguenti requisiti o prestazioni:

Reattivitd. Con riferimento alle funzioni di controllo per la movimentazione, il
tempo di reazione (tempo tra tasto premuto e movimento eseguito) imputabile al
sistema di controllo deve risultare inferiore a 200 ms e in ogni caso tale da rendere
precisa ed agevole ogni operazione. Anche nel peggiore dei casi (ad esempio errori
di comunicazione LAN con intervento della ridondanza) il tempo di latenza dovra

risultare inferiore a 1s (un secondo).

Processi automatici. In generale l'intero processo sara strutturato in modo modulare
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in fasi e sottofasi ciascuna delle quali, dove non sia indispensabile l'intervento
dell'operatore, sara eseguibile in modo automatico.

Ove vi siano sequenze automatiche I’ operatore deve poter intervenire bloccandole e
il blocco deve avvenire sempre lasciando 1’impianto in condizioni di sicurezza.
Saranno tuttavia definibili all'interno dei processi automatici, ove ragionevole, dei

"breakpoint" dove l'operatore dara il consenso per la prosecuzione degli stessi.

Sincronizzazione. L intero sistema dovra essere riferita alla stessa base temporale
(data/ora) derivata dal sistema DGPS.

6.2.10. Base dati

Il sistema di controllo fard riferimento a una base dati che renda disponibili la
posizione e 1’orientamento di ciascun cassone insieme alle sue caratteristiche
dimensionali e alla posizione dei punti di aggancio della paratoia.

La validazione della base dati sara contestuale alla prima installazione delle
paratoie, ovvero per ciascuna installazione, una volta che la paratoia sia deposta nel

rispettivo cassone sono verificate od inserite nella base dati:

e posizione e orientamento della nave;

e tipo e dimensioni della paratoia;

e assetto del telaio quando questi & in posizione di aggancio effettuato.

Cid consentird di minimizzare le operazioni di aggiustamento della posizione della
paratoia nella fase finale di inserimento e di agevolare le operazioni di centraggio
del telaio in fase di recupero, rendendo pill veloce la sequenza operativa.

La Base Dati potra contenere informazioni inerenti lo stato di manutenzione di

ciascuna paratoia.

6.2.11. Distribuzione di potenza elettrica disponibile

Sono previsti due quadri per la distribuzione dell’energia elettrica da cui sono

derivate le alimentazioni dei sistemi di controllo. Essi sono:
e QBT1 nei locali interni del cassone prodiero;

e QBT2 in quelli del cassone poppiero.
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Ciascuno di essi mette a disposizione attraverso interruttore € protezione

magnetotermica:
e una alimentazione sotto UPS a 230Vac;

e una alimentazione a 230Vac.

Dalla UPS saranno alimentati ’insieme di alimentazioni privilegiate definite in /6/.

1l sistema DP & separatamente dotato di UPS.

6.2.12. Connessioni

Allo scopo di consentire I'inserimento o Iesclusione del troncone centrale si
prevede la possibilita di rimuovere o ripristinare un insieme di collegamenti di tipo
elettrico di potenza ¢ di comunicazione. Tali collegamenti avverranno attraverso
cavi e connettori negli scomparti di connessione CCl.1 e CC1.2 per la cui
descrizione si rimanda a rif. /6/. A livello dei sistemi di controllo saranno da

realizzare le connessioni rappresentate nello schema seguente:

Comparto
Conne§sioni Cassone
Cassone Prodiero Centrale Cassone Poppiero
l——*———-—————v:——- |—————| —— = =
Ao |
il b | Lan op |, =
Sistem‘a-[m :. > ' | >>‘:
segnall video | ! | TVCC ROV E

SISTEMI AUTOMAZIONE
-

huz di campo

PLC

SISTEMA
ZAVORRAMENTO

I
I
I
|
I
.-
I
I
I
|
I
|
I

FIG. 6.8 - CONNESSIONI DEL SISTEMA DI CONTROLLO
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0

Connessioni LAN DP

Cavi: Fibre ottiche: tipo “tight buffer” multimode. Es.
OPTRAL CDAD 1000 (o equivalente).

Numero di cavi: 4

Numero di f.0. per cavo: 2

Connettori: Connessioni per fibra ottica per ambienti gravosi in
ambito navale, con coperchio antipolvere (tipo QPC
series M28876 o equivalente in accordo con le specifiche
MIL-C-28876)

Servizio: Quattro connessioni di rete, ciascuna impiegante due f.o.

Connessioni LAN SISTEMI DI AUTOMAZIONE

Cavi: Fibre ottiche: tipo “tight buffer” multimode. Es.
OPTRAL CDAD 1000 (o equivalente).
Numero di cavi 2

Numero di f.o. per cavo 2

Connettori: Connessioni per fibra ottica per ambienti gravosi in
ambito navale, con coperchio antipolvere (tipo QPC
series M28876 o equivalente in accordo con le specifiche
MIL-C-28876).

Servizio: Due connessioni di rete, ciascuna impiegante due f.o.

Connessione TVCC - ROV

Cavi: Multicavo composito
Composizione: 4 coassiali RG59U + Elementi di riserva (es. doppini per
comunicazione, elementi per alimentazione)

Servizio: Ripetizione segnali televisivi da console ROV

Connessione ZAVORRAMENTO

Cavi: Multicavo composito

Composizione: 1 doppino tipo BELDEN 89999 + Elementi di riserva
(es. elementi per alimentazione, elementi per segnali)

Servizio: Collegamento bus di campo tra unita di PLC del sistema
di zavorramento ¢ unitd /O dello stesso sistema nel

cassone centrale
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6.2.13. Strumentazione

A titolo indicativo si riportano nella tabella che segue alcune tipologie di strumenti.

I sensori, nel seguito individuati attraverso una sigla nell’ambito di uno specifico

sistema di controllo, saranno riconducibili al tipo corrispondente attraverso la parte

letterale della sigla stessa.

In generale la tabella riferisce ad uno specifico strumento disponibile sul mercato. Il

riferimento & da intendersi come specifica per un dispositivo di prestazioni

equivalenti almeno in termini di caratteristiche fondamentali (quali ad es.

accuratezza, grado di protezione) e paragonabili per le altre.
Per i data sheets rif. /14/.

Designazione Tipo Note Produttore / Codice prodotto / rif. web
LD Trasduttore Lineare di Magnetostrittivo BALLUFF
Posizione Micropulse BTL5-C10-Mxxxx-B-S32
(Ingresso Analogico)
SW Switch Magnetico Subacqueo GO SWITCH
(On/Off) 75- 14538 - 3DD
(con connettore subacqueo )
Superficie HONEYWELL
HDLS serie — LS2F4K
IN Inclinometro [P66 SCHAEVITZ
(Ingresso Analogico) Accustar IP66
INS Inclinometro subacqueo | Subacqueo, 100m RIEKERINC XB Series Inclinometer
profondita
EA Encoder Assoluto Risoluzione 24bit Tipo ELCIS Famiglia AO1 Mod.9115S
(Ingresso 24 bit parallelo,
o interfaccia profibus)
PT Trasduttori di pressione | Installabili a manifold KULITE ETM-13°-1000
(Ingresso Analogico) Idraulico. Range 0-3000
PSIG. Accuratezza 1%
LC Cella di Carico A elementi STRAINSTALL
(Ingresso Analogico) estensimetrici Type 1865
DF Sensore di Draft Sensore di marea Environmental System & Services Pty
(Ingresso Analogico) acustico Ltd
Model ESSPTGS00 Tide Gaude
AT Altimetro Sensore distanza fondo | Kongsberg-Simrad Altimeter Mod 807
(Ingresso Analogico) mare acustico
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6.3. Sistema di Gestione della Potenza (PMS)

Un sistema PMS sara preposto alla supervisione ed al controllo degli impianti di

generazione e distribuzione della potenza elettrica. Per questo ultimo ci si riferisca

al documento /6/ ed allo schema di impianto /17/.

Scopo del PMS & ridurre le probabilita di blackout gestendo in modo ottimale e

automatico i gruppi diesel-generatori a fronte delle richieste di potenza della

propulsione e del bordo. Questo include in particolare 'avviamento e la messa in

parallelo automatica dei generatori, cosi come il distacco e lo spegnimento.

Il sistema PMS assolvera anche alla funzione di monitoraggio allarmi essenziali di

scafo (allarmi di sentine, da impianti di raffreddamento macchina, stato delle

batterie ed allarmi relativi, allarmi relativi a condizioni anomale delle casse di

zavorramento) in modo da avere un sistema di monitoraggio allarmi di bordo che

possa soddisfare i requisiti dell’ente di classifica navale (RINA).

L'accettazione dell'intera fornitura & condizionata alla certificazione RINA.

1l fornitore avra operativo un piano di controllo e di assicurazione della qualita

conforme allo standard ISO9000-1 per progettazione, la produzione, I’installazione

ed assistenza.

A titolo di riferimento puramente indicativo si citano come potenziali fornitori:

e ABB — Divisione Process Solutions & Services SpA (Lucca-Italia)

e KONGSBERG Maritime AS (Norvegia)

Per le normative di riferimento ci si riferisca ai documenti RINA/a/,/b/,/q/ di cui al

paragrafo 3.2.

6.3.1. Architettura del sistema

L’ architettura sara di tipo con CPU ridondata e Bus di campo ridondato.

La configurazione generale € la collocazione delle unita di controllo e quelle di /O

locale sono delineate nello schema sotto riportato.

