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SPOS6B STEROWANTA NAPEDEM STATKU MORSKIEGO

Przedmiotem wynalazku jest sposéb sterowania napedem statku morskiego, stanowigcy
uzyteczne ulepszenie sposobu sterowania napedem statku morskiego wedtug patentu nr 134 587,

Sposéb sterowania napedem statku morskiego, wedlug patentu nr 134 587, polega na mie-
rzeniu wartosci charakteryzujgqcych uklad napedowy, a w szczegélnodci giéwnych wielkosci
napedowych regulowanych takich, jak zuzycie paliwa i predkosé statku, wielkosci kinema-
tycznych &Sruby nastawnej takich, jak predkosé obrotowa, skok i wspéiczynnik posuwu, oraz
wielkosci obcigzenia silnika giéwnego takich, jJak moment obrotowy, wskaZnik obcigzenia,
przy czym mierzy sie je w okreflonych zewnetrznych warunkach ptywania., Pomiary dokonuje
sie dla kazdej okreslonej wypornosci statku, stanu jJego zanurzenia, Dobiera sie - dla ka=-
2dej wartosci zadanej gléwne) napgdowej wielkosci regulowanej - optymalne wartodci wspé2=
czynnika posuwu, Te wartoéci stanowigq giéwne kinématyczne wielkoéci regulowane sruby na-
pedowe].

Tworzy sie nastepnie optymalne wzajemne zaleznosci wielkosci napedowych i1 wprowadza

je do bloku instrukcji, programéw nastaw optymalnych i odchy2ek przedziatéw ufnosci.
Z kolei uzyskanymi parami wielkosci takimi, jJak wartoié zadana giéwne) napedowej wielkosci
regulowanej i odpowiadajaca jej, dobrana, optymalna wartos¢ wspélczynnika posuwu, przetwo=
rzonymi na sygnaly wartosci zadanych predkosci obrotowej i skoku sruby, steruje sie nasta-
wami mechanizmu zmiany skoku Sruby nastawnej. Operacje sterowania zabezpiecza sie dodatko=-
wo pomocniczymi operacjami przeciwprzecigzeniowymi,

Wedlug wynalazku, patent nr 134 587, istotnym jest, iz optymalne wartoici wspéiczyn-
nika posuwu dobiera sie¢ dla kazdej wartodci zadanej zuzycia paliwa, Jako giéwnej wielkosci
regulowanej, Nastawy wartosci zadanych pomocniczych wielkosci kinematycznych takich, Jjak
warto$é zadana predkosci obrotowej i wartos$é zadana skoku Sruby nastawnej zmienia sie nie
przekraczajgc dopuszczalnych obcigzerl silnika giéwnego. Dobiera sie optymalne wartosci
wspéiczynnika posuwu, osiggajac optymalne wartosdci wielkosci takich, jak maksymalna pre-
dko$é i ekwiwalentna maksymalna wartosé drogi statku na jednostke zuzycia paliwa, z uwzglg-
dnieniem zaklécer losowych, odchyiek pomiarowych w przedziale ufnosci,
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Te zmierzone wartos$ci i dobrane wartosci, stanowigce charakterystyki optymalne oraz

odchytki wartosci w dopuszczalnych przedziatach ufnodci, wprowadza sie do bloku instruk-
¢ji programéw nastaw optymalnych i1 odchylek ufnoici, tworzgc projekt nastaw optymalnych,
z ktérego nastepnie pobiera sig wlasciwe pary wartosci wielkosci potrzebnych do sterowa-
nia nastawami regulatora predkoéci obrotowej silnika gtéwnego i oddzielnie nastawami me-
chanizmu zmiany skoku Sruby nastawnej. Sterujac nastawami stabilizuje sie zuiycie paliwa
poprzez korygowanie predkosci obrotowej. Oddzielnie steruje sie wspéiczynnik posuwu po-
przez korygowanie skoku Sruby nastawne].

