Zeszyty Naukowe Wydziatu Elektrotechniki i Automatyki Politechniki Gdanskiej Nr 51

XXVI Seminarium

ZASTOSOWANIE KOMPUTEROW W NAUCE I TECHNICE 2016
Oddziat Gdanski PTETiS

PROTOTYP BEZPRZEWODOWEGO SYSTEMU INFORMACYJNEGO
DO MONITOROWANIA I ALARMOWANIA O STANIE STATKU

Mariusz DABKOWSKI', Eukasz HAPKE’

1. Politechnika Gdafiska, Wydziat Elektrotechniki i Automatyki

tel.: 58 34724 73
2. Enamor Sp. z 0.0.

tel.: 58 690 17 31, e-mail: hasacul@gmail.com

Streszczenie: W artykule przedstawiono opis projektu i realizacji
praktycznej prototypu  urzadzenia  informacyjnego  do
bezprzewodowej  wymiany danych pomigdzy  systemami
poktadowymi statku a telefonem lub tabletem z zainstalowanym
systemem Android. Przedstawione urzadzenie ma charakter
doradczy i stuzy jedynie do monitorowania i ewentualnego
alarmowania  uzytkownika o  przekroczonym  poziomie
dopuszczalnym wartosci mierzonej. Opisano dostgpne dotychczas
na rynku rozwiazania w tym zakresie. Opisano pokrdtce protokét
NMEA stuzacy do wymiany danych pomig¢dzy urzadzeniami na
statku. Przestawiono krétko strukture czgsci sprzgtowej urzadzenia.
Opisano algorytm dziatania warstwy programowej
do monitorowania i alarmowania uzytkownika oraz przedstawiono
jej strukture. W podsumowaniu opisano wstgpne wyniki testow

weryfikacyjnych  dzialania powstalego prototypu dokonane
zapomoca aplikacji komputerowej wysytajacej symulowane
informacje o  gigbokosci do  urzadzenia  mobilnego

za posrednictwem modulu zamieniajacego sygnal szeregowy
RS232 na zgodny z protokotem TCP/IP. Uwypuklono cechy
wyrdzniajace go na tle konkurencyjnych rozwigzan.

Stowa Kkluczowe:
obiektu.
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1. WSTEP

1.1. Dotychczasowe rozwiazania stuzace

do monitorowania stanu statku

Na pokiadach jednostek ptywajacych zachodzi
koniecznosé¢ monitorowania ~ danych ~ pomiarowych
pochodzacych z duzej liczby rozproszonych po catym statku
urzadzen realizujacych rézne, czgsto ztozone procesy. Dane
pomiarowe  wykorzystywane moga by¢  zaréwno
do monitorowania przebiegu zachodzacych proceséw, jak
réwniez do ich sterowania. Do parametréw takich naleza
miedzy innymi: procentowy poziom wypelnienia tadowni,
poziom paliwa, stan pracy silnika (np.: predkos$¢ obrotowa)
lub agregatbw. Wymiana danych pomigdzy réznymi
urzadzeniami jest zalezna w duZej mierze od producentow.
W  dokumentacji technicznej przyrzadu zawarta jest
informacja o obstugiwanych protokotach 1 warstwie
fizycznej. Liczba istniejacych sposobdw wymiany danych
wymaga dobrania poszczegdlnych elementéw do siebie.
W ogélnosci sygnaly zréznorodnych czujnikdéw musza
w dalszej kolejnosci zosta¢ przestane do elementu
przetwarzajacego, ktéry przekaze je do nast¢pnego
odpowiedzialnego za wizualizacje danych pomiarowych.
Najczgséciej stosowanymi protokotami komunikacyjnymi
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na statkach sa: Modbus i NMEA w wersjach NMEAOQ183
i NMEA2000 [1, 2, 3] wykorzystujace w warstwie fizycznej
facza RS232 1 RS485 [4, 5, 6].