Le caratteristiche delle unita di supervisione, dei controllori PLC e delle unita di

I/O saranno in linea con le specifiche generali.
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FIG. 6.9 - ARCHITETTURA DEL SISTEMA PMS

6.3.2. Stazioni di Supervisione

= Bugdi eamoo

=AM duale
= seiiale dedicatz

Invertar
1 Propulsorg

- CV1.2
@

Le stazioni avranno il compito di garantire l'interfaccia con l'operatore. Saranno

impiegati monitor LCD con touch-screen. Una stazione principale sard posizionata

in plancia di prora, una stazione secondaria in plancia di poppa. Una seconda

stazione principale sard posizionata presso il quadro generatori QG nel Locale

Propulsore 2 dello scafo di prora.
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Le stazioni principali avranno I’operativita completa e in ridondanza.
La stazione secondaria, in configurazione di nave assiemata avra funzione di client
(solo monitoraggio dei dati, senza possibilita di dare comandi), mentre in

configurazione di nave separata avra operativita limitata.

6.3.3. Unita PLC

Saranno previste quattro unitd di controllo PLC cablate in scomparti dedicati
all’interno dei Quadri Generatori (QG1.1 ¢ QG1.2) e all’interno degli scomparti
connessioni (CC1.1 e CC1.2).

6.3.4. Unita di /O

Le unita di /O saranno connesse attraverso Bus di campo alle unita PLC.
Saranno previste unitd di /O all’interno dei seguenti quadri:

e Quadro Generatori (QG1.1 e QG1.2) in aggiunta alle gia citate unita PLC
¢  Quadro Motor Control Center MCC1/PC1 e MCC2/PC2

e Generatori G3.1 e G3.2

I Drive CV1.1, CV2.1, CV1.2, CV2.2 dei propulsori, e i motori primi dei generatori
G1.1, G3.1, G1.2, G2, G3.2 (rif /9/) avranno una propria centralina di raccolta dati,
di diagnostica/allarmi e di impostazione locale collegabile attraverso linea seriale.
Le unita di /O raccoglieranno tali dati ad esempio su segnalazione di un allarme

cumulativo hardwired.

6.3.5. Pannelli di allarme locali

Presso ciascun Locale Propulsore e presso ciascun Locale Generatori Principali sara
previsto un pannello di ripetizione e segnalazione visiva e acustica degli allarmi,
secondo quanto previsto dalle normative del registro navale (relative alla macchina
non presidiata).
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6.3.6. Strumentazione € azionamenti del sistema

Si definisce nel seguito I’I/O da interfacciare al sistema di controllo. L’elenco
dettagliato dei canali di /O dovra essere definito nel corso dell'ingegneria di

cantiere. Si prevede un numero di punti di /O complessivo di circa 200 canali.

Per i 5 Generatori (Gl1.1, G3.1, G1.2, G2.2, G3.2) sara da prevedere 'O
necessario per:

e L’avviamento e I’arresto dei Diesel tramite interruttori remotati
¢ Il monitoraggio ed il controllo della frequenza

¢ Il monitoraggio ed il controllo della fase

¢ Il monitoraggio ed il controllo della tensione

e Il monitoraggio della sequenza delle fasi

e L’acquisizione dei livelli di carburante e dell’olio

e L’acquisizione degli allarmi

e L’acquisizione delle variabili di stato del motore diesel

e L’acquisizione delle temperature e degli allarmi degli impianti di
raffreddamento e alimento combustibile

Per i 2 Quadri Generatori (QG1.1 e QG1.2) sara da prevedere 1'/O necessario per
(rif /6/):

e  Acquisire le tensioni, le correnti e le frequenze sulle sbarrature

e Acquisire lo stato di connessione dei congiuntori (circuiti 07.1 e 07.2) (rif.

requisiti funzionali, punto 7 e/6/)

Acquisire i segnali dei toroidi di controllo continuita cavi di interconnessione

e Acquisire lo stato di tutti gli interruttori automatici

Azionare gli interruttori dei circuiti 01.1, 02.1, 03.1 e 01.2, 02.2, 03.2 relativi al

parallelo dei generatori

Per i 2 Quadri Motor Control Center MCC1/PC1 e MCC2/PC2

e Acquisire le tensioni, le correnti e le frequenze sulle sbarrature

e Acquisire lo stato di connessione dei congiuntori (circuiti 03) (rif. requisiti

funzionali, punto 7 e /6/)

e Acquisire i segnali dei toroidi di controllo continuita cavi di interconnessione
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o  Gestire gli interblocchi tra i circuiti di ingresso 01, 02 e 03 di ciascun quadro
e Acquisire lo stato di tutte le segnalazioni di ciascun cassetto dei quadri

e Azionare i teleruttori dei circuiti di alimentazione elettropompe,

elettrocompressori, elettroventole e alimentazione troncone centrale

e Azionare i teleruttori dei circuiti esplicitamente designati ad essere aperti a
distanza (AD)

Per i 2 comparti connessione (CC1.1 e CC1.2) sara da prevedere I'l/O necessario

per (rif /6/):

e Acquisire i sensori (on-off) che segnalano la presenza e la corretta connessione
di tutti i connettori unipolari di potenza

Per quadri di bassa tensione (BT1.1 ¢ BT1.2) sara da prevedere I'l/O necessario
per:
e  Acquisire lo stato degli interruttori dei circuiti 201,202, 301, 302

e  Acquisire le tensioni, le correnti ¢ le frequenze sulle sbarrature

Per il quadro distribuzione troncone centrale (PCT 1) sara da prevedere I'/O
necessario per:
e  Acquisire lo stato degli interruttori dei circuiti 401,402, 403, 404

e  Acquisire le tensioni, le correnti e le frequenze sulle sbarrature

e Azionare il teleruttore del circuito 403

L’I/O relativo a quest’ultimo quadro sara integrato con quello dell’impianto di

zavorramento nello stesso troncone centrale (rif. Punto 6.6.1)

6.3.7. Allarmi di bordo

Saranno acquisiti dal PMS tutti gli allarmi connessi alla sicurezza delle persone e
quelli espressamente richiesti dall’ente di classifica, cosi come pure:

e allarmi di sentine;

e allarmi da impianti di raffreddamento macchina;

e stato delle batterie degli UPS ed allarmi relativi,

e allarmi relativi a condizioni di zavorramento anomale;
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e allarmi relativi a porte stagne e tagliafuoco.

6.3.8. Requisiti funzionali del sistema PMS

Stati operativi per i generatori

Si richiamano gli stati operativi nominali per i generatori nelle fasi di interesse del
sistema in oggetto (per le linee guida complessive sulla operativita della nave ci si
riferisca al documento /4/).

Fase di navigazione e posizionamento dinamico

Tutti i generatori si intendono in esercizio allo scopo di fornire la massima potenza

al sistema DP.

Fase di nave sollevata sulle gambe

I due generatori ausiliari sono attivi. I tre generatori principali negli scafi sono in

arresto.

Fase di nave in riconfigurazione (inserimento/disinserimento cassone centrale)

I due generatori ausiliari sono attivi. I tre generatori principali negli scafi sono in

arresto. L’uso del sistema di propulsione non & previsto.

Funzioni previste dal sistema di automazione

Si elencano le funzionalith essenziali. Il compendio completo delle funzioni sara
redatto nel corso dell'ingegneria di cantiere per tener conto delle specificita dei

sottosistemi effettivamente adottati.

1. Configurazione automatica per semiscafi collegati o scollegati

1l sistema prevedera il riconoscimento automatico della configurazione della
nave e gestira in modo automatico la riconfigurazione del software, in
particolare con scafi separati, la parte poppiera andra in modalita “stand alone”
con funzionalita ridotte. Anche la parte prodiera avra in questa configurazione
funzionalita ridotte cosi riassumibili: su ciascun semiscafo, non sara consentita

]a messa in marcia dei Generatori Principali e I attivazione dei Propulsori. Sara
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consentita I’ attivazione del Generatore Ausiliario per tutte le altre funzionalita,

in particolare per la gestione dell’impianto di Zavorramento.

2. Funzionalita caratteristiche di un PMS standard:

e Sincronizzazione di generatori sulla bus-bar

e Inserimento dei generatori sulla bus-bar

e Ripartizione del carico tra i Generatori inseriti

e Deload di un Generatore per il disinserimento

e Disinserimento di un generatore dalla bus-bar

e Gestione in automatico dell’avviamento/arresto dei motori diesel

e Gestione in automatico della richiesta di inserimento o disinserimento di
un generatore dalla bus-bar in funzione del carico attuale e di soglie
impostabili

o Possibilita di gestire diverse configurazioni dei generatori e delle soglie di
attivazione

e  Gestione delle funzioni di warning, pre-warning e shut-down

e Gestione della potenza disponibile per la propulsione. Collegamento ai
Drives di propulsione e al sistema DP per la limitazione della potenza

richiesta da parte di quest’ultimo

3. Funzioni grafiche di interfaccia operatore

Le pagine grafiche riporteranno gli schemi elettrici dell’impianto in forma
sinottica consentendo la visualizzazione delle grandezze elettriche e gli
azionamenti remotati degli interruttori attraverso tasti funzione in touch screen.
Sard previsto il monitoraggio e la registrazione con andamento grafico delle
principali grandezze elettriche: potenza attiva, reattiva, cosfi, frequenza,
corrente e tensione per fase. Tutte le grandezze elettriche sono registrate e
visualizzabili in forma grafica di andamento temporale in tempo reale ¢ come
dati storici sempre in forma grafica. Questo allo scopo di consentire analisi ¢
valutazioni in caso di malfunzionamenti. La memoria dei dispositivi sara
impostata in coda FIFO e dimensionata in modo da contenere dati storici di
circa 200 grandezze elettriche per 48 ore con un campionamento di 1 Hz.

