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!. INTRODUCCION 

'<'·<"':@~ CUA~TO de 
.;,~r;·'ii~ SJglo atras. cuan
-~ do el radar fue 
:r? asimilado al ser·· 

vicio marítimo. no hubo consenso unáni
me respecto a que éste fuese un elcmen .. 
to confiable y menos aceptación tuvo aún 
la idea de que fuera necesario para los 
buques mercantes. Afortunadamente no 
todos pensaron así. 

Nuevas ideas revolucionarias involu .. 
eran un riesgo considerable; por otro la
do, nuevas y probadas tecnologías apli
cadas por medio de antiguos y bien co
nocidos métodos dan por resultado una 
efectiva evolución. 

Sea que el esfuerzo humano lo emplee· 
mos en vigilar o efectuar cálculos repe .. 
titivos, en largas deliberaciones. o en des· 
arrollar extensos programas para los nue· 
vos equipos, o en reaccionar con lcnti-

tud para encontrar con urgencia un ele
mento necesario, el resultado siempre es 
el m.ismo . . . ¡El tiempo es oro 1 

11. PLANTEAMIENTOS GENERALES 

En la pasada década varias armadas 
introdujeron el procesamiento electróni
co de datos con el objeto de rebajar la 
tensión a que estaban sometidos los co· 
mandantes de buques y sus oficiales du
rante las operaciones navales, en orden 
a incrementar su eficiencia. La necesldad 
se hizo urgente ante la cantidad de in• 
formación ahora disponible y entregada 
por los muchos sensores con que cuenta 
un buque moderno y por el mejoramien
to de la velocidad de los aviones, como 
también del incremento de los blancos a 
abatir, todo lo cual ha sobrepasado en 
mucho la capacidad de reacción humana 
y su habilidad para discernir, saturándo· 



624 nEVISTA ni:: 1'1ARINA (NOVIE:OlURE·DlCIE!l-18RE 

las por completo. En menor grado, esta 
misma situación bien puede producirs! en 
otras actividades marítimas. 

No obstante que el cambio en la can
tidad de datos y la disminuci6n del tiem
po disponible para reaccionar ha sido tan 
nlatcado, el proceso de pensamiento que 
para todas estas op!racioncs se ha esta
blecido es fundamentalmente el mismo 
y ha cambiado muy poco desde que el 
primer hombre observó y pensó acerca 
de un obj cto móvil y él mismo comenzó 
a moverse en torno a aquél. Estos procc ... 
sos de pensamientos, o raciocinios, han 
eido extensamente relatados en la solu
ción de problemas trigonométricos y ci
nemáticos, tales como: 

a) Trigonometría Esférica. Para nave
gación astronómica o por satélite. 

b) Cinemática. Empleando distancias 
y ángulos para la solución de problemas 
de posiciones relativas o geográficas usan
do velocidad y ángulos para resolver pro
blemas de velocidad relativa, evitar co
lisiones o efectuar interceptaciones. 

Los problemas resueltos fueron princi· 
palme nte bidimensionales, pero con la 
llegada ge !a aviacióp '/ lo$ submarinos 
los problen1as tridimensionales se hicie
ron comunes y ellos pueden tener un gran 
número de variables. 

El método más antiguo de solución fue 
el uso del ojo y de la mente humana que 
con entrenamiento constituyen un dispo
sitivo calculador extremadamente eficien
te y flexible, pero que, lamentablemente, 
ec ve afectado por la fatiga y el olvido, 
haciéndo]o cometer errores. particular
mente cuando el individuo se enfrenta a 
una situación confusa, o tras largas ho
ras de actividad continuada, o se encuen
tra enfermo. La ayuda que ha sido posi
ble entregarles consiste en resolvedores 
mecánicos de ángulo$l, mesas ploning y 
recientemente la pantalla indicadora de 
radar (tipo PPI) de exposición relativ,\ 
acoplada a un plotting de reflexión. Esto 
no sólo ha facilitado la solución sino que 
Je ha permitido alcanzar una gran preci
sión. 

Aun si el hombre que realizara el tra
bajo no fuera tan lento para las situacio
nes que ahora se experimentan y no su· 
friera de fatiga, todavía son muchos los 
errores que poseen los actuales métodos. 
La medición de distancias y demarcacio-

nes. la transmisión y registro en el mo· 
mento preciso, la lectura de diales y es
calas. la men1oria, la transferencia de in
formación desde el ojo a la mano o la 
palabra y el ploteo de los problemas ci
nemáticos, todo, todo lo anterior intro
duce errores. Y al final, la maravillosa 
velocidad y precisión del radar lamenta
blemente se pierde durante el proceso d e 
su información; después de haber sido 
detectada en microsegundos, la informa
ción es leída Ópticamente,. tran,mltida 
oralmente y empleada manualmente. A 
lo anterior queda por agregar el elevado 
costo que significa el entre namiento y 
empleo de los hombres requeridos. 

Si e5tamos dispuestos a n1ejorar e.sta 
situación, entonces debemos reconocer 
que el progreso llegará con la automati
zación marítima y debemos auspiciar la . 
La al.1tomatización completa difícilmente 
podrá ser alcanzada en Jos próximos diez 
o veinte años, pero un buen paso hacia 
ella puede efectuarse mediante el empleo 
de los Computadores Digitales Electróni
cos, que ya fehacientemente han compro
bado su confiabilidad y potencial en mu
chos campos de actividad para absorber 
aquello• trabajos rutinarios Y dlculos re
petitivos. permitié.ndo.le al comandante 
conservar y concen•rar su versátil mente 
y su rica experiencia en Ja más importan
te y primera de las tareas, que es ''tomar 
la decisión". El computador es ideal pa
ra desarrollar las tareas de medir distan
cias y demarcaciones de radar, traquear 
blancos. almacenar información y regis
trarla si se requiere, efeetuar todo tipo 
de cálculos, estimar rumbos y velocida .. 
des y por medio de una pantalla P.P. l. 
exponer cualquier tipo de información 
deseada . 

Dentro de su 1nemoria digital y circui
tos lógicos, perfectamente puede crear y 
mantener un preciso plotting que rcem .. 
plaza ampliamente al actualmente en uto, 
por medio de un rudirnentarío lápiz y 
papel. 

En algunos casos, la ayuda que pro
porciona el computador en la actualidad, 
es capaz de reducir el número de hom .. 
bres necesarios. Permitiéndole una opor
tuna acción, él puede mejorar la rapidez 
de la reacción defensiva ante una situa
ción amenazadora. 

Con el conocimiento y experiencia que 
se obtengan en adelante. el avance hacia 
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la completa automatización será alcan
zado paso a paso, pero en forma segura. 

111. REQUERIMIENTOS A 
SATISFACER 

Antes de considerar la aplicación de 
la técnica de la computación e lectrónica 
al comando naval y control de las ope· 
raciones, se hace necesario conocer los 
requerimientos de las diferentes situacio
nes y determinar qué asistencia puede 
ofrecer a la resolución de los problemas 
que cada una comprende. En el presente 
trabajo, para abreviar. se omitirán los 
análisis de las situaciones para determi
nar los requerimientos que se deben satis
facer, los cuales sólo serán mencionados 
ind ependientemente de las situaciones que 
los gestan y divididos en grupos bajo los 
encabezamientos de Datos de Entrada, 
Actividades y Datos de Salida y Salidas. 