Na rynku dostgpne sa w sprzedazy urzadzenia
o charakterze informacyjnym (doradczym) do uzytku
na matych jednostkach plywajacych, takich jak jachty
odczytujace 1 pozwalajace w sposob bezprzewodowy
przesyta¢ informacje z systeméw wspdtpracujacych przede
wszystkim z protokolem NMEA. Jednym z takich systeméw
jest SSWiFi-G2 firmy SeaSmart. Pozwala na podigczenie
jednego urzadzenia (lub stacji centralnej) komunikujacego
si¢ za pomoca protokotu NMEA2000 oraz NMEAOI183
(tacze RS232), natomiast po stronie wyjsciowej komunikuje
si¢ z odbiornikami w standardzie WiFi w wersji 802.11 b/g.
Dane sa wyswietlane za posrednictwem strony internetowe;j
[6, 7].

Innym  urzadzeniem, ktére dostarcza  danych
pomiarowych o stanie jachtu jest NMEA-2-WIFI firmy
Comar Systems. Posiada ono dwa wejscia dla standardu
NMEAOQ183, ktére sa multipleksowane, a dane przesylane sa
za pomoca sieci WiFi. Moze jednak odbiera¢ dane tylko
z jednego urzadzenia w danym czasie. Urzadzenie taczy si¢
z dedykowang aplikacja pracujagca w systemie iOS firmy
Apple [6, 8].

Dodatkowo na rynku mozna znalez¢ oprogramowanie
dedykowane do odczytu i wizualizacji danych pochodzacych
z urzadzen pokladowych statkéw. Przykladem moga by¢
aplikacje iRegatta oraz SkippersEye, jednak sa one
przeznaczone do pracy w systemie iOS firmy Apple [6].

W artykule przedstawiono opis prototypu dodatkowego
(w stosunku do istniejacych na statkach systemoéw
pomiarowych)  urzadzenia informacyjnego, znacznie
przewyzszajacego swymi mozliwosciami dost¢pne na rynku.
Zaprojektowano i wykonano zmys$la o ewentualnej
przysztej pracy na duzych jednostkach (np.: handlowych),
ktére posiadajg bardzo duza liczbe urzadzen pomiarowych,
czyli bardzo duza ilo$¢ informacji do przestania obstudze
uzupetniajac i wspomagajac prace dotychczas
zainstalowanych przewodowych systeméw pomiarowych.
Opisany w dalszych rozdziatach prototyp zrealizowany
we wspolpracy z firmg Enamor Sp. z o.0. pozwala na
komunikowanie si¢ z 6 urzadzeniami jednocze$nie, obstuge
14 z 16 wybranych (sposrdd kilkudziesigciu) nagléwkow
istniejacych w protokole NMEA oraz przekazywania ich
bezprzewodowo  wielu  uzytkownikom.  Dodatkowo,
ze wzgledu na przewage uzycia systemu operacyjnego



Android na rynku sprzetu mobilnego (78% w 2015 r.)
w stosunku  do iOS (18,3% w 2015 r.), uznano
za uzasadnione zaprojektowaé aplikacj¢ wizualizacyjna,
ktéra bedzie pracowala wlasnie w tym pierwszym
srodowisku [6].

1.2. Opis protokotu NMEA

Jak juz wspomniano wigkszo$¢ producentdw urzadzen
przeznaczonych do pracy na statkach produkuje urzadzenia
zgodne z wymaganiami normy NMEA. Standard NMEA
wykorzystywany jest w urzadzeniach wysylajacych dane
do wielu odbiorcéw. Dane zapisywane sa w formacie ASCII
i wysylane =z danego urzadzenia z maksymalng
czestotliwoscig 1 Hz. Standard nie okresla $cisle liczby
podiaczanych urzadzen. Zalezny ona od mozliwosci sieci
faczacej  poszczegélne  elementy. Do  transmisji
wykorzystywane sa dwa przewody: A i B. Predkos¢
transmisji wynosi 4800 baudéw. Pierwszym jest bit startu
(logiczne ,,0”), nast¢pnie przesytanych jest 8 bitow danych
oraz bit stopu (logiczne ,,1”) [1, 6].