Secondo quanto previsto dagli standard navali e dagli enti di classifica sara
implementata la gestione degli allarmi, dello storico allarmi, degli eventi e

dello storico degli eventi. In particolare nell’ambito degli eventi saranno inclusi
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i comandi di attivazione dei generatori e sard possibile definire come eventi

degli stati di variabili che si ritenga utili memorizzare.

4. Posizionamento dinamico

Qualora vadano in defezione uno o pill generatori e la potenza disponibile
divenga inferiore a quanto richiesto dal sistema di propulsione, il PMS dovra
informare il Sistema DP che limitera la potenza pretesa, eventualmente
riducendo la velocita di navigazione o conseguendo un posizionamento meno
preciso (evento compatibile solo in fase di navigazione).

Saranno previsti col sistema DP collegamento di tipo hardwired.

5. Arresto dei Generatori Principali in condizione di emersione dello scafo

Il PMS ricevera da altro sistema lo stato di imminente emersione dello scafo
(sensore di draft), e provvedera automaticamente:

e alla disattivazione dei generatori principali

e asecgnalare la situazione al DP per la disattivazione degli idrogetti

e se necessario alla attivazione dei generatori ausiliari (che in condizioni

operative nominali sono gia attivi);

In condizioni di scafo emerso non sard consentito 1’avviamento dei generatori

principali.

6. Avvio dei Generatori Principali ad immersione dello scafo

Il PMS segnala lo stato di avvenuta immersione degli scafi all’operatore.
Questi avvia da console i generatori principali (I’attivazione non & prevista

avvenire in automatico).

7. Controllo dello stato delle interconnessioni tra gli scafi

Il PMS ha il compito di controllare continuamente lo stato dei cavi di
interconnessione tra gli scafi che, tramite i congiuntori nei quadri Quadri
Generatori (QG1.1 ¢ QG1.2) e distribuzione (MCC1/PC1 e MCC2/PC2),
realizzano la continuit tra le omologhe barrature su ciascun semi-scafo.

Lo stato dell’isolamento viene continuamente controllato su tutto I’impianto e

quindi anche sulle interconnessioni.
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La contemporanea presenza di tutti i cavi previsti viene controllata tramite

I’acquisizione dei finecorsa di avvenuto ingaggio che equipaggiano i connettori

dei cavi di interconnessione.

La continuita e la sostanziale bontd delle resistenze di contatto sono

continuamente controllate dal sistema di trasformatori toroidali di misura

installati nei cassetti dei quadri dello scafo di prua.

Le azioni che il PMS deve compiere, a seguito del rilevamento di una anomalia

(perdita della continuita, di isolamento o totale assenza di un cavo) sono:

e impedire che i cavi superstiti di interconnessione tra gli scafi portino
densita di corrente pericolose;

e impedire manovre di chiusura dei congiuntori quando il parco connessioni
¢ incompleto;

e impedire manovre di chiusura dei congiuntori in presenza di tensione su
entrambe le barrature omologhe;

e impedire qualsiasi manovra che comporti il rischio di chiudere sulle
barrature alimentazioni (generatori o secondari di trasformatore) non in

passo con la tensione delle barrature stesse.

8. Carichi privilegiati

Nei limiti dei generatori disponibili il PMS dovra assicurare potenza ad un

insieme di carichi privilegiati, che include i carico degli UPS, definiti in /6/.

9. Stampe

Sulla stampante condivisa in rete saranno stampabili grafici, storia allarmi ed
eventi, pagine video.

6.4. Sistema controllo Gambe

6.4.1. Configurazione del sistema di controllo

Per la descrizione degli impianti valgono i seguenti riferimenti:
Sistema di movimentazione delle Gambe /3/

Schemi idraulici impianti di movimentazione Gambe, Telescopi, Pin:/24//25/

La configurazione del sistema di controllo, parte prodiera, ¢ presentata nello
schema seguente (rif /22/):
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FIG. 6.10 -SCHEMA SISTEMA DI CONTROLLO PER LE GAMBE (SOLO COPPIA DI PRUA)

6.4.2. Requisiti funzionali generali per il sistemna di controllo Gambe

1l sistema dovra consentire in condizioni di sicurezza in primo luogo per le persone
ed in secondo per gli impianti e per i cassoni a fondo mare, le seguenti funzioni

fondamentali:

1. 1l passaggio della nave dalla condizione di mantenimento di posizione e

orientamento consentito dal sistema DP, a quella di scafo emerso e sostenuto
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dalle gambe centrate negli appositi ricettacoli. Questo sia in fase di recupero

della paratoia, sia in fase di varo della paratoia.

2. 1l passaggio inverso al punto precedente, ovvero dalla condizione di scafo
emerso e sostenuto dalle gambe a quella di galleggiamento sullo scafo.
Le funzioni fondamentali 1 e 2 saranno ottenute dall’operatore in Plancia
Principale agendo sulla console dedicata al Controllo Gambe e ove necessario
anche da quelle degli altri sistemi ed applicando le procedure operative e di
gestione impianti descritte in /8/.

3. 1l sistema di controllo dovra consentire un recupero € un varo contemporaneo
delle gambe con un disallineamento di quota massimo tra due gambe di 50
mm. Cid potra essere ottenuto nell’ambito di una stessa fase di salita o discesa
dei martinetti MPG mediante un controllo contemporaneo ad inseguimento di

posizione tramite gli azionamenti proporzionali preposti.

6.4.3. Controllo delle Gambe

La movimentazione di ciascuna gamba avviene attraverso un sistema di
sollevamento a passi discreti di 750 mm costituito da martinetti di sollevamento,
perni fissi (rispetto allo scafo) e perni mobili. 1 sistema & descritto in termini di
impianto idraulico/meccanico e di utilizzo in /3/. Nel seguito per brevita viene qui

indicato con sistema MPG (sistema Martinetti/Perni delle Gambe).

Allo scopo della presente parte di documento ci si puo riferire allo schema
semplificato seguente considerabile solo da un punto di vista logico-funzionale. Per

una descrizione completa si rimanda ai riferimenti gia citati.
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FIG. 6.11 -SCHEMA SEMPLIFICATO MOVIMENTAZIONE GAMBE

I segnali della strumentazione MPG vengono convogliati attraverso i cavi degli

strumenti ad una scatola di derivazione collocata presso la base dei perni di

stazionamento di ciascuna gamba e da qui convogliati tramite multicavo all’unita

PLC che presiede al controllo della coppia di gambe. L’unita PLC sara collocata
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all’interno di un quadro presso la centralina idraulica che alimenta la coppia di
gambe.

6.4.4. Strumentazione e azionamenti per la movimentazione delle gambe

Il sistema MPG & costituito da (si vedano anche le tabelle nel disegno /22/ dove gli
identificativi riferiscono alla gamba sinistra del semiscafo prodiero):
Strumentazione:

e Sensori di elongazione dei martinetti di sollevamento (su almeno 2 degli 8

cilindri che sollevano ciascuna gamba)

e Sensori del carico che insiste sui Perni Mobili. Pin strumentati con ponti
estensimetrici sugli occhielli superiori su almeno 2 degli 8 cilindri di
sollevamento. I pin saranno bidirezionali con range da -50 t (condizione di
sostenimento del peso della gamba) a +250 t (sostenimento del peso dello
scafo)

e Sensori del carico che insiste sui Perni Fissi. Pin strumentati con ponti
estensimetrici sugli occhielli inferiori dei cilindri di bilanciamento (almeno 2

su 8). I pin avranno caratteristiche simili a quelle di cui al punto precedente
e Sensori di elongazione sui 4 martinetti di inserimento dei Perni Mobili
e Sensori di elongazione sui 4 martinetti di inserimento dei Perni Fissi

e Sensore di posizione relativa tra Scafo e Gamba. Uno per Gamba. Encoder
assoluto su sistema ruota-cremagliera, risoluzione minima 16bit (o risoluzione
lineare migliore del millimetro sulla lunghezza gamba di 21.500 mm).
Protezione IP67

Attuazioni:

e Azionamenti di inserimento/estrazione morsa superiore Perni Fissi

e Azionamenti di inserimento/estrazione morsa superiore Perni Mobili
e Azionamento (proporzionale) verticale (varo/ recupero delle gambe)

e Azionamento di inserimento/estrazione perni di stazionamento
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6.4.5. Controllo del telescopio e dei pin

I segnali della strumentazione del gruppo telescopio/pin localizzata nella parte
terminale inferiore della gamba afferiscono tramite cavi subacquei individuali ad
una scatola di derivazione stagna IP68-30. Da qui un multicavo subacqueo percorre
tutta la gamba ed attraverso una catena portacavi ridiscende in tolda (traiettoria di
circa 80 m) fino alla unita PLC. Analogo percorso per un multicavo che controlla le
attuazioni del blocco valvole subacqueo. A titolo orientativo si prevedono le

seguenti composizioni per i multicavi:

Strumentazione: multicavo da ca. 20 conduttori da 18AWG

Attuazioni idrauliche: multicavo da ca. 30 conduttori da 16AWG

Sono previste almeno due unitd PLC, una per semiscafo, ciascuna presiedente al
controllo di due gruppi telescopio/pin.