Datos de Entrada 

-Medición de Distancia. 
-Medición de Demarcación. 
-Medición de Angulos. 
-Rumbo Propio. 
- Velocidad Propia. 
-Tiempo. 
-Altura o Profundidad. 
-Lectura de Ayudas Electrónicas a la 

Navegación. 
- Observaciones Astronómicas. 
-Constantes. 

Actividades 

-Traqueo de contactos de radar u 
otros. 

-Denominación de contactos o blan
cos. 

-Cinemática. 
-Movimiento verdadero con respecto 

a tierra. 
-Determinación y corrección de aba· 

ti miento. 
-Predicción de la Posición Futura. 
-Correlación de las Posiciones. 
- Scilalamicnto de aproximación a 

peligro. 
-Determinación de área de rebusca. 
-Conversión de Coordenadas. 
-Transferencia de Información. 
-Almacenamiento de lníormación. 
-Presentación de Informaciones por 

instrucciones pre-establecidas, o por 
demanda. 

Datos de Salida y Salidas 

a) Información: 
- Posición presente, rumbo y veloci00 

dad propios. 
-Posición futura, rumbo y velocidad 

propios. 
-Posición presente y futura de blan· 

cos, rumbo verdadero, velocidad y 
altura o profundidad. 

-Rumbo y velocidad relativas del 
blanco. 

-Predicción de arribos a posiciones 
definidas. 

--Señalamiento de precauciones de 
arribo a posicloncs defi nidas. 

- Predicción de situaciones peligrosas. 
b) Presentaci6n: 

-Canale.s de transmisión de datos. 
- Crabaci6n. 
-Expo!ición en pantallas P. P .1. 
-Mesa Plotting o Diagrama X • Y. 
-Unidad Comparadora de Cartas. 
-Expositor Panorámico. 
-Tableros de Lectura de datos. 
-lmpre.sión de información almacena-

da o calculada. 

Esta lista de requerimientos no es ex
haustiva, pero contiene los principales y 
aquellos que pueden darse con la ayuda 
de métodos de procesamiento electróni· 
co. 

Definición de algunos reque.rimientos 

Ciertamente con algunos de éstos no 
es su ficiente su sola mención, haciéndose 
necesario definirlos y comentarlos ade
cuadamente. 

Lectura de Ayudas Electrónicas a la Na
vegación 

Por esto se entiende la información que 
proveen los receptores de equipos de 
Loran o sistema Decca. En general. infor
mación de posición proporcionada por 
sistemas hiperbólicos. 

Traqueo de contacto de radar u otros 

Para mantener una buena vigilancia 
sobre los rr.ovimientos efectuados por los 
demás buques de la fuerza o los blancos 
y pode r determinar sus rumbos y veloci
dades, es necesario efectuar un registro 
sistemátic:o de sus posiciones presentes. 
Esto se ha hecho básicamente sobre una 
mesa plotting. pero nhora se puede por 
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nlcdio de un sistema basado en compu
t:idor, para lu cu:il ca.da contacto que d~
scc 1cr traqueado se le indica ni ai,ttma 
por medio de un c ursor electrónico, o un 
111:..re~dor que pueda ser controlndo por 
un" "bola rodante", joystick o por dos 
perillus y, por último, por un lúpi7. lumi
noso. 

Denominación de contactos o blancos 

Pnr:. mantener indi\'idualizad os los 
blancos, a cada uno se le asicna una le
tra, número o símbolo que lo identilique. 
En un aistcma d e computador, ~stos pue
den ter m cnlorizado.s y 3Uto1n6ticarntn
tc g rabados a lo largo del track que ro¡:is
tre el contacto en una pantalla P. P .1. 

Cinemática 

Con excepción de la •imple computa
ción de In. dist.incia recorrida n un rum
bo lijo en un tiempo d ad o. la mayoría el e 
lo.s problc1nas cinemáticos 1cquicren de 
lo. resolución de o.lguno. lorma de trián
gulos o combinació;. de ellos. 

Un 1i1ten1a de computa.dor cntrcg:i la! 
respucstttt con una exactitud y velocidad 
marcada1ncntc supeTiores a las o btenidns 
por medio de un plotting manual y el 
c&lculo 1ncnto.I. 

Movimiento verdadero con respecto o. 
tierra 

Cada vez. que !e requiera n1ostrat !a 
inlormación de un blanco obtenida de 
los acnsore.s de un buque en 1novin1iento. 
inedia.ntc una referencia ccográ(ic.n, 1~ 
c1tabiliiación neccsaTia debe ser deduci· 
do. de los mo\'imiento• d el buque. E•to se 
hace por medio de una n1csa p)ouing n1c
c&nica (O. R. T.). 

En In nctualidad las pantalla• P.P. l. 
asociadns a un computador que cf~ctúa 
)as correcciones neccsarlas :l la. iníorm 'l
ción recibida en foTtna. rclativn. curnplcn 
con mayor tnpidez este con1etido. 

Detenninación y corrección del abati
miento 

El abatimiento dcs\'irtúa cualquirr plo
leo gcogrúfico, peto este error puede ser 
u1inimizado introduciendo la~ corrcccio
ne• aproximadas. El abat imiento puedo 
ser co1nplctnmcnte correcido por medio 
del troqueo automático de un blanco geo-

grálicamente fijo o por medio de un p•· 
qucño siitcnu' inerchil. 

Predicción d e la posición futura 

La predicción de la posición futura se 
requiere pnrn scñu lar el momento de nrri
bo a puntos dclinidos clcl buque propio, 
o tros buquc:i, o:,viones y blanco.s, cxami .. 
nar lo.. posibilidade• de colisión. lorma 
de llc\'ar la estima y In interceptación de 
blancos. Lo• métodos de plotco tradicio
nalc• fueron c•tablecidos b.Uicamcnte p3· 
ra obtener dicho.a respuestas. Con lo. o.yu
da de un computador se puede lograr lo. 
tolución de ci tos problcnta.1" en situa.cio
ncs mucho mús co1nplcjas sin que el tien1-
po empicado en rcsol\'cr los cálculos afec
te demorando la obtención de las re•· 
puestas. 

Cornlación de las posiciones 

Pnra. cualquiera actividad de traqueo 
es c!cne:ial nlanlcncr la correl3c.ión de la 
po•ición pa$3dn con la prC>entc. El plo
tco manu3l 1.ntisfilcc esa nec:c&idad. pero 
un !istcma de compulaJor puede brindar 
un .eervic;io n1ucho más rápido y preciso. 
par~ic;ular1ncn tc cuando se trati\ de seguir 
blancos a travé:i de zona~ de desvancci· 
1nicnto y pttrn conjuun r informacionca re .. 
cibidas de dife rentes medios. 

Señalamiento d e l\proximación a 
peiigros 

E• efectuada por medio d e una alMm~ 
cuando !C está o se llegará a los limites 
de un área peligro¡nt, cuando el pcli~ro 
!C halla en un:.. determinada den1arca.ciún 
o sobre el t"'ck que sigue el buque. Esto 
puede ser hecho por medio de un ploteo 
manual ~obre una. carta adecuada o en 
una panto.lla P.P. l.. pero será mucho 
n1ás cíiciente si se realiza con un si1tcn1ll 
de computt,dor. Su uso es conveniente 
p rincipalmente para ad vertir coli~ion~s o 
varadas. 