W alternatywnym wariancie sposobu optymalne warto$ci wspéiczynnika posuwu dobiera sie
dla kazdej zadane) predkosci statku, jako giéwne) napedowej wielkosci regulowanej., Zmie-
nia sig nastawy wartosci zadanych pomocniczych wielkosci kinematycznych takich, jak war-
toé¢ zadana predkosci obrotowej i wartoéé zadana skoku $ruby nastawnej, nie przekraczajqc
dopuszczalnych obcigzer silnika giéwnego, Dobiera sie optymalne wartosci wspdiczynnika po-
suwu, osiggajac optymalne wartosci wielkosci takich, Jak minimalne zuzycie paliwa i ekwi-
walentna minimalna warto$é masy paliwa na jednostke drogi statku,

Zmierzone wartogci i dobrane wartosci, stanowigce charakterystyki optymalne oraz od-
chylki wartosci w dopuszczalnych przedziatach ufnosci, wprowadza sie do bloku instrukcji
programéw nastaw optymalnych i odchylek przedzialéw ufnosci. Stad nastepnie pobiera sie
wiasciwe pary wartosci wielkosci potrzebnych do sterowania nastawami regulatora predkosci
obrotowej silnika gtéwnego 1 oddzielnie nastawami mechanizmu zmiany skoku &ruby nastawnej.
Steruje sie nastawami i stabilizuje sie predko$é statku poprzez korygowanie predkosci ob-
rotowej. Oddzielnie stabilizuje sie wsp6iczynnik posuwu poprzez korygowanie skoku Sruby
nastawnej. Ten znany sposéb sterowania napedem statku morskiego mozna stosowaé z duzg sku-
tecznofcig przy optymalizacji waznych parametréw takich, Jak zuzycie paliwa, przy okreslo=-
nych innych parametrach takich, jak np. predkosé,

Celem wynalazku, stanowigcego uzyteczne ulepszenie sposobu sterowania napedem statku
morskiego, wedtug patentu nr 134 587, bylo rozszerzenie tego rozwigzania na przypadki,

w ktérych giéwnym celem sterowania jest optymalne wykorzystanie mocy napedu. Nieoczekiwa-
nie okazato sie to mozliwe poprzez uzyteczne ulepszenie znanego rozwigzania, wediug pa=
tentu nr 134 587,

Istotq wynalazku jest odpowiednio dokonanie operacji dodatkowych, W okreslonych zewne=-
trznych warunkach plywania statku mierzy sig dodatkowo moc 1/lub energig obcigzenia silni-
ka napedowego., Ta warto$é wraz 2z wartoscig wypornosci statku tworzg pare gtéwnych wielko-
éci regulowanych, Z kolei dla kazdej okreslonej wypornos$ci statku, stanu jego zanurzenia
i dla kaz2dej wartosdci zadanej gléwnej wielkosSci regulowanej dobiera sie optymalne warto-
éci wepélczynnika posuwu, stanowigce giéwne kinematyczne wielkosci regulowane Sruby nape-
dowej. Tworzy sie optymalne wzajemne zaleznosci wielkosci napedowych i wprowadza Jje do
bloku instrukcji, programéw nastaw optymalmych i odchylek przedzialéw ufnosci. Z kolei
uzyskanymi parami wielkosci takimi, jak warto$é zadana g2éwne) wielkosci regulowanej i od=-
powiadajaqca je]j, dobrana optymalnie, warto§é wspéiczynnika posuwu, przetworzonymi na sy-
gnaty wartosci zadanych predkosci obrotowej i skoku druby steruje sie nastawami regulato-
ra predkosci obrotéw silnika oraz steruje sie oddzielnie nastawami mechanizmu zmiany sko-
ku $ruby nastawnej.

Istotnym jest, iz optymalne wartoéci wspélczynnika posuwu dobiera sie dla kazdej war=-
toséci zadanej mocy 1/lub energii obcigzenia silnika napedowego - jako giéwnej wielkosci
regulowanej, i dla kazdej okreslonej wypornosci statku i stanu jego zanurzenia. Zmiany na-
staw przeprowadza si¢ nie przekraczajgc dopuszczalnych obcigzeri silnika giéwnego. Mierzy
sig wartoéci i dobiera wartosci, stanowigce charakterystyki optymalne zespolu pednik -
kadiub statku, a takie odchy2ki tychze w dopuszczalnych przedzialach ufnoéci, Wprowadza
sie Je do bloku instrukcji, programéw nastaw optymalnych i odchyiek przedzialéw ufnosci.