6.4.6. Strumentazione e azionamenti per telescopi e pin

La strumentazione associata al gruppo idraulico-stumentale telescopi/pin ¢

costituita per ciascuna gamba al minimo dai seguenti elementi di misura:

Telescopio
e Posizione pistone dell’accumulatore telescopio

e Posizione cilindro telescopio

Posizione cilindro perno di blocco

Pressione circuito accumulatore telescopio

Pressione lato fondello cilindro telescopio

e Pressione generale olio al blocco subacqueo
Pin
e Posizione cilindro pin gamba

e Pressione circuito accumulatore pin

Il circuito idraulico realizzera al minimo le seguenti attuazioni (si veda lo schema
circuito idraulico /24/):
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Telescopio

e Posizione telescopio gamba sx. quando non ammortizzato (SV-403)

e Pressurizzazione accumulatore telescopio (SV-404)

e Scarico accumulatore telescopio (SV-405)

e  Controllo pressurizzazione accumulatore telescopio (proporzionale SV-406)

e Esclusione collegamento accumulatore gamba sx. per la sola contrazione del
cilindro (SV-407)

e Collegamento cilindro sx. alla valvola di controllo posizione (condizione non
ammortizzata) (SV-408,SV-410)

e Posizione perno di bloccaggio telescopio gamba (SV-415)

e Controllo forza di frenatura cilindro telescopio (proporzionale SV-409)

e Pressurizzazione e scaricamento accumulatore pin (SV-401)

e Regolazione pressione accumulatore (SV-413)

e Posizione pin quando non ammortizzato (SV-402)

e Collegamento cilindro pin lato fondello con accumulatore (SV-412)

o Estensione frenata pin (valvola proporzionale SV-414)

6.4.7. Altra strumentazione

e  Altimetro (misura della distanza tra chiglia e fondale). Da collocarsi nella parte
immergibile dello scafo. Range 5-25m. Accuratezza 0.25% FS. Protezione
1P68-30. Tipo KONGSBERG-SIMRAD Mod. 807 o equivalente.

e Sensore di pescaggio dello scafo rispetto al livello medio mare (sensore di

Draft). Sensore radar, range 1 — 10m, accuratezza 5 cm, protezione IP67.

6.4.8. Grafica di supervisione

A livello di interfaccia operatore, per ciascuna gamba, verrda visualizzata una
rappresentazione grafica che metta in luce le relazioni di posizione tra i seguenti
elementi:
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e Gamba;

e Scafo;

¢ fondo mare;

e livello del mare;
e piede telescopico;

e pin di centraggio.

Verra visualizzata una rappresentazione grafica dello stato del sistema MPG
includente:

e laposizione dei Perni Fissi;

e la posizione dei Perni Mobili;

e I’elongazione dei cilindri di sollevamento;

o il carico che grava sui Perni Fissi e sui Perni Mobili. Va messa in particolare
risalto il verso del carico sui perni (che distingue la situazione di sollevamento
scafo da quella di sollevamento gamba);

e I’appoggio del perno portante sulla battuta inferiore o su quella superiore dello
scasso (a secondo del verso del carico).

Verranno visualizzate il forma numerica e in tempo reale:

e il pescaggio dello scafo;

e I’estensione della gamba al di sotto della chiglia;
e I’estensione del Piede telescopico;

e I’estensione del Pin;

e la distanza Piede dal fondo mare.

In fase di esercizio del piede telescopico sara visualizzabile in forma di grafico di
tipo “real-time trend”:
e la misura dell’estensione del telescopio;

e la misura dell’estensione del telescopio filtrata della componente dinamica
dovuta al moto ondoso (vedi anche termine abbassamento gambe nel paragrafo
degli interlocks).

In merito a ciascun circuito idraulico dei Telescopi, verranno visualizzate sia in
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forma numerica sia di indicatore a barra (gli identificativi riferiscono alla gamba
sinistra prodiera):

e lapressione PT-401 e il volume LD-404 di Accumulatore;

e la pressione del martinetto del telescopio (PT-402);

e la pressione impostata attraverso la valvola regolatrice di pressione (SV-400).

In merito a ciascun circuito idraulico dei Pin di centraggio, verranno visualizzate

sia in forma numerica sia di indicatore a barra:

e la pressione di Accumulatore (PT-405);
e lapressione del martinetto del telescopio (PT-403);

e lapressione impostata attraverso la valvola regolatrice di pressione (SV-413).

6.4.9. Pannello Operatore

Il Pannello operatore includerd in linea di massima tre sezioni dedicate
rispettivamente al controllo delle Gambe, dei Telescopi, dei Pin di centraggio.

Sara prevista al minimo e ove necessario la seguente tipologia di dispositivi da
pannello:

e tasti (stabili o instabili) con o senza stato segnalato da spia luminosa;

e commutatori a due stati con o senza ritorno a molla su uno dei due stati;

e commutatori a tre stati (due pill stato neutro centrale) con o senza ritorno a

molla sullo stato centrale;

e selettori tra piu stati.

Sezione Gambe

La sezione Gambe del pannello consentira all’operatore al minimo i seguenti
controlli.

Tasti di selezione gambe. Quattro tasti, uno per gamba, consentiranno di destinare i

controlli a una o pilt d’una delle gambe. Un quinto tasto consentira il controllo
contemporaneo delle quattro gambe. Selezione (ad es.) tramite tasti instabili e

rispettive spie di segnalazione di “selezione effettuata”.

Selettore “Automatico/Semiautomatico”. 1l selettore fara si che le sequenze di
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Sollevamento e Abbassamento avvengano in modalita automatica o0

semiautomatica.

Tasti “Sollevamento Gambe”/“Abbassamento Gambe” ¢ tasti di “Sollevamento

Scafo”/“Abbassamento Scafo”. Tasto di “Stop” in modalita “Automatica”

La prima coppia operera € sara abilitata se il peso della gamba & superiore alla forza
di reazione della gamba in appoggio al fondo mare (ovvero se il carico sui Perni
insiste verso il basso), mentre la seconda coppia risultera inattiva.

La seconda coppia operera e sard abilitata nel caso opposto ovvero se il carico sui
Perni insiste verso I’alto, la prima coppia risultera inattiva.

Una spia luminosa associata alla dicitura “SOLLEVAMENTO GAMBE” e
un'associata alla dicitura “SOLLEVAMENTO SCAFO” rendera -evidente
all’operatore quale delle due situazioni mutuamente esclusive risulti in atto e
l'eventuale commutazione tra loro.

I tasti avranno un comportamento stabile, ovvero una volta premuti rimangono
attivi applicando la sequenza automatica corrispondente.

Il tasto “Abbassamento Gambe” attivera la corrispondente sequenza ciclica
descritta in /3/. Se i telescopi sono preventivamente tutti estesi (condizione che
prelude alla posa delle gambe sul fondo), si arrestera automaticamente al contatto di
uno qualsiasi dei piedi telescopici sul fondo (il contatto & desunto dalla contrazione
del telescopio all’appoggio). Al verificarsi di questa situazione si avra
automaticamente il passaggio alla modalita “semiautomatica”.

A titolo di esempio si riporta il grafico che descrive un ciclo di abbassamento

automatico delle gambe.
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FIG. 6.12 -CICL.O DI ABBASSAMENTO GAMBE

11 tasto “Sollevamento Gambe” attivera la corrispondente sequenza ciclica descritta
in dettaglio in /3/. Si arresterd automaticamente al raggiungimento della quota
massima di sollevamento prevista per la gamba (quota di assetto per la navigazione)

ed inserira i perni di stazionamento.

1l tasto “Sollevamento Scafo” attivera la corrispondente sequenza ciclica descritta
in /3/. Si arrestera automaticamente al raggiungimento della quota massima di
sollevamento prevista per lo scafo (quota di lavoro per il recupero o il varo della
paratoia) oppure al raggiungimento di una soglia di carico impostabile (nell’intento
di volersi arrestare quando sussistano condizioni di carico eccessive per

dezavorramento non eseguito).

1l tasto “Abbassamento Scafo” attivera la corrispondente sequenza ciclica descritta
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in /3/. Si arresterd automaticamente al raggiungimento di una soglia di immersione
dello scafo (quota desumibile attraverso il sensore di draft) oppure al
raggiungimento di una soglia di carico impostabile (nell’intento di volersi arrestare
quando lo scafo immergendosi cominci a ricevere la spinta idrostatica). Al
verificarsi di questa situazione si avra automaticamente il passaggio alla modalita

“semiautomatica”.

I tasto di Stop arrestera ogni sequenza ciclica in corso.

Tasti “Sollevamento Gambe”/“Abbassamento Gambe” e tasti di “Sollevamento

Scafo”/“Abbassamento Scafo”. Tasto di “Stop” in modalita “Semiautomatica”

I tasti, qualora sia selezionata la modalitd semiautomatica, avranno un
comportamento non stabile, ovvero applicano la sequenza automatica
corrispondente solo finché mantenuti premuti dall’operatore (consentendo quindi

degli spostamenti parziali rispetto ad un intero ciclo).

Indicatori luminosi “PERNI MOBILI IN PRESA” e “PERNI FISSI IN PRESA”.

Saranno attivi sia in modalitd automatica, sia in modalitd semiautomatica. Indicano

che & in atto la parte di sequenza automatica che trasferisce il carico ai perni
rispettivamente Mobili o Fissi.

1l tasto di Stop in modalita semiautomatica non ¢ attivo.

Tasto STOP EMERGENZA. Tale tasto (del tipo a fungo) arresta qualsiasi

movimento in atto.