Determinación d e Área de rebusca 

Resulta ahamcnl<' conveniente dclineAr 
el área en torno o un DA TU M por un 
círculo que se exponda de acuerdo "¡ 
tiempo ele ahntimiento o la velocidnd dd 
blMco. Un coniputatlor puede realizMlo 
t\u 101 ""tic amente. 
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Conversión de coordenadas 

La conversl6n de coordenadas rectan
gulares a coordenadas de latitud y lon
gitud comúnmente puede efectuarse sin 
mayores dificultades, pero la conversión 
de una posición dada por sistemas hiper
bólicos a coordenadas de latitud y lon
gitud sólo puede ser conseguido por me
dio de un plotting. Sin embargo. lo an
terior puede realizarse fácilmente por un 
intercambio matemático digital efectua
do por un computador. 

Transferencia de información 

Poseer informaci6n actualizada siem
pre constituye una ventaja, y por ello, e:i 
algunas circunstancias, resulta muy pro
vechoso traspasarla a otros centros d e 
uso. Los métodos normales de transfe
rencia de información son muy pobres y 
están limitados a dispositivos rotatorios 
mecánicos, sistemas fónicos, telegyafía y 
la palabra escrita. Un computador, usan
do solamente dígitos binarios, posee un 
gran potencial de transferencia de datos 
gracias a su enorme velocidad y volumen 
de tráfico, tanto dentro del mismo buque, 
como entre buque• o entre éstos y bases. 

Almacenamiento de información 

El almacenamiento de informaci6n 
normalmente se ha hecho en In memori:i 
humana, en tableros, en plottings o en 
bitácoras. Ahora puede hacerse en la me
moria de núcleo magnético del compu ta
dor, cintas perforadas o cintas magnéti
cas, para su uso inmediato o posterior. 

Presentación de informaciones 

Los antecedentes o informaciones ne ... 
ccsarios para ejercer el comando o el con
trol siempre deben estar disponibles y a 
mano del comandante u hombre que efec
túa el control para verificar y seña lar el 
correcto desarrollo de los acontecimien· 
tos. 

Un sistema de computador posee la 
ventaja de estar diseñado para presentar 
o exponer, ante el eomandante u hombre 
que ejerce el control, ciertas informacio
nes sin que para c11o sea necesario reque
rirlo y otras, bajo especial demanda. 

Canales de transmisión de datos 

Los canales de fonía y telegrafía com
parativamente son lentos e inducen a 

errores ante los canales controlado.s por 
un computador digital electrónico, que 
por su rapidez y preci!lión están idealmen
te diseña.dos para transferir información 
certera y actualizada. 

Grabacio'nes 

Virtualmente toda la información que 
antes se registTaba laboriosan1ente en bi
tácoras y cartas plotting ahora puede ser 
grabada por un con1putador. directamen
te en papel o cintas magnéticas. con mu
cho mayor consistencia y exactitud que 
cuando se hacía a mano. 

Exposición en pantallas P . P. l . 

El desarrollo que ha tenido la panta
lla P. P .1., en lo que resp ecta a su tama
ño y precisión, le permiten reemplazar 
con mucho éxito a la mesa plotting. Sin 
embargo. si se le usa con el rnismo mé
todo de la mesa plotting, toda la preci
sión que dispone una información de ra
dar se perderá. Esas capacidades poten
ciales pueden ser completamente explo
tadas por medio de un ploteo matemáti
co en un computador y usando la panta.· 
lla P.P. l. como un dispooitivo de con
trol para dirigir la actividad del compu
tador y brindar, al comandante y equipo 
de control. un cuadro de la situación en 
que se encuentran comprometidos. 

Mesa plotting o diagrama X - Y 

La mesa plotting convencional 
(D.R.T.) no necesita comentario. El dia
grama X - Y es una etapa más avanzada 
de la anterior que tiene la capacidad de 
entregar la información registrada sobre 
ella al computador con referencia a un 
punto geográfico y con gran precisión. 

Unidad comparadora de cartas 

Ya que el trabajo del navegante se ba
sa en una carta, es muy conveniente que 
los resultados de ese trabajo sean referi
dos a esa carta. La posibilidad d e efec
tuar esto automáticamente con un com ... 
putador es perfectamente practicable. 

Expositor Panorámico 

En lugares dond e el radar no tiene uso 
directo, como en el recinto de un Cuartel 
General o en un Estado Mayor, es más 
apropiado exponer Ja información pro
yectándola sobre un telón adecuado, que 
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vendría a ser el equivalente de la panta· 
lla P.P. l. 

Tableros de lectura de datos 

En las Comandancias en Jefe Navales 
se hace mucho uso de tableros, en los cua· 
les. en forma temporal pero constante, 
!e registra información de las fuerzas pro~ 
pjas y enemigas. Con un computador esta 
información puede ser aumentada enor
memente, pero el tablero se transforma· 
ría en un listado o en una pre,sentación 
visual en un tubo de rayos catódicos (ti
po pantalla TV.) . 

La información expuesta puede ser se
leccionada a voluntad o coordinada con 
la información expuesta por la pantalla 
P.P. l. del radar. 

Impresión de la información almacenada 
o calculada 

La información puede ser leída direc
tamente de los bitácoras, libros registros 
o ploteos. Con un computador, además, 
la información puede imprimirse automá
ticamente en teletipos y en listados. 

IV. MARIDAS - UNA SERIE DE SIS· 
TEMAS DE PROCESAMIENTO 
DE DATOS MARJTIMOS POR 
COMPUTADORES 

Hemos enumerado y revjsado los prin· 
cipales requerimientos del comando en 
diferentes situaciones marítin'las o nava .. 
les, pero no definido lc>s posibles sistemos 
de los cuales surgen estos requerimientos. 

Si nos fijáramos en las pequeños dife· 
rcncias de esas situaciones y sus posibles 
sistemas, la lista sería. extremadament~ 
larga, pero haciendo abstracción de ellas, 
todas las posibilidades quedan encuadra
das en las siguientes grandes áreas: 

-Buques mercantes. 
-Buques de guerra de superficie, 
--Submarinos. 
- Lanchas patrulleras rápidas. 
-Hovercraft. 
-Helicópteroo. 
-Patrulla.je aéreo marítin10 y de costa 

y servicio aéreo de rescate maríti1no. 
-Buques de contramedidas para 

n1inas. 
-Tr:lbajos hidro¡;ráficos y ocenno

cráíicos. 

-Comandancias en Jefes Navales. 
-Control de puertos y pilotaje. 

Bajo cada una de estas áreé'.lis las varia .. 
e.iones en requerimientos diferirán princi
palmente en el detalle y énfasis con que 
en mayor o menor forma aprovechen el 
sistema. 

Las variaciones circunstanciales, tanto 
físlcas como operacionales. pueden pare
cer a prlmera vista de consideración, pe
ro para los equipos mode rnos. ellas no 
son de significación y no alteran la natu
raleza de los requerimientos. 

Todos los sistemas mencionados cuen
tan con equipos que les son comunes, t.a
les comO': 

-Computadores digitales. 
-Elementos para programar los com-

putadores. 
- Equipos para medición de distancias 

y demarcaciones. 
- Procesador de señales de video del 

radar. 
-Autotraqueador. 
-Generador de símbolos. 
-Transmisores de datos y canales de 

radio. 
-Grabadoras. 
-Pantalla P.P. l. estabilizada para 

movimiento verdadero. 
-Diagrama X • Y. 
-Unidad comparadora de cartas. 
-Teletipo e impresor de listados auto-

máticos. 

La comunidad de requerimientos y de 
equipos que pueden suplirlo5 es la esen
cia del "MARIDAS", Maritimc Data 
Systems. 

La figura 1 muestra un esquema de los 
requerimientos generales que interesan :. 
las diferentes áreas de actividades maríti
mas n1encionadas en este trabajo. 