Komunikat ma nastepujaca strukture:

$cceee,c—c*hh<CR><LF>

gdzie:

. »$eceee” — znacznik poczatku, a dalej pole adresowe —
dwa znaki identyfikuja nadawce, trzy kolejne typ
komunikatu;

. s —znak podziatu pola;

. ,,c—C” — blok danych;

. ¥ — znacznik rozpoczgcia sumy kontrolnej;

o ,-hh” —dwa znaki sumy kontrolnej;

. »<CR><LF>" — znaczniki przejScia do nowej linii

i powrotu karetki [1, 2, 3, 6].

Komunikat moze mie¢ zréznicowana dtugo$¢, jednak
maksymalnie moze zawiera¢ 82 znaki (lacznie z dwoma
znakami specjalnymi na poczatku i konicu linii). Ramka musi
zawiera¢ minimalnie jedno pole ze wzgledu na koniecznos¢
podania adresu urzadzenia. Inne pola moga mie¢ zerowa
dlugos¢. Komunikat moze zawiera¢ znaki alfanumeryczne
badz cyfry. Liczby skladaja si¢ z czeSci catkowitej
i utamkowej oddzielonej kropka. W nastepnej czesci ramki
zawarte jest pole sumy kontrolnej poprzedzonej ,,*”.
Zapisywany jest tam wynik operacji XOR przeprowadzone;j
dla wszystkich bitéw zawartych w komunikacie pomiedzy
znacznikiem poczatku ,$” i ,!”, a znacznikiem konca
danych ,,*” (warto$¢ bitowa zamieniona jest na dwa znaki
w kodzie ASCII). Na koncu znajduje si¢ znacznik powrotu
karetki [1, 2, 3, 6].

2. OPIS CZESCI SPRZETOWEJ SYSTEMU
Na rysunku 1 przedstawiono schemat blokowy

urzadzenia do bezprzewodowego przesylania danych
pomiarowych z urzadzen statku do telefonéw badz tabletow.
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Rys. 1. Schemat blokowy urzadzenia do przesytania danych
pomiarowych z urzadzen statku do odbiornikéw mobilnych [6]

Czg$¢ sprzetowa urzadzenia sktada si¢ z nastgpujacych
elementdw: obudowy, modulu zasilania, routera WiFi,
multipleksera (integratora) doprowadzonych przewodowo
sygnatéw i konwertera sygnalu Wiz107-SR [6, 9].

Obudowa jest bardzo waznym elementem chronigcym

uklady  umieszczone  wewnatrz  przed  szczegblnie
niekorzystnymi  warunkami  panujgcymi na  morzu
zwigzanymi przede wszystkim z duza wilgotnodcia

idrganiami/ wychyleniami kadluba. Dobrano obudowg
aluminiowa o grubosci 4 mm i wymiarach 160x360x90 mm.
Do przeprowadzenia przewodow taczeniowych przez $cianki
obudowy wykorzystano dlawice. Ze wzgledu na
prototypowa konstrukcje urzadzenia nie brano pod uwage
aspektu zapewnienia odpowiedniej szczelnosci, aczkolwiek
w ewentualnej docelowej konstrukcji bedzie ona musiata
by¢ wzigta pod uwage. Urzadzenie w zatozeniu nie mialoby
by¢ montowane na otwartym poktadzie. [6].

