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ANALISIS PRELIMINAR DE ESTABILIDAD Y SEGURIDAD DE LANCHAS
RAPIDAS EN LAS INTERISLAS GALAPAGOS

PROBLEMA

En los ultimos anos, se han registrado incidentes con lanchas rapidas
que operan en las islas Galapagos. Ademas, existe una falta de
informacion esencial para estudiar la estabilidad de estas
embarcaciones, tanto en movimiento como cuando estan detenidas.

OBJETIVO GENERAL

Analizar a nivel preliminar el comportamiento de las embarcaciones
rapidas en las Galapagos aplicando resultados experimentales
disponibles para la mejora de |la seguridad en la navegacion entre islas.

PROPUESTA

Realizar levantamiento de planos, realizar pruebas de estabilidad e
implementar en Python los criterios de estabilidad para los fendmenos
Porpoising, Chine Walking, KG dinamico y Dead-Ship

def C_si_corrected(weighting_factors, C_factors):
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Calcula C_si como una sumatoria
de factores ponderados.
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return weighting_factors * C_factors

def C_si(rEA, T_exp):
Cdlculo del indice de estabilidad a
corto plazo Dead-Ship C_s,1.
C_si_value = 1 - np.exp(-rEA * T_exp)
return C_si_value

RESULTADOS

La lancha 3 es estable frente al Porpoising, la lancha 1 es |la mas estable, y la lancha 2 tiene riesgo de inestabilidad transversal
y en Dead Ship. Ademas, la lancha 3 mostré desviaciones en ¢ en la condicion 1 y alta vulnerabilidad a Dead Ship en la

condicion 3.
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la Lancha 1 es estable a bajas La Lancha 1 es estable, la 2 mejora con la Las lanchas rapidas no se ajustan al
velocidades, la Lancha 2 a altas, y la velocidad, y la 3 podria requerir ajustes método de Ikeda ni al Dead-Ship. La
Lancha 3 en todo el rango con posibles en apéndices y KG dinamico para evitar Lancha 2 es vulnerable siempre, vy
ajustes. Chine Walking. la 3 en carga 3.
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