V. ESPECIFICACIONES PARTICULA
RES DE MARIDAS PARA BUQUES 
DE GUERRA DE SUPERFICIE. 

Los rer¡uerimicntos de un buque de 
s:ucrr;i de supe rficie son probablemente 
los más complejos. Para lns unidodes más 
t;rnnclcs, tales como portnavioncs. el 
campo de sus requeri1nicntos no tiene pa
rnlelot y no guardan mucha relnción con 
lo tratado en el presente trnhajo. Sin enl• 
b•r¡;o, lo• nece•idndes de los buque• me· 
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después de Iniciación Manual jVj v 1v 1v1v1vl • ¡v 1- 1- IV 1v 1 1 9 
2.-Denominación de Blant'OS, Líneas 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

Demarcatorias, Círculos de Distan- 1 1 1 1 1 l 1 1 1 1 1 1 1 1 
cias. etc. 1v1v1v1v1v1v 1°1v1- 1v1v 1v"fl10 

3. -Medición de Distancias I V 1V1v1v 1VIV1o1v1-1-1v1V 1 9 

4.-Medición de Demarcaciones IV 1 VJV I VIV I VI • I Vl-1-I V j V 1 9 

5.-Resolución Cinemática 1v 1v 1v 1vjv 1v1 °1 v 1v1v1v 1v1 11 

6.-Jn!ormación Estabilizada C:eogra!. 1v IV J v J v 1v 1v 1• 1v1-1-1- 1v1 8 
7 .-Determinación del Abatimiento 1v¡v1V 1v1v 1V 1o 1V1-1-1> 1V 1 9 

8.- Predicción de la Posición 1v1v1v 1v1v l v1 • 1v 1v1v 1v1v1 11 

9. - Correlación de la Posición 1v1v1v1-1v i v1 ºI Vl-1-1-1-1 6 
10.-Señalamiento de Peligros 1VJV1V1Vf-1-1o 1 Vl- 1-1v¡v1 7 
11.- Delincación Area de Rebusca j V 1 VI V 1-1V 1V 1°1-1-1V 1- 1- 1 6 

12.-Conversión de Coordenadas 1VI V1V IV1V1 VI o I V 1VI V1- i= I 9 

13.-Trans!crencia de Informaciones IV I V 1V l - 1V1V I 0 1V1-1Vl- 1V1 8 
14 .-Almacenamiento de Información 1v1v 1v1v1v1v1•1v1v1v 1v1v1 ¡j 

15.-Grabación de Jn!ormación 1V1V1-1- 1- :-1 °1 VJV 1V1- 1 Vl_l _6 
16.-Lcctura Sistemas Hiperbólicos rvrvTVTviv1-viorviv 1- 1-1 v 1 1 9 
17 .-Cálculos Astronómicos 1v1v 1-1-1-lvl 0 1- 1v1- 1-1v 1 1 5 
18.-Expos.ición en Pantallas P.P.!. 1v1 v1v1v1v1v1°1v 1- 1-1v1v 1 1 9 
19.-Dia¡;rama X. Y (Masa Plotting) IV l- 1-1-1- 1<1> lº IV I Vl- 1-1-1 1 4 
20.-Unidad Comparadora de Cartas 1v1-1v1v 1- 1v1 •1- 1-1-1-1v1 ¡-5 
21.-Exposltor Panorámico 'l- l- l-1-1-1-1 °1-1- l v1v1-1 1 2 
22.--0tros Cálculo• fv IV 1-1-1-1v-1o1-IV 1-1-1 VI 1 5 

! 1 1 1 1 1 1 1 1 1 111-1-
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

--•fot•Íu en <ada Slsttma: 121 19 17 14 15 19 17 9 9 11 17 __ ... ____ 
Sota: 

> =:: Sólo InCormación de Marcas 
4> = Oífor~ncl3s d•bido a las circunstancias 
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nos soíisticados tienen gran sin'lilitud con 
aquéllas de las diíerentcs: 5ituaciones ma
iítilnas aquí consideradas. 

Los requerin1ientos básicos son: e l tra
queo de un gra n núrnero de blancos y la 
reaolución de lo• problemas a ellos aso
ciados tale$ corno cf1lculo de sus posicio
nes, dct~rminación de sus ru111bos, velo
cidades, altura o profundidad (según co
rresponda.). recolección continua y actua
lizada de las inforn1a.ciones concernien
tes a los blancos que interesan, datos <le 
navc¡;aci6n del buque propio y distribu
ción d e las lnformacionc.s procesadas a 
los usuatios, tanto dentro de hl propia 
unidad como a los d e otros buques. 

La capa.cidnd de traqueo auton1ático 
requerido aproxin1ada1nente es de veinte 
bl~ncos y contacto5 de superficie con ve
locidades superiores " los 1 O.O nudo•. 
diez blancos aéreoi; con vclocidadc:; su
pcriore$ a los 1 000 nudos y de tres blan
cos subn1arino.s. Cada uno de csto.:1 
blancos debe poS;eer un símbolo de 
identificación el cual debe apttrccer junto 
al eco que marca en la pantalla P.P . l. y 
que debe $Ct uaado cunndo se interrogue 
:il computador ~obre información de ese 
blanco. Se¡:mentos luminosos. que apa• 
rezcan en la pantalla P.P. l., que indi· 
quen los vectore:s de rurnbo y velocidád 
Vl~rdadera de nquel!os bl;lnCO~ que nece
sitan una atención inmediata: de e1Jos de
be contarse con una cantidad rquivalcnle 
al f 5 ~t,, de lo.s blancos que ! e rcs;istrnn. 

Las pantalla:! f-'. P. l. deben !ervir co
rno cuadro~ de apreciación tanto como de 
dispositivos de control y poder presentar 
el panora.mn relativo o verdadero, tanto 
colno los eco$ con sus respectivos $Ímbo
los, y ser capace5 de entregar, cuando se 
nece!j te, lo siguiente : 

-Trc' líneas de dcrnarcaciones desde 
el buque propio, c:on10 de otros bu
que!. 

- Dos círculo! de expansión p¡ara de .. 
linear {arcas de rehusen. 

- Dos círculos ajust:ihlc! para seiialar 
áreas de peli~ro. 

Los datos referente! al buque propio 
y a lo$ blancos dehen ser expuestos tic 
acuerdo a un program3 de Ín! trucciones 
previarncntc estaLlecida, o sct:ún st"an de
mnn<ladas. tanto en las pantallas P.P. l. 
co1no ~n lo! tableros de lectura de dntos. 

Estas inforrnaciones deben inc1uir iclcnti .. 
ficaci6n del track, rumbo, velocidad, 
liempo y distancia p:i.ra alcanzar una po
fición, y otras informaciones adecuoda3, 
tales corno "vcctacs·· para el control de 
helicóptero.. También debe c:xponer la 
posición del buque propio en latitud y 
longitud derivada de la d errota por esti
ma, señalando la corrección por abati-
1niento dctern1inada por situaciones :is
tron()micas. slstc1nas hiperbólicos, o de 
radar. según se di~ponga. 

La informt:tición que se transfiera den .. 
tro del buque será la necesaria para la 
dc:iignnción de blancos. La información 
que se intercan1bie con otras unidadc!t se 
hará por canalc5; de transnlisión de da tos 
y teletipos, y será : demarcaciones. posi .. 
ciones re lativas, poslciones con re ferencia 
geográfica y otros datos suplcn1cntarios. 
Si ~e desea, cualquiera de todas estas in
forn1aciones que procesa el sistcm<l puede 
ser grabada, con el objeto de analizar las 
operaciones cícctuadaJS, realizar critica~ o 
setcar conclusiones que pcrrnitao mejorar 
el rcndin1iento de la uuidnd. 

