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Introduccion OCEANICA

Los modelos fisicos, permiten observar y analizar de manera directa el comportamiento de un
sistema y generar una gran variedad de soluciones, ademas de constituir el medio generalizado
para el analisis de movimientos un embarcaciones en un entorno portuario, aportando una fiabilidad
mucho mayor a la que anteriormente se tenia empleando reglas empiricas de disefio. (Serret, 2003).
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Objetivos OCEANICA

General

Desarrollar un sistema de seguimiento de la dinAmica para naves menores, mediante el
uso de camaras en el canal de olas.

Especificos

Corroborar que el sistema es aplicable en un ambiente controlado, a través de una
comparacion de los resultados obtenidos de las camaras y los sensores empleados en el
laboratorio.

Caracterizar y medir de forma remota la respuesta de las embarcaciones al oleaje en el
canal de olas de la Universidad de Valparaiso.
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Oleaje OCEANICA
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CLASIFICACION DEL MOVIMIENTO DE LAS '(N)Gégfﬁfé\ﬁ@/
EMBARCACIONES
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CALCULO DEL DESPLAZAMIENTO Y. GIRO B%E?QFC\E\CE/

DE LA NAVE.

Para esto se consider6 un sistema de coordenadas fijo y en reposo, el cual generd un

movimiento absoluto.
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ANALISIS DIMENSIONAL Y SEMEJANZA OCEAN.CZ\G/
SEMEJANZA GEOMETRICA: ) L_p mm) rototipo

A
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SEMEJANZA CINEMATICA: 2 == i (e = i}
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8 WP L iV
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SEMEJANZA DINAMICA:En esta memoria no se efectuara ensayos dinamicos y
por ende no se profundiza en esta memoria.
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PROPIEDADES GEOMETRICAS DE LA NAVE S%EZRIG.%\:&@/

Para determinar el area y volumen de cuerpos irregulares se pueden emplear las reglas de
Simpson y del Trapecio. Ambas reglas asumen que las figuras son curvas que siguen una
funcion definida. Cuando son aplicadas en buques, entregan una aproximacion de las areas y los

voliumenes de estos, las cuales serdn mas precisas a medida que la distancia entre las
ordenadas sea menor.
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PROPIEDADES GEOMETRICAS DE LA NAVE  ocednica
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CALCULO DEL AREA MEDIANTE LA REGLA DE TRAPECIO

Areatotal = hx z(yn)
CALCULO DE VOLUMEN DE LA NAVE

V=h+) f@
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DISENO DE LA NAVE MEDIANTE EL SOFTWARE ’ G:\
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INSTRUMENTOS DEL "~ OCEAN.CAG:

LABORATORIO

DISIPADORDISIPADOR

SONDAS RESISTIVAS

PALETA GENERADORA
DE OLEAJE




4. Metodologia

S\
DISTRIBUCION Y VISTAS DE LAS CAMARAS - siscvpiciNp/
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OCEANICA

Vista lateral camara XZ
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SEGUIMIENTO DE LOS PUNTOS LeENER OV '/

Vista planta camara XY
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SEGUIMIENTO DE LOS PUNTOS LeENER OV '/

Vista lateral camara XZ




SEGUIMIENTO DE LOS PUNTOS LeENER OV '/
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CASOS A ANALIZAR SERNICA ST
_

1 OH1T1R1

2 OH1T1R2 2 1.0

3 OH1T1R3 3 1.0

4 OH1T2R1 1 1.0 12

5 OH1T2R2 2 1.0 12

6 OH1T2R3 3 1.0 12

7 OH2T1R1 1 2.0

8 OH2T1R2 2 2.0

9 OH2T1R3 3 2.0

10 OH2T2R1 1 2.0 12

11 OH2T2R2 2 2.0 12

12 OH2T2R3 3 2.0 12
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CASOS A ANALIZAR OCEANICA

Cadigo

Altura (m) Tp(s) Frecuencia  Altura (m) Tp(s) Frecuencia
OH1T1R1 1 8 0,12 0,04 0,32 0,62
OH1T2R1 1 12 0,08 0,04 0,48 0,41
OH2T1R1 2 12 0,08 0,08 0,48 0,41
2 8 0,12 0,08 0,32 0,62