Modut  zasilania  zasila  wszystkie elementy
elektroniczne napigciem stalym o wartosci 24 V i musi by¢
zabezpieczony przed przepigciami. Jego wydajnos¢ pradowa
musi pokrywaé zapotrzebowanie wszystkich modutéw
wchodzacych w sklad urzadzenia. Dobrano zasilacz
impulsowy RD-35B zasilany 2z sieci jednofazowej
i posiadajacy dwa wyjscia statopradowe: 5 V 124 V. Modut
komunikacji bezprzewodowej zasilono napigciem 9V po
odpowiednim przeregulowaniu przetwornicy w zasilaczu.
Pobér pradu na linii 9 V wynidst 0,75 A, natomiast na linii
24V niespelna 0,3 A. Stad tez dobrano bezpieczniki o
wartos$ciach odpowiednio 1 A 10,5 A [6].

Router bezprzewodowy dobrano tak, by zapewnial
stabilng komunikacj¢ w niekorzystnym, petlnym zaktdcen
elektromagnetycznych,  $rodowisku, gdzie  wszystkie
elementy konstrukcyjne sg wykonane z metalu. Wybrano
sprzet TP-LINK WR-740N, ktéry pozwala na prace
w standardzie 802.11b/g/n. Fabryczng anten¢ (moc 5dB)
zastgpiono dotaczona do obudowy o mocy 9dB. Urzadzenie
posiada 4 porty LAN i jeden port WAN [6].

Ze wzgledu na duza liczbe urzadzen pokladowych
konieczne jest jednoczesne odbieranie kilku sygnatow.
Dotego celu wykorzystuje si¢ multiplekser zwany
.sumatorem”. Zbiera on sygnaly pochodzace z réznych
urzadzen i przekazuje dalej jako jeden. Zdecydowano sig
na modut wyprodukowany przez firm¢ Enamor. Umozliwia
on podlaczenia 6 niezaleznych urzadzen. Kazde
doprowadzenie posiada dwa przewody ze wzgledu
na wykorzystywanie przez urzadzenia pomiarowe protokotu
komunikacyjnego: NMEAOQ183 z uzyciem RS485 [6, 10].

Wejscia sa odseparowane od siebie galwanicznie.
Do wyjscia urzadzenia wprowadzony jest pojedynczy sygnat
zgodny ze standardem RS232 i RS485. Zbieranie danych
w trybie domys$lnym realizowane jest z predkoscig 4800 b/s,
wysylanie danych natomiast z predkoscia 57600 b/s. Istnieje
mozliwo$¢ zwigkszenia predko$ci akwizycji danych poprzez
zmniejszenie liczby obstugiwanych urzadzen. Dodatkowa
funkcja ~ sumatora  jest  sprawdzanie = poprawnosci
przychodzacych danych 1 wykorzystywanie jedynie
informacji  zgodnych z protokotem komunikacyjnym
NMEA. ,Sumator” =zasilany jest napigciem staltym
o wartosci z zakresu 18-36 V [6, 9].

Sygnaty dostarczane przez urzadzenia pomiarowe
przesylane sa3 w formacie NMEAOI83 i musza zostaé
przekonwertowane w taki sposdb, aby mogty by¢ odczytane
na ekranach tabletow i telefonéw. W sieci WiFi, ktorg
przesylany jest do nich sygnal, ramki majg format zgodny
z protokotlem TCP/IP oraz UDP. Stad tez konieczne jest
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uzycie elementu posredniczacego konwertujacego postac
sygnatu. Do tego celu dobrano modut Wizl107-SR firmy
W1Znet, ktéry zamienia sygnal zgodny z protokotem RS232
na zgodny z  protokotem TCP/IP. Dodatkowo
zaprojektowano i wykonano uklad obnizajacy napigcie
do standardu TTL 3,3V odpowiedniego dla dobranego
modutu [6, 10].