VI. EL COMPUTADOR 

Por todo lo tratado hasta el mon1ento 
resulta fácil comprender que el coruzón 
del sistcron es el co1nputaclor. En este 
capítulo se dará una imagen global de 
cst<: di~positivo y de su5 capacidad~s. 

El computador que requie re !\IARIDAS 
es un con1pu tador digital de propósito 
general y de prograni"ción almac.enada 
que posee una gran velocidad de opcru .. 
ción y cuya n1emoria es de acceso per00 

manentc. Es digital porque bs cantida
des (y datos) son representada• por cir
cuitos estáticos discretos: esto es, cada 
eJt1nento del circuito eonducc o 110 con
duce, la corriente fluye con polaridad po
sitiva o con negalivn. En con1paración, un 
con1putador analógico rt.pr~senta una 
cantidad (o nlirneto) por un voltaje o C'O

r rit>nte, que es proporcional a lil e.anti· 
d .. d: este voltajt, o corriente, puede asu .. 
n1ir cualquiera de los infinito~ valores po
sibles. 

Es un co1nputa<lor de propó,ito r,tne
r;,d, porque solnrntnle \'tlri:indo su pro .. 
gra1nación, podrá resolver uua variedad 
equivalente de problema.s, ~in que eJlo 
!Ís;nifique un cf\n1bio en su diseño. 
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Se dice que es un computador de pro· 
gra1naci6n a lmacenada porque resuelve 
cada problema en particular por medio 
de la ejecución de una lista de instruccio· 
nes que se hallan almacenadas dentro de 
su men1oria. L-os únicos tipos de proble .. 
mas que un computador di¡:ital puede 
resolver son aquellos que le han sido for
mulados siguiendo reglas estrictas. Poco 
iigniflca cuan complejas sean estas reglas 
si ellas han sido establecidas con antici
pación. 

El computador puede dividirse en cua-
tro unidades principales. que son: 

-Unidad Aritmética. 
-Unidad Control. 
-Unidad de Entrada• y Salidas. 
-Unidad Memoria. 
La "Unidad Aritmética" realiza todas 

]as operaciones aritméticas y funciones 
esenciales, cotno la gestación de un men
saje de respuesta. 

La "Unidad Control" interpreta las 
instrucciones y controla la secuencia de 
las operaciones que realiza. el computa .. 
dor. 

La "Unidad de Entradas y Salidas" 
provee los elementos para (a$ comunica
ciones con los equipos externos. permi
tiendo la entrada de los datos necesarios 
para obtener las so luciones y la lectura 
de las respuestas. 

La "Unidad Memoria" almacena los 
programas, tablas de valores, datos, coni· 
tantes y resultados parciales (en forma 
tran!Ítoria) necesarios para llegar a la 
solución requerida. 

El computador usa el sistema binario 
para realizar sus operaciones aritmética'l. 
Este, como sabemos, emplea sólo dos 
dígitos, ceros y unos, lo que facilita enor
memente el problema de los circuitos 
electrónicos, pues siempre súlo habrá dos 
estados que reconocer. 

l .. as operaciones de un computador di
gital común co nsisten de adición, .suh:¡
tracción, multiplicación y divislón. En un 
computador MARIDAS. todas las opera
ciones son substractivas. Esto significa que 
la adición, multiplicación y divislón se 
realiian empicando la substracción sola
mente. 

Usando sólo Ja substracción, las divi
aionca y multiplic<icion'°' son procesos re .. 
pe titi\'os comporativan1entc 1orgos, pero 

que. por la velocidad a que opera el com· 
putador y la bondad del método, se com
pensan ampliamente. La habilidad del 
computador para hacer trabajos rutina
rios velozmente pertnite la obtención de 
soluciones que, de o tra Forn1a, emplea
rían muchos: ho1nbres-años en lograrlas. 
Con10 un ejemplo, la memoria de acceso 
pern1anente del computador contiene cer
ca de un millón de elementos cuánticos 
de información. denominados "bits" bi
narios. Treinta de estos "bits .. constitu
yen una palabra computada que puede 
•er extraída desde cualquier parle de la 
memoria en 2. 5 millonésimas de •egundo. 
Una instrucción promedio para ser com
pletamente realizada requiere alrededor 
de l 3 millonésimas de segundo. De este 
modo. sin considerar el elemento huma
no, 75.000 in•lrucciones pueden ser rea
lizadas en l segundo. 

La instrucción de computación consiste 
en una lista de 62 operaciones simples, 
talc'5 como: sumar, restar, parar. almace
nar y leer. Es tarea del programador 
(persona entrenada en el arte de elabo
rar los programas del computador) es
tructurar la lista de instrucciones, deno
minada programa, usando combinacione~ 
de las 62 instrucciones básicas. 

Las instrucciones norm'11rnente son eje
cutadas en Ja secuencia numérica en que 
fueron almacenadas en la memoria del 
computador. Un computador digital. sin 
embargo, posee una característica muy 
especial: la de poder adoptar determina· 
ciones elen1enta les y, sobre la base de una 
determinaei6n, tomar uno u otro curso de 
acción. El programndor reduce todas las 
decisiones n expresiones numéricas que 
para el computador signifiquen positivo, 
negativo, cero, no cero, mayor que, n1e
nor que, o igual a otro nún1ero. Dcpen· 
diendo de cuál sea la decisión adoptada . 
el computador podrá seleccionar la si· 
s uicnte instrucción ya sea continuando la 
.!ecuencin numérica, o bien, locnlizando 
otra en cualquier lugar de la. memoria. 
E•ta habilidad que posee el computador 
de poder "•altar'' siguiendo la decisión 
adoptada, permite que u na porción del 
progran'H\ se repitn tnntas veces con10 sea 
necesario antes que el contputador regre
se a ]a porción princip"I del pro~rama. 

El computador MARIDAS •iemprc está 
asociadf:\ con un dispositivo generador de 
símbolos. Este dispositivo provee los for-
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mas de ondas necesarias pa1a dibujar en 
las pantallas P.P. l. los símbolos desea
dos. El ¡:enerndor recibe un mensaje des
de el computador que le indica cual es el 
símbolo que debe ser presentado. La lo
cnliznción del símbolo en la pantalla, sin 
emborgo, es una función propia del com
putador. 

VII. ELEMENTOS DE PROGRAMA
CION 

En el capitulo 111 ''irnos los principales 
requerimientos de MARIDAS sin relacio
narlos con situaciones espec.iíieas. En el 
capitulo V vimos en forma general las es
pecificaciones especiales de MARIDAS 
para un buque d e guerra de superficie, 
sin tnmpoco haber indicado cómo se lo
graban relacionar adecuadamente las di
ferentes informaeione.s y actlvidades pa .. 
ra dar solución a los diferentes problemas 
que se le plantean al computador y luego 
e•poncr Jos re.suhados. Esta relación ne
cesaria la brinda el programa diseñado 
para cada situación en particular. 