Takze zmiany nastaw przeprowadza sie nie przekraczajgqc dopuszczalnych obcigzeri, Po
stworzeniu projektu nastaw optymalnych i wprowadzeniu go do bloku instrukcji, programéw
nastaw optymalnych i odchyiek przedzialéw ufnosci, dobiera sie potrzebne pary wartosci do
sterowania,
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Sposéb, wedlug wynalazku, realizuje postawione cele, wykazuje korzystne skutki tech-
niczne i techniczno=-uzytkowe. Sposdb umozliwia sterowanie ruchem statku przy zadanej war=
todci predkosdci statku z mirnimalnym obcigzeniem silnika gidéwnego w réznych warunkach pky=-
wania statku. Utrzymywanie zadanego wspdéiczynnika posuwu $ruby, wediug a priori zadanej
wartogci, pozwala na utrzymanie zasady podobieristwa kinematycznego i obrazu opiywu $ruby,
To umozliwia zapewnienie najlepszego wykorzystania sprawnosci pednika, wedlug charaktery-
styk optymalnych sporzadzonych wczesniej, w oparciu o badania napedowe zrealizowane w tra-
kcie eksploatacjil statku w warunkach rzeczywistych, Pozwala to tez na stosowanie charak-
terystyk optymalnych, sporzgdzonych na podobnych statkach - posiadajgcych taki sam uklad
napedowy i kadiub - do wdrozenia na statku nie badanym., Przedmiot wynalazku Jest przed=-
stawiony schematycznie w przykiadach wykonania,

Przyktad I. W warunkach plywania: kierunek wiatru - zmienny, predkos$¢ wia-
tru - 3 = 10 m/s, stan morza - 2 = 4°B, temperatura povietrza - 16°C, na Oceanie Atlanty-
ckim, na statku o wypornosci 40,000 t, statek w peini zaladowany, o stanie zanurzenia:
dziéb - 10,17 m, rufa - 10,40 m, Statek ptynie w normalnej eksploatacji. Mierzy sie¢ warto-
sci charakteryzujace ukad napedowy, odczytujac: zuzycie paliwa = 900 kg/h, moc napedowa
- 4,200 kW, predkosé statku byla zadana i wynosi 12,5 wezla, predkos$é obrotowa - 122 obr,./
min,, skok &ruby - 32 dcm, wspSiczynnik posuwu - 0,53, moment obrotowy - C,48 momentu no-
minalnego, wskazZnik obcigzenia - 5,1, Dokonuhe sie serie pomiardéw, odczytujgc wartosci
wielkoéci jak poprzednio, zmieniajac kolejno nastawy wartosci predkosci obrotowel od dol=-
nej granicy dopuszczalnej dla silnika 85 obr,/min. do gérnej - 130 obr./min., oraz skoku
éruby od 20 dem do 50 dem, utrzymujgc zadang predkosé statku 12,5 wezla, Nie przekracza
sie obcigzenia dopuszczalnego silnika, KoleJne wyniki pomiaréw usrednia sieg, uwzgledniajac
zakécenia losowe, i rejestruje sig. Tworzy sie zaleznosci mocy nepedu przy stalej predko-
$ci statku w funkcJi wspdéiczynnika posuwu, Stgd znajduje sie optymalng warto$é mocy nape=-
du - 3886 kW dla zadanej predkosci - 12,5 wgzla, przy stwierdzonym wspdiczynniku posuwu
- 0,625, a pozostale wartosci odczytuje sig: zuzycie paliwa - 850 kg/h, predko$é obroto-
wa - 103 obr./min., skok $ruby = 40,2 dcm, moment obrotowy = 52 % momentu nominalnego
i wskainik obcigzenia - 5,3, Wartoi¢ wspéiczynnika posuwu = 0,625 stanowi giéwng kinema-
tyczng wielko$é regulowang Sruby napedowej. Wraz z zadang predkoscigq statku = 12,5 wezla
tworzy pare wielkosci regulowanych, Steruje sie nastawami: silnika g2éwnego i $ruby nape-
doweJ, Stabilizuje si¢ zadang predkosé statku - 12,5 wezla,

Przyk2ad 1II, Postepuje sie Jak w przykladzie I, lecz przeprowadza sie takie
same operacje dla kolejnych 2adanych zadanych predkosci co 1 wezel od 9 + 17 wezléw, W wy=
niku uzyskuje sig calg rodzine nastaw to jest charakterystyki optymalne, Wprowadza sie je
wéwczas do instrukcji jako zestaw programéw nastaw optymalnych, to jest projektéw nastaw
optymalnych, Z niego dobiera sie wlasciwe pary, potrzebne do sterowania,