Selettore di “Impostazione passi per ciclo di movimentazione™

Tale selettore consente di variare il numero di scassi (min. 1, max. 3) guadagnati
nell’ambito di ciascun ciclo di salita o di discesa.

Sezione Telescopi

La sezione Telescopi del pannello consentira all’operatore al minimo i seguenti
controlli.

Tasti “Ritrazione”/ “Estensione”

Tali tasti (instabili, con spia luminosa segnalante azione in corso) attuano la valvola

a doppio effetto dedicata (SV-403) dopo avere escluso 1’accumulatore idraulico
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(tramite SV-408 e SV410). A fine corsa del cilindro del telescopio la SV-403 viene

diseccitata.

Tasti “Accumulatore Escluso”/“Accumulatore Inserito”

Tali tasti (instabili, con spia luminosa per stato attivato) agiscono su SV-408 e
SV410 collegando o scollegando il martinetto di movimentazione del telescopio

all’accumulatore per ottenere o no 1’effetto di molleggio.

Tasto “Attiva carica accumulatore”

Tasto (instabile, con spia luminosa per stato attivato) che consente di inviare olio
nella camera dell’accumulatore alla pressione della regolatrice proporzionale SV-
406.

Manopola potenziometrica “Imposta Pressione Accumulatori”

Regola la pressione per I’accumulatore agendo sulla proporzionale SV-406.

Tasti “Freno Escluso”/“Freno Inserito”

Tasti (instabili, con spia luminosa per stato attivato). Agisce sulla SV-407

escludendo il ritorno all’accumulatore principale.

Manopola potenziometrica ‘“Imposta Pressione Freno”

Regola la taratura sulla valvola di massima SV-409.

Tasti “Blocco”/’Sblocco” del telescopio

Tasti (instabili, con spia luminosa per stato attivato). Attuano la valvola a doppio

effetto (SV-415) che inserisce o estrae il pin di blocco del telescopio.

Sezione Pin di centraggio

La sezione Pin di centraggio del pannello consentira all’operatore al minimo i

seguenti controlli.

Tasti “Ritrazione”/*Estensione”

Tali tasti (instabili, con spia luminosa segnalante azione in corso) attuano la valvola
a doppio effetto dedicata (SV-402) dopo aver escluso I’accumulatore idraulico
(tramite SV-411 e SV-412).
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Tasto “Attiva carica accumulatore”

Tasto (instabile, con spia luminosa per stato “in carica” attivato) che consente,
attraverso SV-401, di inviare olio nella camera dell’accumulatore alla pressione
impostata con la riduttrice proporzionale SV-413.

Se premuto nella condizione di stato “in carica” fa si che I’accumulatore sia

scaricato.

Tasto “Inserisci Accumulatore ed Estendi PIN”

1l tasto (instabile, con spia luminosa per stato attivato) agisce su SV-411 e SV-412
collegando I’accumulatore e aprendo a rampa la proporzionale SV-414 (il pin
fuoriesce lentamente). Si noti che, grazie a RV-401, se la dinamica del mare

obbliga il pin a rientrare questo pud avvenire velocemente.

Tasti “Escludi Accumulatore”

I tasto di esclusione (instabile, con spia luminosa per stato attivato) agisce su SV-

411 e SV-412 scollegando I’accumulatore; inoltre azzera la proporzionale SV-414.

6.4.10. Interlocks

Di seguito sono definiti una lista di interlocks essenziali alla corretta funzionalita e
gestione del sistema di movimentazione delle gambe che come minimo il sistema di
controllo dovra implementare. Gli altri elementi che richiedono verifiche incrociate
e quindi eventualmente azione di interblocco, saranno definiti e concordati con la

Direzione Lavori nello sviluppo del sistema di controllo stesso.

Disimpegno contemporaneo dei perni

Sard impedita in ogni caso la possibilita che entrambi i sistemi di perni fissi e

mobili di una gamba siano ritratti.

Guasto di una cella di carico

Nel caso di defezione di uno dei pin di carico preposti a determinare il carico sui
perni la movimentazione sulle gambe & arrestata. L’operatore che eserciti I’override
fara si che il sistema assuma al posto del carico mancante per assenza di misura un

carico equivalente desunto dal rimanente trasduttore.
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Estrazione dei perni sotto carico

Il tentativo di estrarre i perni (fissi o mobili) mentre sono nella condizione di
supportare il carico sara bloccato.

Movimentazione del telescopio in condizioni di blocco

1l tentativo di movimentare il telescopio (attraverso SV-403) sara impedito nel caso

in cui i perni di blocco del telescopio non sono del tutto ritratti.

Termine abbassamento gambe

L’ abbassamento contemporaneo delle gambe va fermato in una situazione in cui
I’elongazione del telescopio & ad una quota intermedia in modo che le oscillazioni
indotte dal moto ondoso restino nell’ambito della corsa del telescopio. Tali quote di
arresto sono stimate in 660 mm per le gambe sinistre (gambe lato paratoia, meno
cariche) e di 850 mm per le destre.

1l sistema di controllo arrestera 1’abbassamento delle gambe quando per una delle
gambe la elongazione del telescopio (quella filtrata della componente dinamica)
raggiunga la rispettiva quota di arresto.

6.5. Sistema di movimentazione del Telaio Pescatore

6.5.1. Configurazione del sistema

Per la descrizione degli impianti valgono i seguenti riferimenti:

e Impianto di movimentazione del Telaio /15/ /2/

e Schema idraulico di movimentazione del Telaio /24/

La configurazione & rappresentata nel seguente schema (rif. /23/):
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FIG. 6.13 -SCHEMA DEL SISTEMA DI CONTROLLO PER TELAIO E STRAND-JACKS

6.5.2. Requisiti funzionali generali dei sistemi Strand-Jack e Telaio Pescatore

1. 1 sistema deve consentire all’operatore dalla Plancia Principale la
movimentazione verticale e orizzontale del telaio ed il relativo monitoraggio
durante le fasi di recupero e varo della paratoia.

2. 1l sistema dovra gestire tramite i quattro “strand-jack” un recupero ¢ un varo
parallelo del telaio pescatore. Cid potra essere ottenuto mediante un controllo

della velocita di discesa o di salita contemporaneo.
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3. 11 sistema dovra consentire all’operatore di gestire il passaggio del telaio dal
sistema di guida lungo le colonne-guida delle capre, al sistema di ingaggio alle
gambe e viceversa.

4. 1l sistema dovra consentire la regolazione di posizione del telaio nel piano
orizzontale per conseguire lallineamento dei ganci (twist-lock) alle
corrispondenti feritoie della paratoia ed il successivo aggancio. Cio avverra con
’ausilio delle quattro telecamere subacquee che nella fase di recupero della
paratoia sono posizionate in modo da inquadrare le feritoie dei ganci.

5. 1l sistema dovra monitorare il carico sui quattro strand-jacks di sollevamento,
la lunghezza delle funi filate e Iassetto del telaio attraverso inclinometri.

6. Nella fase di posa della paratoia nella sua sede, il sistema dovra consentire
attraverso le telecamere, 1’osservazione ravvicinata dei due bordi lunghi
inferiori della paratoia al fine di ottenere I’allineamento di questa alle paratoie
adiacenti.

7. 1l sistema dovra consentire il recupero verticale delle telecamere subacquee
dopo I’allineamento e prima della posa della paratoia (ritiro dei martinetti

idraulici a multiplo sfilo che sostengono le telecamere).

6.5.3. Controllo degli Strand-Jack

1l sistema di movimentazione verticale del telaio a Strand-Jack (SJ) € basato su
quattro unita di sollevamento. Ciascuna unita & costituita da un cilindro idraulico di
sollevamento e da due teste (inferiore e superiore) in grado di serrare, passandosi il
carico, I’insieme di cavi (strands) di sollevamento al termine della traslazione del
cilindro.

La tipica sequenza ciclica (in questo caso per un sollevamento) sara:

¢ chiusura morsa superiore;

e apertura morsa inferiore;

e traslazione del cilindro verso I’alto (sollevamento);
e chiusura morsa inferiore;

e apertura morsa superiore, traslazione del cilindro verso il basso (per la

successiva ripresa del carico).

Ciascuna unith sard dotata di controllore locale (indicato con SCC nello schema
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della precedente figura) in grado di assicurare:

e lasequenza corretta di sollevamento/abbassamento;

e la tenuta del carico (che deve essere garantita e sempre mantenuta da una delle

morse);
e il controllo della velocitd di movimentazione;

¢ il controllo dell’avvolgitore delle funi.

Una unitd PLC posta nella piazzola di prora coordinera la coppia locale di SCC.
Questa inoltre agira da master rispetto alla corrispondente unita PLC, attraverso

LAN condivisa, posta nella piazzola di poppa che controlla I’altra coppia di SCC.

6.5.4. Strumentazione e azionamenti del sistema SJ

Sard prevista al minimo la seguente sensoristica € le seguenti attuazioni (si vedano

anche le tabelle nel disegno /23/):
Strumentazione:

e Sensori di elongazione dei martinetti degli SJ (es. LD-01);

e Sensori di carico sulle funi di ciascun SJ (es. PT-01) (Range 0-400 t,
accuratezza migliore del 2% FS).

Attuazioni:

e Azionamenti di chiusura/apertura morsa superiore degli SJ;
e Azionamenti di chiusura/apertura morsa inferiore degli SJ;

e Azionamento verticale (varo/recupero delle funi).