Un programa de inst.ruccionc1 es un 
grupo de números codiílcadot y registra
dos tanto en una cinta magnética como 
en una cinta perforada. La s:rabn.ción de 
las cintas de programas es una 1abor que 
pertenece a un Centro de Progra1naci6n 
(Centro de Programación de la Floto.). 
Luc¡o las cintas son en\•iadas o los dife
rentes buques que disponen de MARI
DAS. En cuanto las instruccionc.1 ion in
troducida• electrónicamente .a la memoria 
del computador, ellas le indicarán c6mo 
realizar tareas matemátlca1. t3les como 
sumar un número con otro. o cumplir un 
trabajo inte1no. cómo alm:lcenl\T datos 
en In memoria del cornputador. Ln serle 
de in11ruccioncs, que constituyen un P'º'" 
¡ ran1a, permiten realizar las numerosas 
opcr:-cioncs matemáticas sirnples CJUe lo· 
grarán obtener la solución de un proble
m3 mucho más complejo. 

La diaposición o secuencia de las ins .. 
ttucciones dentro de un programa se ba
'ª en el tipo de problema que el proi:ra
mador desea. resolvct. Un comhio en un 
programn rcquicre sóJo de que unft nuev<l 
cinta se introJuzca al computador. 

Un cornputador en opcrnchin ac en· 
cuenttl\ realizando unn tarea matcmátic:\, 
o bien, ~n cspern de rcali%~r al~una. El 
comput3dor conrlnúa operondo hasta que 

alcanza un punto del programa en que la 
instrucción es detenerse. El computadur 
también se dc1icnc cuando. a través de un 
programa mal diseñado, recibe una ins· 
trucción que no puede interpretar. 

VIII. VJSION GENERAL DEL N.T.D.S. 

A comienzos del nño 1961 la Arm'1du 
nort.!amcricnna. comenzó a instalar en aus 
buques de guerra el N.T.D.S. (Naval 
Tact.ical Dota System) con el propósito 
de amalgamar a toda una fuerza de tll
rea dispersa en medio del océano. con· 
virtiéndola en unA sola unidad defensiva. 

Según el Jefe de Operaciones Navales: 
"N.T.D.S. era necesario para hacer 
frente a los proycc1ilcs y aviones que pue
den aproximarse n una fuerza de tarea ,\ 
velocidades de miles de millas por hora. 
La Armada debe anticipar ataques simul
táneos a unidades de la flota desde diver
!OS ángulos. a varias ahuras~ en cantida· 
des que saturari'an las representac·ioncs 
gráficas, con )ápiz de cera y transparencia 
comúnmente en uso en las Centrales de 
Informaciones de Combate". 

Comentaremos el N.T. D. S. por ser 
el más sofioticado MARIDAS actualmen
te en uso en el hemisferio occidental. 

a) Comentario general 
La informaci6n bAsica e.s tecolcctado 

desde los diferentes dispositivos de en
trada (acnso1es) que existen a bordo. in· 
cluyendo radar, sonar, l. F. F. y E. \V. 
equipos. El complejo mecánico del 
N .T. D.S. dispone de trts tipos de con
:olas: unas de exposición de datos de en
trada, otras di1cri1ninadora.s de ahura y 
magnitud de raids y las de exposición 
de datos utilizoble•. Las consolas de ex
posición de datos de entrada permiten ~ 
sus operadores introducir info1mnción al 
computador. exponer infórmación báaica 
de radar desde cualquier radar de a bor
do y cxponct inform01ción procesada por 
medio de la simbolos;i" N. T -D. S. 

Las consobs discriminadoras de alturó\ 
y nlaG;nitud de r3ids son us:idas para. ex· 
poner seiial de video de )o, radare~ Je. 
termi nadores de Rltura y de rebusca né
r<a con el prop6sit<> de dc termin>r la ttl
tura y taml\Í10 (ma¡:nitud del rttic.I) d~ 
los blancos a<reos. Las consolas de doto• 
utilizable-., aon U41i"c1Aa para el:poner y 
evaluar la infornlación prOCe$:ida por .-l 
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computador, por medio de la eimbolo¡¡ía 
N.T. D. S. tanto como por la acción que 
reco1nicnda para ayudar a adoptar una 
decisión. Si oe desea, también puede ex
ponerse señal de video. 

El generador de símbolos recibe una 
sei\al diRital desde el computador, que le 
indica el tipo de símbolo que debe pro
ducir, para que el computador lo envie 
como información a las pantallas de las 
consolas. Un procesador de sei\ales de 
video, cuando es usado, detecta automá
ticamente la pre.sentía de los ecos de ra
dar producidos por los blancos y traspa.sa 
1us posiciones al comput.ador por medio 
del traqueo automático. 

Los computadores Univac (de la Re
mington Rond) proveen acumulación de 
dato" diseminación de ellos, exposición 
en las consolas de datos procesados, pro
cesamiento de tracks y amplificación de 
informaciones., ayudas para adoptar de
cisiones (incluyendo recomendación del 
armamento a emplear), control de las 
jntcrccptaeiones y muchas otras funciones. 
Un p:inel monitor permite a un operador 
controlar y conducir la operación de los 
computadores y otros cqu.ipos asociadot. 
E.I computador acepta todo dato c in•
trucción. ejecuta instrucciones y expone 
los resultados. Opera solamente con nú
meros: todos los problemas deben ser re
ducidos a exprcsione? o a ecuaciones ma
temát.icas. 

Una tecla central permite que el com
putador reciba datos en forma manual e 
intermitente, cuando ellos se obtienen " 
una razón baja o lenta. Esto evito 31 com· 
putndor tener que t:J.crificar un número 
exceeivo de canales de entrada y salida 
autom6tica de datos. 

Los teclados y tableros de lectura de 
datos •on standard. El diseño b&sico está 
adaptado a cada una de las funciones que 
a conlinuación se indican: 

1.-TECLAS DE ENTRADA DE DA
TOS DE AERONAVES: Abastece al 
computador de la información que con
cietne al control de las aeronavco. 

2.-TECLAS E.C.1\1.: Entrega al 
computador las característicBS de las 
transmi1ioncs e1tctrónicas dctectr.dot. 

3.-TF.CLAS DE NAVECACION: 
Pumiten 14 entrada al computador de la 

información concerniente a la navegación 
como posición, rumbo, velocidad y abati
miento. 

4.- TECLAS DE COMUNICACIO
NES: Son usadaa para el control de la red 
de canales de transmisión de datos. 

Los canales de transmisión de datos 
r..utomáticamcntc intercambian datos di .. 
gitales entre los buques que cuentan con 
equipos N.T. D. S. Además. un teleti
po automático difunde informaciones de 
los tracks que re¡;istra el N.T. D. S. para 
aquellos buques que no están equipado• 
con N.T.D.S. 

b) SimboloKí• N.T.D.S. 
Los •ímbolos N.T.D.S. son comple

tamente diferente• a aquéllos que se cm· 
p ican en el plotting de una c. l. c. con
vencional. 

La figura 2 muestra alguno• ejemplos 
de la simbología N.T. D. S. La mayoría 
de las símbolos tienen un diámetro 
aproximado de l4 de pulgada; el "sím
bolo de enganchamiento" (Hook Sym
bol) GUC indica cuándo el track está ba
jo control cerrado, es un círculo de Vz 
pulgada de di6metro. 

La figura 3 muestra la evolución de un 
traek hostil desde que es detectado por 
e: radar hastn que es expuesta la solución 
de su interceptación. Se puede apreciar 
que los símbolos que aparecen en la pan· 
talJa surgen con las señales bás:ic.as de vi
deo, el "pip" debe e1tar centrado en el 
•ímbolo. La figura 3 A muestra el P.P.I. 
con el símbolo de buque propio, señftl 
de 1. F. F. y contactos de radar expues
tos. 