Przyk1ac III, Warunki jak w przykiadzie I. Postepuje sie jak w przyktadzie
I, lecz wielko$cig zadang jest moc., Utrzymuje sie zadang warto$é mocy napedu - 4600 kW,
Dalej postepule sie Jak w przykladzie I, lecz z.utworzonych zaleznoéci predkosci statku
przy stalej mocy napedu w funkcji wspéiczynnika posuwa. Stgd znajduje sie optymalne war-
tosci predkosci statku - 13,2 wezla dla zadanej mocy - 4,600 kW, przy stwierdzonym wspél-
czynniku posuwu - 0,634, Pozostale wartosci odczytuje sie i uérednia. Zuzycie paliwa =
1.000 kg/h, predko$é obrotowa - 107,4 obr./min., moment obrotowy - 59,5 % momentu nomina-
lnego i wskaZnik obcig2enia = 5,7, Wartoéé wspblczynnika posuwu - 0,634 stanow!l g2éwng ki-
nematyczng wielko$¢ regulowang Sruby napedowej, Wraz z zadang mocg - 4.,60C kW, tworzy pare
wielkosci regulowanych, Steruje sie nastawami silnika gXéwnego i $ruby napedowej. Stabili-
zuje sie moc napedu - 4,600 kW, ’

PrzykXad IV, Postepuje sig jak w przykladzie III, lecz przeprowadza sie ta=-
kie same operacje dla koleJnych zadanych mocy napedu co 200 kW, Z kolei postepuje sie Jjak
w przykladzie II,
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Przykad V, Warunki i sposéb postepowania jak w przykladzie I, lecz wypor-
noéé wynosi 20.000 ton - statek pod balastem, Statek pZynie w normalnej eksploatacji. Mie-
rzy sie wartodci jak w przykiadzie I, lecz odczytuje sie zuzycie paliwa - 800 kg/h, moc
napedowa - 3,300 kW, zadana predkoéé statku - 12,0 wezla, predkosé obrotowa - 120 obr./min,,
skok $ruby - 28 dem, wspéiczynnik posuwu - 0,51, moment obrotowy - 0,37 momentu nominalne-
go, wskaznik obcigzenia - 6,6, Postepuje sig jak w przykzadzie I, Optymalna wartos$é mocy
napedu wynosi - 3.000 kW, Stwierdzony wspéczynnik posuwu wynosi - 0,629, Odczytane zuiy-
cie paliwa wynosi - 700 kg/h, predkos$é obrotowa - 98 obr,/min,, skok $ruby - 38 dcm, mo-
ment obrotowy - 0,42 momentu nominalnego, a wskaznik obcigzenia = 4,8, Z kolei postgpule
sie Jak w przykladzie I.

Przykrad VI. Warunki ptywania i wypornos$é oraz sposéb postepowania Jak
w przykladzie V, lecz przeprowadza sie operacje jak w przykiadzie II-gim.

Przyk2ad VII, Warunki plywania i wypornosé jak w przykiadzie V, lecz poste-
puje sle jak w przykladzie III,

Przyklad VIII, Warunki plywania i wyporno$é jak w przykladzie V, mierzy sie
wartodci wielkosci napedowych i dobiera wartosci stanowigce charakterystyki optymalne ze-
spotu pednik = kadlub oraz odchyiki tych wartofci w dopuszczalnych przedzialach ufnoéci.
Wprowadza sie¢ je do instrukcji programéw nastaw optymalnych i odchylek przedzialéw ufnos-
ci, tworzgc projekt nastaw optymalnych., Z tego projektu dobiera sie wtasciwe pary wartosci
nastaw regulatora predkosci obrotowej i oddzielnie nastaw mechanizmu zmiany skoku sruby.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb sterowania napedem statku morskiego, w ktérym mierzy sig wartosci charakte-
ryzujqce uklad napedowy, a W szczegélnosci giéwne napgdowe wielkosSci regulowane takie, jak
zusycie paliwa i predkosé statku, wielkosci kinematyczne $ruby nastawnej takie, Jak pre-
dkosé obrotowa, skok 1 wspélczynnik posuwu oraz wielko$ci obcigienia silnika giéwnego ta-
kie, Jak moment obrotowy, wskaZnik obcigzenia, prowadzgc pomiary w okreflonych zewngtrz-
nych warunkach ptywania i dokonujac pomiaréw dla kaidej okre§lonej wypornosci statku, sta-
nu jego zanurzenia, dobiera sie dla kazdej wartodci zadane] gtdéwnej napedowej wielkosci
regulowanej optymalne wartodci wspéiczynnika posuwu, stanowigce giéwne kinematyczne wiel=-
kos$ci regulowane Sruby napedowe], tworzy sie optymalne wzajemne zaleznosci wielkosci na-
pedowych i wprowadza sie do bloku instrukcji, programéw nastaw optymalnych i odchyek
przedzialéw ufnosci, z kolei uzyskanymi parami wielkosci takimi, jak wartosé zadana giéw=-
neJ napedowej wielkosci regulowanej i odpowiadajgqca jeJ dobrana optymalna warto$é wspéi-
ozynnika posuwu, przetworzonymi na sygnaty wartosci zadanych predkosci obrotowej i skoku
éruby, steruje sie nastawami regulatora predkosci obrotowej silnika oraz steruje sie od-
dzielnie nastawami mechanizmu zmiany skoku Sruby nastawnej, przy czym operacje sterowania
zabezpiecza sie dodatkowo pomocniczymi operacjami przeciwprzecigzeniowymi, wedlug patentu
nr 134 587, znamienny tym, 2e w okreslonych zewngtrznych warunkach ptywania
statku mierzy sig dodatkowo moc i/lub energie obcigzenia silnika napedowego, ktérej war=
tosé wraz z wartoscig predkosci statku tworzg pare giéwnych wielkosci regulowanych, z ko-
lei dla kazdej okres$lonej wypornoscl statku, stanu jego zanurzenia i dla kazdej wartosci
zadanej gtéwnej wielkosci regulowane) dobiera sie optymalne wartoéci wspdiczynnika posuwu,
stanowigce gitéwne kinematyczne wielkosci regulowane éruby napedowej, tworzy sie optymalne
wzajemne zaleinosci wielkosci napedowych i wprowadza je do bloku instrukcji, programéw
nastaw optymalnych i odchylek przedzialéw ufnosci, z kolei uzyskanymi parami wielkosci
takimi, jak warto$é zadana giéwne) wielkosci regulowanej i odpowiadajgca jej dobrana op-
tymalnie warto$¢ wspéiczynnika posuwu, przetworzonymi na sygnaly wartodci zadanych predko-
Sci obrotowej 1 skoku $ruby, steruje sie nastawami pegulatora predkosci obrotowej silnika
oraz steruje sig oddzielnie nastawami mechanizmu zmiany skoku éruby nastawnej,