6.5.5. Controllo del Telaio

1l telaio & gestito attraverso un impianto oleodinamico e strumentale descritti in/24/
e in /23/.
1l telaio & collegato allo scafo di prora attraverso un ombelicale elettro-idraulico

composto dalle manichette di mandata e ritorno e da un cavo subacqueo.
Il cavo assolvera alle seguenti funzioni:

e Alimentazione 24V per Unita /O ed elettrovalvole;
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e Alimentazione 4 lampade TVCC (220Vac, 250W ciascuna);
o  Segnali televisivi dalle 4 TVCC (cavi coassiali);

¢ Bus di campo per le unita I/O.

L’ombelicale & gestito da un verricello con giunto elettro-idraulico rotante.

La parte elettrica del giunto rotante avra contatti a bassa resistenza ohmica, basso
rumore, dovra avere involucro di protezione IP67 ed essere adatto a trasferire
compatibilmente fra loro, potenza elettrica, segnali televisivi, protocolli di bus dati
(es. Dynamic Sealing Technologies - SE series o prodotto di equivalenti
prestazioni).

1l verricello sara governato idraulicamente in modo da tenere in tiro costante
I’ombelicale realizzando il recupero/varo automatico di questo.

1l circuito idraulico presente sul telaio & diviso in due sezioni (di prora e di poppa)
collegate fra loro attraverso cavi e manichette subacquee sconnettibili per poter
inserire I’elemento di telaio centrale opzionale. Su ciascuna sezione troveranno
posto presso il manifold idraulico, una unita subacquea IP68-30 (immergibile fino a
30m di battente d’acqua) destinata a contenere 1’unita di VO.

I cavi saranno di tipo subacqueo, con guaina esterna in poliuretano e connettori
connettibili in acqua (wet-mateable) (Seacon Serie 55, o di equivalenti
caratteristiche) nella tipologia e nella composizione adatta al numero di conduttori e

alle correnti in gioco.

6.5.6. Strumentazione e azionamenti del sistema Telaio

Sara prevista al minimo la seguente strumentazione (rif. tabelle nel disegno /23/):

e Sensori di elongazione dei martineiti traslazione longitudinale e trasversale del
telaio (lato prua e lato poppa);
e Sensori di elongazione dei martinetti dei pattini di riscontro sulle colonne delle

capre (solo lato prua);

e Fine corsa della rotazione dei twist-lock (estremi della corsa segnalati da due
sensori di prossimita magnetici affacciati a una camma sull’albero di rotazione)
(SW-01,-02,-03,-04,-05,-06,-07,-08);

e Abilitazione alla rotazione dei Twist-Locks. In ciascuno dei Twist-Lock un

sensore di prossimith magnetico segnala I’avvenuto inserimento del gancio
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nella rispettiva feritoia e la raggiunta posizione idonea alla rotazione (SW-09,-
10,-15,-16);

Inclinometro biassiale (INS-01,-02);

Sensori di pressione circuito idraulico (PT-101);

Sensori di Pressione (carico sui riscontri capre) (PT-103,-105);

Sensori di Pressione (carico sui riscontri gambe) (PT-102,-104);

Segnalatori per il passaggio del telaio da riscontro Pattini a riscontro Gamba e
viceversa (SW-11,-12; fine-corsa magnetici rilevano, in fase di discesa, il
raggiungimento da parte dei pattini del limite inferiore delle guide delle capre;
saranno in posizione tale da rilevare anche, in fase di salita del telaio, il
possibile re-impegno sui riscontri delle capre);

Sensori di centramento trasversale del telaio (SW-13,-14; confermano la
posizione centrata dei cassetti del telaio consentendo di effettuare in sicurezza

il passaggio dalle guide lungo le capre a quelle lungo le gambe e viceversa).

Il circuito idraulico realizzera al minimo le seguenti attuazioni (si veda lo schema

circuito idraulico /24/):

ingaggio/disimpegno del telaio in senso orizzontale con riscontro sulle guide
delle capre;

ingaggio/disimpegno del telaio in senso orizzontale con riscontro sulle gambe

(cassetti movimentazione longitudinale);

movimentazione del telaio sul piano orizzontale per attuare 1’allineamento

della paratoia alle adiacenti (cassetti movimentazione trasversale);
rotazione dei twist lock (fase di aggancio della paratoia);
movimentazione verticale delle 4 TVCC /59/;

movimentazione dei tensionatori dei cavi delle TVCC.

6.5.7. Grafica di supervisione

A livello di interfaccia operatore, verrd visualizzata una rappresentazione grafica

che metta in luce le relazioni di posizione tra i seguenti elementi:

telaio;

gamba;
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e scafo;

e fondo mare;

e livello medio del mare.

Le grandezze necessarie a tale rappresentazione, non fornite dalla strumentazione

specifica del presente sistema, saranno reperite via rete dal sistema di controllo

gambe.

Nell’ambito del sottosistema Strand-Jacks verranno visualizzati al minimo:

e il carico su ogni Strand-Jack;

il carico complessivo (somma dei carichi sui singoli Strand-Jacks);
e l’elevazione (nell’ambito della singola corsa) di ciascun SJ;

e Velevazione media del telaio (media delle sommatorie delle corse effettuate dai
singoli SJ). Dovra essere garantita la disponibilita di questa misura durante
tutta la durata delle operazioni; la sommatoria sara riazzerabile a livello di

Supervisore;

e I’inclinazione nei due assi del telaio rispetto alla verticale.

Nell’ambito del sottosistema Telaio saranno visualizzati al minimo:

e La pressione sui pattini di guida lungo le colonne delle capre (derivante da
misura di pressione idraulica);

e L’clongazione dei martinetti sui pattini di guida lungo le colonne delle capre;

e Lo stato dei segnalatori di passaggio tra lo scorrimento lungo i pattini e

scorrimento lungo le guide sulle gambe;

e La pressione sulle guide lungo le gambe (come sopra, derivante da misura di
pressione idraulica);

e Lo stato dei twist-lock e quello di abilitazione all’ aggancio di ciascuno di essi;

e La posizione nel piano orizzontale del telaio rispetto ad un sistema di
riferimento solidale alle gambe. Ad esempio, rispetto al sistema di riferimento

rappresentato nello schema seguente, le misure XA, YA, YB (A e B essendo i
punti di mezzeria dei lati corti del telaio):
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PRORA POPPA

FIG. 6.14 -POSIZIONE DEL TELAIO NEL PIANO ORIZZONTALE

6.5.8. Pannello Operatore

Saranno previsti come minimo i seguenti controlli tramite pulsanti instabili con

associata segnalazione luminosa che riporta la condizione di funzione attiva:

Tasti Sollevamento/Stop/Abbassamento dei singoli SJ

Sard prevista la possibilita di selezionare tutti o individualmente gli SJ e
movimentarli in condizioni di sicurezza ed entro limiti ammessi di non orizzontalita
(vedi interlock). Se azionati collettivamente comporta la movimentazione
contemporanea dei quattro SJ a velocita costante. Le velocita (impostabili) previste

sono:

e 1 m/min lungo le capre;
e 0,15 m/min se lungo le gambe in fase di posa della paratoia;

e 0,1 m/min se lungo le gambe in fase di sollevamento della paratoia.

Se azionati collettivamente il tasto “Sollevamento™ attivera la sequenza automatica
di sollevamento arrestandosi o in caso di raggiunta quota massima superiore, o
quando avvenga la commutazione dei dispositivi di segnalazione passaggio guide
Capre/guide Gambe che restituira il controllo all’operatore (passaggio allo stato
Stop).

Analogamente il tasto “Abbassamento” attivera la sequenza automatica di arresto o
in caso di raggiunta quota minima inferiore, o quando avvenga la commutazione

dei dispositivi di segnalazione passaggio “guide Capre”/”guide Gambe”.
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Tasti di selezione SJ

Quattro tasti, uno per SJ, consentiranno di destinare i controlli del punto precedente
a uno o pitt d’uno dei dispositivi di sollevamento. Un quinto tasto consentira il

controllo contemporaneo delle quatto gli SJ.

Tasti di Disimpegno/Ingaggio dei pattini lungo le colonne delle capre

Tali tasti (instabili, con spia luminosa segnalante azione in corso) provvedono al:

e Disimpegno dei pattini lungo le colonne delle capre. Questo comando arretra i
martinetti dei pattini;

e Ingaggio dei pattini lungo le colonne delle capre. Questo comando fa avanzare
i pattini portandoli in contatto con le colonne e realizzando la pressione di
contatto (definita dalle valvole riduttrici di pressione e monitorate da PT-103,
PT105).

Spie luminose riporteranno a livello pannello lo stato di Ingaggio/Disimpegno.

Tasti di Disimpeeno/Ingageio dei pattini lungo le colonne delle Gambe

Tali tasti (instabili, con spia luminosa segnalante azione in corso) provvedono al:
e Disimpegno dei pattini lungo le guide delle gambe;

e Ingaggio dei pattini lungo le guide delle gambe. Questi comandi agiscono su
SV105 e SV110 in estensione e sulle riduttrici proporzionali SV113 e SV119
per assicurare la pressione di contatto.

Spie luminose riporteranno a livello pannello lo stato di Ingaggio/Disimpegno.
Una spia luminosa riportera a livello pannello lo stato di SW-11,SW-12 (presenza
guida capre).

Tasti di Movimentazione orizzontale del Telaio

Tali tasti (instabili, con spia luminosa segnalante azione in corso) provvedono alla:

e Traslazione longitudinale del telaio verso prora e verso poppa. Questi due tasti
(instabili) spostano il telaio lungo 1’asse prora-poppa mentre ¢ mantenuto lo
stato di “ingaggio” del telaio sulle gambe. Questi tasti agiscono sulle riduttrici
proporzionali SV113 e SV119 sbilanciando la pressione a favore dell’uno o

dell’altro martinetto di traslazione longitudinale.