OH2T2R1
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MODELACION DE LA NAVE A ESCALA (I:/

OCEANICA

Escala
clemento L Escala

1:1 (m) 1:25 (cm)
Calado LAS 1,25 5
Puntal 1,54 6,2
Borda 2.4 9.6
Eslora Entre P 12 48
Eslora 14 56
Manga 4,2 16,8
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MODELACION DE LA NAVE A ESCALA OCEANICA\@

Escala 1:25
Escala 15625
Volumen 33,19 (m”3)
Volumen del modelo 0,0021 (m"3)
Desplazamiento 0,0021 (t)
Desplazamiento 2,12 (Kg)
Agua dulce 1 (Y/m”3)
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MOVIMIENTOS DE LA NAVE OCEANICA

| arcawe somr htno Tropocton dyvima o Comtunnten vesnsna Arsa
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MOVIMIENTOS DE LA NAVE
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5.Resultados
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VISTA LATERAL XZ g%@fﬁ%a

mean X vfs mean z

100 4 —_— !J'r.nr.nediu
- inicio
#- final

mean z {cm)

mean x {cm}




4. Metodologia 5.Resultados
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Desnivelaciones | OCEANICA
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OH2T2COVOR?2 Resistores
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Desplazamiento y angulos de rotacion (OH2T2R2)
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CORRELACION LINEAL VISTA FRONTAL
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HergaDmlentas de modelado v construccion ocmmmq/
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Para efectuar el disefio de estos modelos es importante contar con los planos y conocimientos
practicos de las caracteristicas de los objetos que se desean disefiar. Esto con el propdésito de
generar un acercamiento del modelo al prototipo.

Para desarrollar nuevas técnicas de modelacion en 3D, se debe contar con el material para ser
empleadas y estar dispuesto al ensayo y al error en su confeccion.

Se debe tener en cuenta que las impresoras 3D son propensas a tener fallas en la produccion de
los elementos, sobre todo en piezas delgadas, las cuales pueden sufrir deformaciones producto del
calor al que es sometido el material. Esto puede producir complicacion en el ensamblaje de sus
partes.

También, se tiene que considerar a la hora de emplear esta herramienta el alto tiempo de
impresion de cada pieza, donde el tiempo de impresion depende del tamafio del elemento.
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Analisis de video vy procesamiento de los *@/
datos OCEANICA

Las técnicas de medicion mediante camaras de videos utilizadas, pueden ser optimizadas con el
proposito de mejorar la exactitud de las mediciones, ya sea efectuando correcciones en la
perspectiva de las diferentes vistas o empleando otras herramientas (giroscopios, acelerémetros
entre otros) para comparar el desplazamiento y tamafio de los objetos.

El software Tracker es propenso a presentar errores en el seguimiento de la nave menor
producto de la superposicion de los puntos en algunos momentos de la grabacion.

Las técnicas empleadas no permiten validar los movimientos horizontales que realiza la nave, ya
gue no se tienen datos de algun otro instrumento para comparar.

El andlisis de los datos puede ser profundizado y complementado realizando otros tipos de
estudios como lo son las técnicas de analisis espectral o de tiempo frecuencia. Esto podria
permitir un analisis mas completo de los ensayos realizados, es por esto, que se recomienda en
futuros ensayos el uso de estas tecnicas
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Experiencias en el laboratorio OCEANICA

Existen consideraciones que podrian ayudar a ser mas exactos en los ensayos como son la
distribucion de las cargas dentro de la nave, el tipo de amarre de la nave, entre otros.

Los casos modelados solo contemplan el oleaje. Seria interesante ensayar con otros forzantes
(viento, corriente o combinaciones de estos) y con diferentes métodos de amarre para una nave
con el proposito de observar el comportamiento de la nave.

Los ensayos realizados en el presente proyecto como el sistema de medicién son de bajo costo
y accesibles para la comunidad estudiantil. Esto puede permitir el uso de este sistema en otros
casos de medicion similares o parte de este para nuevas experiencias practicas.
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Gracias por su atencion.