2. Sposéb wedlug zastrz, 1, znamienny tym 2e optymalne wartesci wspsi-
czynnika posuwu dobiera sie dla kazdeJ wartosci zadanej mocy i/1ub energii obcig2enia
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silnika napedowego Jako gYéwnej wielkosci regulowanej i dla kazdej okreélonej wypornoéci
statku i stanu jego zanurzenia,

3. Sposéb wedlug zastrz, 1 albo 2, znamienny tym, 2e zmienia sie nasta-
wy wartoéci zadanych pomocniczych wielkosci kinematycznych takich, jak wartoéé zadana pre-
dkosci obrotowej i wartoéé zadana skoku Sruby nastawnej, nie przekraczajgqc dopuszczalnych
obcigzen silnika giéwnego, dobiera sie optymalne wartos$ci wspéiczynnika posuwu, osiggajac
optymalne wartosci wielkosdci takich, jak maksymalna predko$é statku i ekwiwalentna maksy-
malna wartos$é drogi statku na Jednostke energii obcigzenia silnika napedowego, z uwzgled-
nieniem zakléceri losowych, odchylek pomiarowych w dopuszczalnych przedziatach ufnoéci,

4, Sposéb wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, 2e mierzy sie wartoé-
ci i1 dobilera wartosci stanowigce charakterystyki optymalne zespolu pednik-kadXub oraz od=-
chyiki tych wartosci w dopuszczalnych przedziatach ufnodci, ktére wprowadza sie do bloku
instrukcji, programéw nastaw optymalnych i odchy2ek przedzialéw ufnosci, tworzac projekt
nastaw optymalnych, z ktérego nastepnie dobiera sig wtasciwe pary wartosci wielkosci po-
trzebnych do sterowania nastawami,

5. Sposéb wedtug zastrz, 1, znamienny tym 2e optymalne wartosci wspéi-
czynnika posuwu dobiera sig¢ dla ka2dej wartosci zadanej predkosci statku jako giéwneJ na-
pedowe) wielkodci regulowanej i kazdej okreslonej wypornosci statku i stanu jego zanurze-
nia,

6. Sposdéb wedtug zastrz, 1, znamienny tym, 2ze zmienia sie nastawy war-
tosci zadanych pomocniczych wielkosci kinematycznych takich, jak wartosé zadana predkosci
obrotowej i wartosé zadana skoku $ruby nastawne], nie przekraczajac dopuszczalnych obcige
2eri silnika gtdéwnego, dobiera sie optymalne wartosci wspdlczynnika posuwu, osiggajac op-
tymalne wartosci wielkosci takich, jak minimalna moc i/lub energia obcigzenia silnika na-
pedowego na jednostke drogi statku.



	PL140279B3
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DESCRIPTION


