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1.

10.

Postupak za kontroliranje stabilizirajuée peraje (200) za stabilizaciju protiv okretanja usidrenog plovila (202),

naznaden time da sadrZi slijedece korake:

- detekciju barem jedne vrijednosti koja otkriva okretanje navedenog plovila;

- procjenjivanje (1020, 2002) ocekivane oscilacije okretanja navedenog plovila kao funkcije navedene barem
jedne detektirane vrijednosti;

- odredivanje (1030, 2002-2008) putanje za pomicanje navedene stabilizirajuée peraje (200) kao funkcije
navedenog o¢ekivanog okretanja; i

- kontroliranje (106, 2010, 2012) kretanja navedene stabilizirajuce peraje kao funkcije navedene putanje.

Postupak prema zahtjevu 1, naznacen time da navedeno procjenjivanje (1020, 2002) oc¢ekivane oscilacije okretanja

navedenog plovila kao funkcije navedene barem jedne detektirane vrijednosti sadrZzi modeliranje oscilacije

okretanja navedenog plovila (202) putem sinusoidnog vala.

Postupak prema zahtjevu 1 ili zahtjevu 2, naznacen time da navedeno odredivanje (1030, 2002-2008) putanje za

pomicanje navedene stabilizirajuée peraje kao funkcije navedenog ocekivanog okretanja sadrzi:

- procjenjivanje (1024, 2002) destabilizirajuéeg momenta mora i stabilizirajuéeg momenta peraje.

Postupak prema zahtjevu 3, naznalen time da se navedeni destabiliziraju¢i moment mora procjenjuje putem

probabilistickog pristupa.

Postupak prema zahtjevu 3 ili zahtjevu 4, naznacen time da se stabiliziraju¢i moment peraje odreduje kao funkcija

stabiliziraju¢eg momenta koji je generiran od strane peraje (200).

Postupak prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva, naznaen time da navedeno odredivanje (1030, 2002-2008)

putanje za kretanje navedene stabilizirajuée peraje kao funkcije navedenog ocekivanog okretanja sadrzi:

- odabir (2004) barem dvije pocetne putanje (302); i

- odabir (2006, 2008) jedne od navedene barem dvije poletne putanje (302) prema funkciji troskova.

Postupak prema zahtjevu 6, naznacen time da su navedene barem dvije pocetne putanje odabrane izmedu:

- prve poletne putanje, gdje se koristi najveca amplituda od trenutnog poloZzaja do krajnjeg poloZzaja u suprotnom
smjeru, odredeni postotak maksimalne brzine kretanja, te odredeni postotak maksimalnog ubrzanja navedene
stabilizirajuce peraje (200); i/ili

- druge putanje koja je zrcalna onoj putanji koja slijedi nakon posljednjeg pomaka peraje.

Postupak prema zahtjevu 7, naznadfen time da navedeni odabir (2006, 2008) jedne od navedene barem dvije

pocetne putanje (302) prema funkciji troskova sadrzi izracunavanje barem jedne od slijede¢ih funkcija troSkova:

- funkcije troskova koja se temelji na kriteriju razlike najmanjih kvadrata izmedu profila stabiliziraju¢eg
momenta i destabilizirajuéeg momenta;

- funkcije tro§kova koja odabire put peraje s veCom energetskom vrijednoscu; i

- funkcije koja maksimizira produkt profila stabilizirajuéeg momenta i profila ocekivane brzine okretanja.

Kontrohi sustav za stabilizaciju protiv okretanja plovila (202) koje stoji usidreno, naznacen time da sadrzi:

- stabilizirajucu peraju (200); i

- kontrolni modul (102) konfiguriran za primjenu postupka prema bilo kojem od prethodnih zahtjeva.

Proizvod racunalnog programa maznacen time da se moZe ucitati u memoriju barem jednog racunala i sadrzi

dijelove softverskog koda za provodenje postupka prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 8.
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