MINISTERO DELLE INFRASTRUTTURE E DEI TRASPORT! - MAGISTRATO ALLE ACQUE DI VENEZIA TRAMITE IL SUO CONCESSIONARIO CONSORZIO VENEZIA NUOVA



Rev. CO Data: 02/07/09 EL MV055P-PE-GNS-1117-E0

L R T Pag.n. 78
O [rzoatartweas o 20 oatsodoatt SPECIFICA TECNICA — SISTEMI DI :

CONTROLLO NAVE E AUTOMAZIONE

e Traslazioni trasversali e rotazioni nel piano del telaio. Quattro tasti (instabili,
due per lato prora, due per lato poppa) spostano il telaio in senso trasversale
tribordo-babordo. Durante questi azionamenti i cilindri di traslazione
longitudinale rimangono in pressione ed in stato di ingaggio delle gambe,
cedendo o avanzando in elongazione per seguire le esigenze geometriche

imposte dalla traslazione trasversale.

Tasti di azionamento dei Twist Lock

Ciascuno dei quattro ganci rotativi sard azionato attraverso una coppia di tasti
(aggancia, sgancia). Il tasto quando premuto provoca in automatico 1’azionamento
dell’ attuatore circolare fino allo stop segnalato dal fine-corsa preposto. L’azione
sard consentita solo se il gancio risulta inserito nella sede di aggancio, stato
segnalato dai sensori di abilitazione SW-09,SW-10, SW-15,SW-16 (vedi anche
interlock).

Tasti di movimentazione TVCC

Ciascuna delle quattro telecamere sara controllata tramite: una coppia di tasti per la
discesa/risalita dell’asta, un tasto di attivazione/disattivazione del magnete che

ancora il gruppo TV-camera/Lampada alla parete della paratoia.

6.5.9. Interlocks

Di seguito sono definiti una lista di interlocks essenziali alla corretta funzionalita e
gestione del sistema di movimentazione del telaio pescatore che come minimo il
sistema di controllo dovra implementare. Gli altri elementi che richiedono verifiche
incrociate e quindi eventualmente azione di interblocco, saranno definiti e

concordati con la Direzione Lavori nello sviluppo del sistema di controllo stesso.

e 1l sistema prevedra il blocco della movimentazione degli SJ (passaggio allo
stato Stop) nel caso in cui attraverso gli inclinometri del telaio si manifestino
una discesa o una salita non parallela. I valori limite per gli angoli saranno
specificati nella pagina di configurazione e modificabile a livello di

Supervisore.

e 1l disimpegno dei pattini sulle colonne delle capre sara consentito solo se
I’ingaggio del telaio sulle guide delle gambe & avvenuto (forza superiore ad un

parametro specificato). Viceversa il disimpegno del telaio sulle guide delle

MINISTERO DELLE INFRASTRUTTURE E DEI TRASPORT! - MAGISTRATO ALLE ACQUE DI VENEZIA TRAMITE IL SUO CONCESSIONARIO CONSORZIO VENEZIA NUOVA



Rev. CO Data: 02/07/09 El MV055P-PE-GNS-1117-E0

TSI Pag. n. 79
O [wreoatarswas] cov B0 Data: oa/08/08 SPECIFICA TECNICA — SISTEMI D} g

CONTROLLO NAVE E AUTOMAZIONE

gambe sard consentito solo se 1'ingaggio dei pattini sulle colonne delle capre ¢

avvenuto (ancora controllo basato sulla forza).

e L’azione di ingaggio del telaio alla paratoia tramite Twist Locks, sara
consentita solo se il gancio risulta inserito nel rispettivo ricettacolo, stato
segnalato da sensori di appoggio telaio-paratoia (SW-09,SW-10, SW-15,SW-
16).

o Le traslazioni longitudinali e trasversali del telaio non saranno consentite
durante la movimentazione verticale del telaio tramite gli SJ. Analogamente la
movimentazione verticale del telaio non sara consentita se sono comandate

traslazioni longitudinali o trasversali.

o 1l passaggio dai pattini lungo le colonne delle capre alle guide sulle gambe ed il
passaggio inverso dovra essere consentito solo su abilitazione da parte dei
sensori di centraggio trasversale del telaio (SW-13, SW-14).

e In fase di sollevamento della paratoia, il passaggio dalle guide sulle gambe ai
pattini lungo le colonne delle capre dovra essere consentito solo dopo che sia
avvenuto un opportuno centraggio in senso longitudinale del telaio che tenga
conto delle dimensioni della paratoia. Lo scopo ¢ quello di evitare ogni
collisione tra paratoia e fondo scafo in fase di emersione. Le dimensioni della

paratoia sono note dalla Base Dati (rif. 6.2.10).

6.6. Sistema di Zavorramento

Lo schema seguente rappresenta la configurazione per I'impianto di automazione

per lo zavorramento (rif. /55/):
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FIG. 6.15 -SCHEMA DI CONFIGURAZIONE DELL’IMPIANTO DI ZAVORRAMENTO

Ciascuna sezione del jack-up & dotata di un impianto autonomo in termini di
pompe, di valvole azionate idraulicamente, sensori di assetto rispetto la verticale
(inclinometri biassiali). Ogni scomparto allagabile & dotato di un sensore di livello
(trasduttore di pressione che misura il battente d’acqua).

Tutta la strumentazione e gli azionamenti di ciascuna sezione fanno capo ad una
stazione operatore primaria nella plancia principale da dove sono controllate tutte le
casse della nave intera, mentre una seconda stazione operatore nella plancia
secondaria presiede al controllo della sola sezione di poppa. Il troncone intermedio,
se presente, collegato tramite cavo ombelicale alla sezione di prora, rimane sempre
sotto il solo controllo della plancia principale.

Per la descrizione ed i dettagli di impianto rif. /12/ e /18/.

Si riportano qui alcuni schemi semplificati a titolo esplicativo per le funzioni di

controllo, per gli schemi completi si rimanda ai riferimenti citati.
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FIG. 6.16 -SCHEMA SEMPLIFICATO IMPIANTO DI ZAVORRAMENTO SEMISCAFO PRODIERO
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FiG. 6.17 -SCHEMA SEMPLIFICATO IMPIANTO DI ZAVORRAMENTO SCAFO CENTRALE
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FIG. 6.19 -SCHEMA GENERALE IMPIANTO DI ZAVORRAMENTO

6.6.1.

Strumentazione e azionamenti del sistema (rif. /55/)

Per ciascuna sezione della nave sono previsti:

e Centralina oleodinamica (azionata da motore elettrico);

e Azionamenti elettrici per 1a pompe (acqua);
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e Azionamenti oleodinamici per movimentazione valvole;
e Sensori fine-corsa per valvole circuito acqua;
e Sensori di livello (range 0-5m, accuratezza 0.25%);

e Sensori di assetto rispetto la verticale (inclinometro biassiale).

In particolare 1"unita di I/O dello scafo centrale, oltre alla sudetta strumentazione ed
azionamenti, sard preposta alla acquisizione e controllo del quadro PCT1 (rif. Punto
6.3.6)

6.6.2. Interfaccia Operatore

11 sistema prevedera il riconoscimento automatico della configurazione della nave.
b1

In particolare, con scafi separati, la parte poppiera andra in modalita “stand alone”

con funzionalita ridotte al solo impianto di poppa.
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Grafica di Supervisione e Pannello Operatore in Plancia Principale

Nella pagina principale sara rappresentato graficamente un sinottico riportante la
disposizione delle casse di zavorramento (similmente a quanto riportato negli
schemi). Per ciascuna cassa saranno indicati il livello corrente, i limiti di guardia

ammessi, il livello desiderato se impostato, lo stato “in caricamento”, “in

scaricamento”.
Saranno inoltre messi in evidenza:

e l’inclinazione di ciascuno scafo (a nave non assiemata) ovvero l’inclinazione

media complessiva (a scafo assiemato);

e il carico sulle funi di sollevamento dello scafo (misura prodotta dal sistema di

controllo gambe).

Le operazioni saranno svolte tutte da pagina principale, agendo sulla Console
Operatore, nelle seguenti modalita:

e comando di una cassa: sard possibile per I’operatore selezionare un qualsiasi
scomparto di zavorramento, impostare il livello desiderato, comandarne il
raggiungimento attraverso le prese a mare (caricamento/svuotamento da acque
esterne);

e comando di piil casse: sard possibile per I’operatore selezionare (nell’ambito di
uno stesso scafo) un insieme di scomparti di zavorramento, impostare per
ciascuno il livello desiderato, comandarne il caricamento (o in alternativa lo

svuotamento) attraverso le prese a mare;

e travaso tra due casse: sara possibile per I’operatore selezionare (nell’ambito di
uno stesso scafo) una qualsiasi coppia di scomparti, impostare su uno di essi un

livello desiderato e comandarne il travaso dall’uno all’altro;

e uso dei piani di zavorramento: usando la console, sara possibile scegliere da
una lista e attivare un "piano di zavorramento”. Questo consistera in una lista di
valori predefiniti per i livelli di ciascuno scomparto allagabile. Secondo la
configurazione della nave, la lista mostrera i soli piani di zavorramento

applicabili (relativi all'intera nave o alle porzioni di scafo di competenza).