3. WARSTWA APLIKACYJNA SYSTEMU

Drugim, niemniej waznym elementem systemu jest
warstwa programowa, ktéra odpowiada za odczytywanie
danych z wurzadzen pokladowych, interpretowanie ich
i wizualizacj¢ oraz kontrolowanie przebiegu wartosci
parametréw i sygnalizowanie standw przekroczenia
dozwolonych warto$ci. Grafika cze$ci wizualizacyjnej
powinna by¢ czytelna, a caly program powinien odznaczaé
si¢ mozliwie najkrétszym czasem reakcji na przychodzace
informacje i dziata¢ ptynnie przy jak najwigkszej liczbie
obstugiwanych urzadzen, a takze umozliwia¢ personalizacje
alarméw. Dodatkowo musi pracowa¢ w §rodowisku Android
i by¢ zrealizowany w sposéb pozwalajacy go latwo
rozbudowac. Na rysunku 2 przedstawiono schemat blokowy
dziatania aplikacji [6].
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Watek drugi
Wymiana danych Reakcja na
—_ dziatania
Odbidr, uzytkownika
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danych

Rys. 2. Schemat blokowy dzialania warstwy programowe;j [6]

Cata warstwa aplikacyjna powstala w bezplatnym
Srodowisku Android Studio i mozna ja podzieli¢ na trzy
czegsci:

. cz¢$¢ odpowiedzialna za odbieranie danych,
. cz¢s$¢ odpowiedzialna za przedstawienie danych,
. cz¢$¢ odpowiedzialna za alarmowanie uzytkownika [6].

Dziatanie pierwszej z powyzszych przedstawiono
w sposob blokowy na rysunku 3 [6].
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Rys. 3. Schemat blokowy dziatania czgsci odbierajacej dane [6]

Gléwnym celem tej czeSci kodu Zrédlowego
oprogramowania jest nawigzanie potaczenia TCP/IP, odbiér
asynchronicznie wysylanych danych, a nast¢pnie ich podziat
w zalezno$ci od rodzaju urzadzenia zrédtowego. Ze wzgledu
na réznice w postaci ramek, w zaleznosci od zrddia
pochodzenia, przygotowano wiele scenariuszy zachowania
aplikacji. Czg$¢ ta pracuje w sposob ciagly, by cyklicznie
sprawdza¢, czy w buforze nie znajduja si¢ nadchodzace
w sposob niedeterministyczny dane, ktore nalezy poddaé

obrobce. Posta¢ nagléwka ramki zalezy od rodzaju
urzadzenia nadawczego, co automatycznie go identyfikuje.
Na wstepie komunikat zostaje sprawdzony pod wzgledem
poprawnosci, co okresla suma kontrolna CRC. Nastepnie,
jesli  komunikat jest prawidlowy, zostaje podzielony
i zinterpretowany. Na podstawie norm i dokumentacji

technicznej  wybrano 16 nagtéwkéw  do  odbioru

1 interpretacji. Sa to [1, 6]:

. EFCM - Fuel Consumption Monitor (system
monitorowania zuzycia paliwa);

. EPM - Electric Power Monitor (system

monitorowania energii elektrycznej);

. ETRIM - Trim Measurement System (system pomiaru
trymu);
. ETNP - Propulsion Control Assistance System

(system wspomagania kontroli nape¢du);

. DBT - Depth Below Transducer (gtgboko$¢);
. RSA — Rudder Sensor Angle (kat wychylenia steru);
. GLL - Geographic Position Latitude/Longitude

(pozycja geograficzna);

. ZDA - Time & Date (czas i data);

. VHW - Water Speed and Heading (predkos¢
wzgledem wody i kierunek);

. HDT - Heading, True (kurs rzeczywisty);

. VLW - Dual Ground/Water Distance (dystans
wzgledem ziemi i wody);

. MWD - Wind Direction & Speed (kierunek i predkos¢
wiatru);

. VTG — Course Over Ground & Ground Speed (kurs
oraz predkos¢ wzgledem ziemi);

. MWYV — Wind Speed & Angle (predkos¢ i kat wiatru);

J HDG - Heading, Deviation & Variation (kierunek,
przesunigcie oraz deklinacja);

. MTW — Water Temperature (temperatura wody).