Cuando el track es introducido al 
N .T. D. S .. primero se representa por el 
tímbolo de track tentativo, como en la 
figura 3 B. En la figura 3 C los tracks son 
confirmados como desconocidos y se ae .. 
tualizan los slmbolos. Ambos tracks, en
tonces. son identificados y actualiudos 
Jos símbolos como lo indica la figura 3 D. 
La figura 3 E. mueslr'1 el acoplamiento 
del interceptor con el hostil. símbolo de 
enganchamiento (bajo control activo), 
símbolo de buques ami¡:os, círculos de los 
misiles de los buques y la zona defendida. 

La fiKUr:\ 3 F muest ra la solución de 
la interceptnci6n que ha sido elegida. 

e) Canales de Tranomisión de Dato•. 
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Los canales de tra nsmisi6n de datos 
permiten que los computador•• de los bu
quea. debidamente equipados, de una or
ganizAei6n de tareas se comuniquen en
tre ellos en forma actualizada, dándoles 
a cada uno acceso inmediato a la infor
maci6n procesada por los otros. Corrien
temente se dispone de tres canoles: 1 1. 
14 y 4A. 

Canal 11 

También se le conoce como canal "A", 
es de velocidad media y empica las H .F. 
y te usa en las comunicaciones de largo 
alcance. E1te canal enla:ta los buques con 
N.T.D .S .• los aviones que con fi guran el 
A.T.D .S. (airborne T .D .S. ). las uni
dades de playa del M .T.D .S. (Marine 
Corps T.D.S.) y los correspondientes 
sistemas canadiense y británico. Canal 1 1 
tiene un a lcance de 300 millas náuticas, 
y permi te una razón de transmisión de 
datos de más de 7S palabras computa
das por segundo. Esta velocidad le per
mite al canal mantener actualizados los 
datos a ruón de 20 tracks por segundo. 

El canal 1 1 puede ser operado de los 
siguientes modo&: 
1 . - Rol! Cal!. La red de con trol del bu

que interroga a cad:i uno de sus pi
quetes en un orden establecido. Los 
piquetes responden trasmitiendo los 
datos propios de su traek. 

2. -Round Robin. Los buques también 
introducen los datos en un orden es
tablecido, pero cada transmisión de 
101 piquetes es inic:iada por una 
transmisión previa del buque. 

3 .-Droadeast {transmisiones lur¡¡as). 

Una nave d ifunde todos los datos 
de tracks al resto de las unidades. 
Esto les permite a los buques reccp
torts exponer un claro panorama de 
la situación táctica, aunque ellos se 
cnc.uentrtn operando bajo silencio 
electrónico. 

4 .-Short Broadcast. Este modo de 
operac.ión permite la transmisión, 
en u na fracción de sci;undo. de un 
número )imitado de datos de trncks 
1eleccionados normaln1cnte. cun.ndo 
ic opera en radlo silcnc:io. Se inicia 
manualmente y te rmina en formJ 
automiitico. 

Canal 14 

Es un canal de H . F. semiautomático 
que d ifunde información de tracks 
N.T. D . S. a los teletipos. Su uso princi
pal es beneficiar a los buques que no es· 
tán equipados con N .T.D.S. Actualiza 
los datos d e tracks a una raz6n aproxi· 
mada de 1 O " 20 reportes por minuto, 
d ependiendo de la velocidad del teletipo. 
Este canal opero sólo en dilusi6n. 

Canal "4 A" 

Es usado para el control automático 
do Jos interceptores que están equipados 
con el sistema especial de comunicacio· 
nes AN/ USC - 2. Efectúa el enlace au
perficic·aire y nirc-aire necesario para 
controlar a un g ran número de avionc'll. 
equipados apropiadamente, a dist:.nciils 
superiores a las 200 millas náuticas. Ca
nal 4 A empica las U. H. F. Permite el 
control de las interceptaciones, control 
del tráfico aéreo y las funciones del ate· 
r'rizaje autom,tico. Controla los mensajts 
que generan la pantalla. o exposici6n. del 
piloto y/ o las señales del piloto automá
tico del avi6n. Responde los mensajes, 
reunidos automáticamente, hacia el avión 
e n vuelo e instrum entos de navegación 
y provee informac:ión suficiente al buque 
para controlar a los avione:S, aunque no 
sean detectados por los radares. 

d) Aplicaci6n práctica del sistema 
Para iluatrar el uso del computador y 

consolas N.T. D .S., la siguiente descrip
ción tratará la tecuencia de eventos que 
ocurren desde el momento inicial en que 
un blanco es detectado hasta el instante 
en que es traqueado adecuadamente por 
el computador. Debemos tener presente 
que todo traek primero debe ser indivi
dualizado, para que el operador de u no 
determinada consola lo atienda y tome 
acción sobre él. Los tracks deben ser in
dividualizados para permitir las siguien
tes acciones: ( 1) que el computador lo 
•cleccionc, (2) que el operador especi fi
que el número del tr:>ck en que está inte· 
resado o (3) la adquisición manual dd 
!rack que interesa, por medio de un cír
culo clectr6nico móvil que se expone en 
la pantalla de la consola. Al círculo se le 
denomina ¡¡ancho (hook) y al ubicarlo 
sobre un blanco se dice que es un "trnck 
enganchado". 
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De las tres posibilidades de acción, la 
selección del computador es la general
mente u~ada. por ser un proceso auton1á
tico y el más e fectivo cuando se trata de 
determinar cual d e los blancos requie re 
de atención inn1cdiata, Las funciones de 
detección, traqueo. id cntiíicación. deter
minación de altura y magnitud de raids 
constituy! n datos de entrada no elabo
rados. Constituyen la iníormación básica 
obtenida de los diferentes sensores, como 
radares, so nar, E.C . M. y equipos l. F .F. 
Cuando, por ejemplo, un nuevo track 
aparece en el área de vigilancia, viene a 
s.r responsabilidad del grupo de conso
las de datos de entrada abastecer al com
putador con información pertinente ni 
track. 

Detección 

Al entrar un nuevo track a l sistema del 
proce!amiento automático, tiene lugar Ja 
siguiente $CCU!ncia de eventos: 

1.-Un ceo de radar aparece por pn
mera vez en fa consola de detección y 
traqueo. 

2.- EI operador ubica su " ball·tab", 
o "rolling hall'', sobre el "pip" y presio
na el botón "Nuevo track" . 

3.-Esta acción produce que el com
putador almacene la posición o coorde
nadas de la "ball-tab". Estas coordena
das son rectangulares y con referencia ..i 

un punto geográfico previamente intro
ducido al sistema. 

4.-EI computador trata al nuevo track 
como un track tentativo y le asigna un 
número de track tentativo. Este e s un nú ... 
mero de índice que el computador utiliza 
para efectuar la búsqueda de anteceden
tes en su memoria. 

5.-El computador, entonces, ej ecuta 
una rcbu$ca en operaciones correlativas 
yendo a través de todo su aJmncenamien· 
to de d atos de tracks para determinar si 
el nue vo track es rca1mcntc nuevo. Esto 
lo realiza comparando Jns coordenadas 
del track con todas las coordenadas de 
los otros tra.eks. Si no existe corre:ación, 
e) computador reconoce el track como 
único. El núni:ero asignado al track en
tonces el! almacenado en la memoria. d!] 
con\puta.dor. 