L'ultima modalita & quella che a regime dovrebbe divenire la preferita per le

operazioni, in quanto un numero ridotto di piani di zavorramento dovrebbe
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consentire di coprire le normali situazioni operative.

Sard prevista una pagina di configurazione, modificabile da Supervisore, che
permetta di aggiungere/eliminare/modificare i piani di zavorramento. Questi
dovranno essere caratterizzati da un nome, una descrizione, ed una serie di livelli
nominali per ciascuno scomparto allagabile. Saranno possibili piani di

zavorramento relativi all'intero scafo e limitati ai semiscafi.

Grafica di Supervisione e Pannello Operatore in Plancia Secondaria

I requisiti operativi saranno analoghi a quelli relativi alla console della Plancia

Principale ma limitati all’impianto del solo scafo poppiero.

In configurazione di nave assiemata e collegata sara possibile operare solo dalla
Plancia Principale. La console in Plancia Secondaria avra solo funzionalita di

monitoraggio.

6.6.3. Requisiti funzionali generali

Gli automatismi del controllo saranno limitati al raggiungimento dei livelli richiesti
per ciascuno scomparto allagabile, successivamente ad una attivazione esplicita da
parte dell'operatore. Sara sempre possibile interrompere l'automatismo agendo su
comandi da console; inoltre questo si interrompera automaticamente (interlock)

qualora vengano raggiunti dei valori al di fuori dei limiti consentiti per:
e livello delle casse;

e assetto della nave (pitch, roll);

e carico sulle gambe (con nave in appoggio).

I limiti di guardia saranno impostabili in configurazione e sara possibile al
Supervisore fare 'override degli interlock.

MINISTERO DELLE INFRASTRUTTURE E DEI TRASPORT! - MAGISTRATO ALLE ACQUE DI VENEZIA TRAMITE IL SUO CONCESSIONARIO CONSORZIO VENEZIA NUOVA



@]

Rev. CO | Data: 02/07/09 EL MVO055P-PE-GNS-1117-E0

A o L G B B L Pag. n. 86
J Rev. EO Data: 04/09/09 SPECIFICA TECNICA — SISTEMI DI

CONTROLLO NAVE E AUTOMAZIONE

7. IMPIANTI PER LA SICUREZZA DELLA NAVIGAZIONE

7.1. Strumentazione GMDSS

Saranno presenti i seguenti apparati di soccorso GMDSS per navi in navigazione in
zona Al:

7.1.1. SATELLITE EPIRB (Emergency Position Indicating Radio Beacon)

Ad attivazione automatica e/o manuale in grado di trasmettere dati di
identificazione e  posizione nave conformemente alle  specifiche
SARSAT/COSPAS. Alimentazione 220VAC ~ 50-60 Hz. Completo di dispositivo
di rilascio automatico. Per le caratteristiche di riferimento: EMERGENCY RADIO
BEACON JOTRON TRON 40SGPS o equivalente. Quantita 2.

7.1.2. RADAR TRANSPONDER

Operante in banda X . Per le caratteristiche di riferimento: J OTRON SART
RADAR TRANSPONDER o equivalente. Quantita 2.

7.1.3. Ricevitore NAVTEX

Completa di stampante integrata ed impianto di antenna. Alimentazione 220VAC -
50-60 Hz.. Completo di antenna. Per le caratteristiche di riferimento: NAVTEX
RECEIVER ICS NAV 5 o equivalente. Quantita 2

7.1.4. Impianto AIS

Dispositivo AIS in Classe A in grado di ricevere e trasmettere in modo automatico
e su base continuativa i dati di posizione e di nave in accordo con le indicazioni
IMO e adatto ad operare con sistemi VTS. Il dispositivo ricevera i dati di posizione
dal GPS del sistema DP e sara interfacciato con il sistema ECDIS e RADAR in

modo che questi visualizzino i dati dalle altre navi. Quantita 1.
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7.2. Impianto RADAR

Sara presente il seguente equipaggiamento radar:

Radar in banda X, completo di ricetrasmettitore (potenza di picco minima ca. 6
kW), antenna 8 piedi, monitor 20” effettivi (minimo), unita di potenza.

Funzioni per evitare collisioni, per ’acquisizione e tracciatura automatica degli
obiettivi del radar, gestione marca mobile, rappresentazione stabilizzata al nord e
rilevamento vero.

Scala minima non superiore a 0.125 miglia nautiche.

Portata massima non inferiore a 48 miglia nautiche.

Sara pure prevista la necessaria interconnessione con la girobussola.

L’ antenna sara sistemata sull’albero prodiero.

Alimentazione 220VAC - 50-60 Hz. Quantita 1.

7.3. Impianti Radio

Le apparecchiature radio saranno conformi ai regolamenti GMDSS per navi in
navigazione in zona Al con particolare riferimento al DL del 15/4/2003 - GU N°
130 del 7/6/2003 — "Ministero delle Comunicazioni. Regolamento riguardante la
regola tecnica per la costituzione e sistemazione degli impianti radioelettrici da
installare a bordo delle navi soggette ai requisiti previsti dal GMDSS".

Sara perseguito ’approccio che prevede la duplicazione delle apparecchiature a
bordo riservando la manutenzione delle apparecchiature guaste a terra.

Saranno previste le apparecchiature elencate nei paragrafi seguenti.

7.3.1. Ricetrasmettitori VHF fisso

Con capacita di generazione, trasmissione e ricezione delle «chiamate selettive di
tipo digitale» (DSC) classe A. Completo di antenna. Portata minima ca. 40 miglia
nautiche. Alimentazione in continua e in alternata. Per le caratteristiche di
riferimento: SAILOR RT5022 o equivalente. Quantita 2.

7.3.2. Ricetrasmettitori portatili VHF

Stagni. Completi di batteria ricaricabile e caricabatteria. Potenza RF 2W
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(alta)/0.25W (bassa). Range di frequenza 138-174MHz. Per le caratteristiche di
riferimento: SAILOR SP3110 o equivalente. Quantita 3.

7.3.3. Impianto Comunicazione radio interna

Sard previsto sistema UHF walkie-talkie con copertura dell’intera nave dotato di
cavo radiante.

Saranno forniti minimo tre unita portatili UHF Rx/Tx.

11 percorso dei cavi radiax sara sistemato secondo necessita all’interno/esterno della
nave per ottenere la copertura completa della nave.

Le frequenze da utilizzare saranno comunicate dal Concessionario a tempo debito.

7.4. Impianto Telefonico e di Comando

Sara fornito e installato un impianto telefonico cablato per uso interno alla nave

costituito da :

e Centralino automatico con 30 linee alimentato a 220VAC — 60Hz dal quadro

BT1.1 e da UPS dei sistemi di automazione

Verranno previste le seguenti postazioni telefoniche del tipo a pulsanti con suoneria
incorporata in particolare nelle seguenti aree di lavoro:

e Plancia Principale (1);

e Plancia Secondaria (1);

e Sale Propulsori (4);

e Container Generatori in coperta (2);

e Posti di manovra in coperta: Gambe (4);

¢ Gru di servizio (1);

e Piazzole Strand-Jacks (4).

I telefoni saranno del tipo stagno IP66 (es.: FITRE TAS 2000 o equivalente)

Sara fornito e installato un impianto di comando audio cablato per uso interno alla

nave costituito da:

e Una stazione principale collocata in Plancia Principale con microfono

orientabile, altoparlante e pulsanti per la selezione di almeno 4 insiemi di unita
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remote;

e Unitd remote ciascuna costituita da una unita da parete cablata alla stazione
principale € una unitd cuffia/microfono collegabile via cavo alla unita da

parete.

Verranno previste 16 postazioni di unitd remote nelle seguenti aree di lavoro
secondo i seguenti 4 insiemi:

e Plancia Secondaria (1);

e Sale Propulsori (4);

e Posti di manovra in coperta: Gambe (4), Container Generatori (2);

e Gru di servizio (1), Piazzole Strand-Jacks (4);

1 sistema sara di prestazioni equivalenti al CLEAR-COM MS-704

7.5. Impianto Ecoscandaglio

Sara sistemato un impianto ecometro, comprendente trasduttore, unita di controllo e
visualizzazione (min 14” display), indicatore digitale con allarme ottico e acustico
per profondita critiche.

Alimentazione 220VAC - 50-60 Hz.. Per le caratteristiche di riferimento: JRC
ECOSCANDAGLIO JFV131 o equivalente.

7.6. Impianto Solcometro

Sara fornito e installato un impianto solcometro elettromagnetico, comprendente un
trasduttore a prora, una unita elettronica di controllo e interfaccia con I’impianto
radar, un indicatore digitale di velocita sistemato in Plancia Principale.
Alimentazione 220VAC - 50-60 Hz.

7.7.  Altre dotazioni

Saranno fornite le seguenti dotazioni nautiche secondo applicabili normative,

OVVero:

e 1 Bussola magnetica normale a riflessione con chiesuola in vetroresina;
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e 1 Bussola magnetica di rispetto;
e 1 orologio di precisione;

e 1 barometro;

e 1 scandaglio con sagola;

¢ 1 binocolo;

e 1 compasso, parallele e rapportatore;
¢ 1 megafono;

e 1 altoparlante portatile a pile;

e 1 cronometro;

e 1 orologio da parete;

e 1 fischio conforme norme;

e 1 corno da nebbia;

e bandiere per segnalazioni.

Saranno inoltre fornite le dotazioni di segnalazione in accordo al piano dei fanali
approvato dall’ente di classifica e le dotazioni di salvataggio richieste dall’ente
stesso.
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