Pelen opis parametréw zawartych w  pakietach

identyfikowanych przez powyzsze nagléwki mozna znalez¢

w [1, 6]. Zaprojektowana aplikacja obstuguje 14 z nich, bez

HDG oraz MTW.

Druga czgécig oprogramowania jest ekran operatora,
na ktérym wyS$wietlane sg otrzymane przez urzadzenie
mobilne dane. Dla kazdego z podlaczonych urzadzen
nadawczych zaprojektowano osobng zakladke, w ktorej
wySwietlane sa informacje tylko o okreslonym prefiksie
(czyli dla S$ciSle okreSlonego urzadzenia). Konstrukcja
poszczegblnych fragmentow widokéw jest projektowana
zgodnie z normg NMEAO183 Standard for Interfacing
Marine Electronic Devices z roku 2012 i dokumentacja
techniczng systeméw ETNP10, EFCM, EPM i ETRIM
produkowanych przez firm¢ Enamor. Cz¢$¢ danych
prezentowana jest w sposéb graficzny na wskazniku
podobnym do predkosciomierza w celu latwiejszej
interpretacji. Zaprojektowano réwniez przyciski, ktore
pozwalajg na dostosowanie aplikacji i alarméw do potrzeb
obstugi. Ta czg$¢ aplikacji dziata w spos6b asynchroniczny,
zaleznie od ingerencji uzytkownika oraz przychodzacych
danych.

Nalezy dodaé, ze w trakcie realizacji aplikacji
dostosowano jej wyglad do réznych rozdzielczosci,
copozwala na bezproblemowa obstuge programu

na szerokim wachlarzu urzadzen mobilnych. Zostala ona

réwniez zabezpieczona przed wystapieniem
nieprawidtowych danych [6].
Trzecia czg¢$§¢ aplikacji pozwala na swobodne

ustawienie alarmu przekroczenia wartos$ci zadanej okreslonej
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wielko$ci. Czynno$¢ ta realizowana jest w specjalnej
zaktadce przez uzytkownika. Mozliwe jest ustawienie
alarmu dla kazdego urzadzenia oddzielnie. Zaprojektowano
dwa w pehli konfigurowalne poziomy alarmowe: zolty
iczerwony, sygnalizowane  odpowiednimi  réznymi
sygnatami dzwigkowymi (oraz wibracja, jesli jest dostgpna
w urzadzeniu). Wielko$¢ podlegajaca sprawdzeniu jest
oznaczana za pomocg flagi. W celu wyeliminowania
wielokrotnego wiaczania alarmu w krétkich odstgpach czasu
podczas wahan warto$ci wielko$ci sprawdzanej w otoczeniu
poziomu alarmowego, zastosowano mechanizm histerezy

[6].
4. BADANIA WERYFIKACYJNE

Badania weryfikacyjne przeprowadzono dwuetapowo.
Najpierw sprawdzono poprawno$¢ dzialania warstwy
sprzgtowej, a $cisle poprawno$¢ wysytania i odbierania
danych. W nastgpnej kolejnosci sprawdzono dziatanie
warstwy aplikacyjne;j.

Testy urzadzenia rozpoczeto od konfiguracji modutu
Wiz107SR opisanego w rozdziale 2, ktéra przebiegla
pomySlnie. Nastepnie podlaczono wykonane urzadzenie
do komputera za posrednictwem modutu ICPCon7561
zamieniajacego pakiety zgodne z NMEA na sygnal zgodny
z RS485. Uzywajac odpowiednio skonfigurowanej aplikacji
Enamor NMEA MultiTool wystano pakiet dotyczacy
pomiaru giebokosci. Zostat on poprawnie odebrany
za posrednictwem sieci WiFi po bezposrednim polaczeniu
si¢ z modulem Wiz107SR za pomocg darmowej aplikacji
Packet Sender, co zostato zobrazowane na rysunku 4 [6].
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# 10:082093¢ You 54652 1921680113 8010  TCP
& 10:0407640 1921680113 8010 Vou s4582 TP

Could not connect.