6.-En subsecuentes f,,.rridos del ra
dar, el operador corrige la posición del 
track. ~to sirve para dos propóslto:t: 

( 1) Actuali zar los da tos del track y va
lidar la señal de video detectada inicial
mente: ( 2) Entregando posiciones suce
s ivas de l blanco a intervalos de tiempo, 
se Je provee su(icicntc inforn"lación al 
computador para que determine rumbo y 
velocidad del blanco. Esta información 
es almaccnadn en la memoria en e l lugar 
correspond ~entc al número asignado al 
track. 

7 .- Por cada número de track que <e 
guarda en la memoria, el computador co
loca un s ímbolo sintético sobre el contac
to en la pantalla, de acuerd o a las coor
d enad-.s que tiene d e la posici6n dd 
track. El computador emplea la informa
ción de veloci~ad para calcular la posi
ción actua lizada de l símbolo. 

Traqueo 

Habiéndose cíectuado la entrada del 
nuevo track, el con1putador lo asigna a 
un operador de traqueo sclcecionado, 
quien tiene la responsabilidad de obser
varlo y controlarlo. El traqueador obser
va si el símbolo se encuentra sobre el 
respectivo eco de radar en todo momen
to. De no ser así. significa que el blanco 
cambió de rumbo, o que la solución ori
¡:inada por el computador era errada. 

En ambos casos, el traqueador engan
cha nuevan1ente el sín1bolo, mueve su 
"ball tab" sobre el eco y presiona el bo
tón ''Corrección de Posición .. de su con
tola. Si el eco de radar y su símbolo coin
ciden, el blanco está siendo traqueado co
rrectamente por el computador y el ope
rador de traqueo puede desviar su aten· 
ción a o tro:t b la ncos. 

Con todos los blancos traqueados co
rrectamente, el sistema tiene buena infor
mación d e posición y ve locidad de todos 
los contactos. 

Identificación, Tamaño d el Raid y 

Determinación de Altura 

E.stos datos entran automáticn1ncntc al 
sistema, esto es, los tracks son presenta
dos en secuencia a las consolas especia
les de identificación, detcrminadoras de 
tnmaño de raid y determinadores de al
tura. Los operadores de estas consoJas. 
m<'diante el uso de botones y cursores. 
entregan información de Jos tracks que 
el computador selecciona para presentar-
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los. Estos datos son grabados <:n la me
moria del computador en el lugar que le 
corresponde al número de track. 

Método de Operación de Alternativa 

La operación manual completa de un.a 
C. l. C. con N.T. D. S., empleando sólo 
señales básicas de video, se define como 
Modo 111 de Operación. 

Dos son las principales causas que pue
d e n provocar este modo de operación: 
Falla total del computador o del genera
dor de símbolos. 

Cuando uno de estos imprevistos ocu
rre. debe ponerse en práctica un proce
dimiento adecuado para traspasar 103 

contactos desde las consolas N . T. D . S. 
a los plotting manuales, deben reportarse 
todos los contactos por medio de la voz. 
y rede!ignar los contactos usando desig
nación alfa-numérica, tal como el com
putador asigna números a los tracks. 

El Modo lf[ de Operación variará, des
de luego, de acuerdo a las circunstancias y 
tipo de operación existentes antes del 
cambio. Sin embargo, las siguientes me
didas $e aplican en lodos los casos: 
1 . -Las caras de las pantallas y plotting 

ve rticales deben engrillarse en coor
denadas rectangulares. Entonces. Jos 
contactos pueden ser leídos direc .. 
lamente de las pantallas a los plot
tings. 

2 . - El personal cambia al lenguaje con
vencional para reportar los contac· 
tos. 

3. -El control de las inttrccptaciones se 
cumple usando los métodos conven
cionales. 

4 .-El Oficial Control de Radares desig
na en orden correlativo el número 
de los tracks. Debe asegurarse que 
el cambio al Modo 111 haya sido he
cho pausadamente y que el panora .. 
ma. táctico no se haya perdido o 
distorsionado. 

Ex.isten tambitn varios requerimientos 
a cumplir para retornar desde el Modo 
lll a la operación normal con co1nput3 .. 
dor. Por ejemplo, durante la operación 
d e alternativa Jos movimientos del buque 
son desconocidos por el computAdor. Pa
ra que se le recupere, se le debe introdu· 

cir 1:1 posición actual y también el rumbo 
y la velocidad. Durante la recuperación 
del computador, los traqueadorcs conti
núan ploteanclo los contactos sobre sus 
pantallas, mientras un traqueador desig
nado introduce todos los contactos ni 
computador. Una vez que el panorama 
N .T. D . S. so ha restablecido, todo el 
personal debe cambiar a sus obligaciones 
N.T. D. S. Nuevamente el Oficial Con
trol de Radares es responsable de que t'l 
cambio se haga pausadamente. 

IX- SISTEMAS ACT UALMENTE EN 
USO EN LAS ARMADAS DE 
FRANCIA E INGLATERRA 

La Armada francesa adoptó, bajo li
cencia norteamericana, el N.T. D. S. de
nominándolo SENIT. Este cambio de de
nominación no implica variación alguna 
en el sistema, ya que los equipos, simbo
logía y programación son exactamente 
iguales. 

La Real Armada inglesa ha desarrolla
do su propio sistema naval denominado 
C. A. A. l.S .• Computer-Asisted Action 
lnformiltion Systcm, q11e m<Antiene por 
completo la esencia del MARIDAS. Su 
modo de operación es similar al NTDS., 
s in embargo. registra variaciones en su 
simbología y presentación externa de los 
equipos. 

Conviene hacer notar que las principa
les fábricas de equipos electrónicos de 
Ingla terra ya han puesto en el mercado 
mundial sus propios diseños de MARI
DAS. Podemos mencionar a Decca Com
pany, Solartron Company, Plessey Com
pany, Marconi Company y Fcrrn.nti Com
pany. 

X. CONCLUSIONES 

Se han visto las enormes ventajas que 
reporta MARIDAS en cuanto al indiscu
tible mejoramiento de la eficiencia de 
una Central de Informaciones de Com
bate y de otras nctividadcs marítimas. 
No obstante y centrando el enfoque so
bre un buque de guerra, y teniendo pr::
scnle lo extremadamente compleja que 
re$ulta su instalación a bordo y el eleva
do costo del equipo, como de las prue
b3s que deben cfectu~rsclc una vez c;om-
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plctada su instAlación. surgen con· 
sideraeiones presupue$lat'ias que Jimitaa 
la n1e::lida en que pu!den obtenerse e 
instalarse. 

Bajo estas li1nitaciones, el criterio paré\ 
la instalación del MARIDAS debe com
prender las s iguientes consideraciones: 
1) Que $ignifiquc una abierta gananci.i 

en la capacidad de rendimiento en la 
misión asignada, incluyendo Ja posi
bilidad de soportar las necesidades 
de una Insignia embarcada. 

2) Deben instalarse equipo$ de rebusca 
y arn1amento n1odcrnos, con el obje .. 
to de aprovechar al n1áx.irno las ca, .. 
pacidadcs potenciales. 

3) La vlda en servicio activo rr.$lan~e 
que le quede al buque debe ser de 
n1uchos aiio$. Durante los primero$ 
aiíos de la instalación del MARIDAS 
es nccc~3rio adoptar todas la~ nl!di
das para obtener un balance táctico 
real entre los diferentes tipos de hu
ques que cuentan con el sisten,a, con 
el objeto de realizar las rnodificacio-

nes necesarias para n1ejorar la efi .. 
ciencia general de la flota, si así se 
requiriera. 

Estas consideraciones resultan especial· 
mente valederas para las Armadas pe· 
qucñas como la nuestra. 
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