SLCESENDBT,36.08,£,11, ME.006 F*30\An

BRI

Rys. 4. Por6éwnanie pakietu wystanego i odebranego (ramka koloru
czerwonego) [6]

W drugiej czgséci testdw przetestowano poprawnos¢
dziatania opracowanej aplikacji. Badanie to mozna wykona¢
na emulatorze w S$rodowisku Android Studio lub
bezposrednio w urzadzeniu rzeczywistym po zainstalowaniu
wykonanej aplikacji. Po skonfigurowaniu potaczenia
zrouterem bezprzewodowym 1 wyborze odpowiednich
wielkosci do wyS$wietlenia, odebrano poprawnie pakiety
dotyczace pomiaru glebokosci — te same ktdre zostaly uzyte
podczas weryfikacji cze$ci sprzetowej (rys. 5). Dowiodlo
to poprawnosci  dzialania  catego  zaprojektowanego
urzadzenia tacznie z oprogramowaniem [6].

2.1 I Pkl
i 8:2 - Sepy Faory

4B
- Info SETTINGS ALARMS

eTRiv Monitoring - DBT

PBT  Feet: 36.08

I $ENDBT,36.081.11.M.6.006 F~33 I

Meters: 11.0
Fathoms:  6.006

Rys. 5. Por6wnanie wystanego i odebranego pakietu w urzadzeniu

mobilnym [6]
5. PODSUMOWANIE
W artykule przedstawiono projekt i realizacj¢ prototypu
informacyjnego (doradczego) urzadzenia do
bezprzewodowego monitorowania parametréw  statku.

Powstaly modut, jak wykazaty wstepne testy weryfikacyjne,
dziata w pelni poprawnie, zard6wno w czgsci sprzetowej, jak
i programowej. Cechami, ktére daja przewage powstalemu
urzadzeniu nad dostgpnymi na rynku sg przede wszystkim:
przeznaczenie do pracy na duzych jednostkach ptywajacych,
mozliwo§¢ podlaczenia az 6 urzadzen statku, ktérych
parametry odbierane sa jednocze$nie, a wysytanie nastepuje
jeden po drugim, mozliwo$¢ udost¢pniania
bezprzewodowego 14 nagtowkéw NMEA na wielu
urzadzeniach mobilnych z zainstalowanym systemem
Android. Zgodnie z powyzszym mozna stwierdzic,
ze wykonane urzadzenie moze by¢é w  przyszlodci
zastosowane w praktyce.
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PROTOTYPE OF WIRELESS INFORMATION SYSTEM FOR MONITORING
AND ALERT ON THE SHIP

The article describes the design and building of prototype information device for wireless data exchange between
systems on-board the ship and phone or tablet with Android system. The device is advisory only and is designed to monitor
and possibly alert the user of exceeding the acceptable level of the measured values. Devices available on the market are
described. NMEA protocol for communication at sea is presented. Sixteen selected (from dozens) NMEA protocol headers
are shown. Then the hardware structure of the device is shortly described. Next, software layer for monitoring and alarm is
presented. It contains three parts. First is responsible for receiving data. Second presents them on the screen of mobile
devices. Third is responsible for alarms. The resulting prototype, as shown by the simple verification tests, works correctly,
both its hardware and software part. The device’s features that give an advantage over available on the market are as follows:
working on large ships, the ability to connect up to 6 devices whose parameters are received at the same time, and send the
following one after the other, the ability of wireless sending 14 NMEA headers across multiple devices with Android
operating system. This proves that the device can be possibly applied in practice in the future.

Keywords: ship, the NMEA protocol, monitoring the state of the object.
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