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Sposéb i uktad do samoczynnej korekcji symetrii holowanego narzedzia potowowego

Dziedzina techniki. Przedmiotem wynalazku jest sposéb iuklad do samoczynnej korekcji symetrii
holowanego narzedzia polowowego, umozliwiajagcy prowadzenie potowéw przemystowych w sposéb zautomaty-
zowany.

Stan techmkl Znany jest z polskiego opisu patentowego nr 100513 sposéb automatycznej stabilizacji
odlegtosci pionowej ‘wloka pelagicznego do dna morskiego, lub od powierzclini wody, umozliwiajacy prowadze-
nie polow6w w bezposredniej bliskosci dna, lub na stabilizowanej gtgbokosci. Sposéb ten polega na prowadzeniu
stalych pomiaréw odleglosci rzeczywistej od dna lub do powierzchni metoda hydroakustyczng i poréwnywaniu
jej z odlegtoécia zadana. Réznica, po wzmocnieniu steruje naporem sruby okr¢towej, zmieniajac ucigg w linach
tratowych, to jest zwigkszajac o, gdy wilok si¢ obniza, co powoduje podniesienie si¢ wtoka do zadanego
poziomu, a zmniejszajgc uciag, gdy potoZenie wtoka przewyisza zadang wielkosc, co powoduje obniZenie sig
wioka do zadanego poziomu. Sterowanie naporem $ruby odbywa si¢ przez zmiang jej predkosci obrotowej i/lub
- kata jej skoku. Ten znany sposob realizuje zadanie samoczynnej regulacji odlegtosci pionowej wtoka pelagicznego
od dna lub od powierzchni, lecz nie nadaje si¢ do samoczynnej regulacji lub korekcji symetrii wtoka, potaczonej
" z-samoczynng regulacja jego odlegtosci pionowej. -

- Z opiséw patentowych nr nr 73505, 75474, 70869 i 75601 znane s sposoby samoczynnego wyréwnywa-
nia diugodci lin tralowych dla przemystowych potowdéw morskich. W tych znanych sposobach stosuje sig
* dodatkowy odcinek liny, przewinigty przez dodatkowy beben, majacy pionows lub pozioma o§ obrotu. Ten
odcinek laczy si¢ za pomocs zaciggéw linowych z prawg i lewa ling tratowy, wydanego na wtasciwa gt¢bokosc¢
tralowania zestawu tralowego. Nastgpnie wyluzowuje si¢ te liny tiatowe na odcinku od bgbna do tacznika
linowego w taki sposib, ze powstaly luz zapewnia przejgcie obciaZenia, wystgpujacego w linach tratowych, przez
dodatkowy odcinek liny, przewinigtej przez bgben. Z kolei zahamowuje si¢ bebny windy tratowej. Ten znany
sposéb postepowania i stuzgcy mu uktad realizujy réwniez postawione zadanie samoczynnego wyréwnywania
dtugosci lin tratowych, obcigzonych sttami oporu holowanego uktadu potowowego, lecz nie oznacza to weale
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zrcalizowania zadania korekgji symetrii tego narz¢dzia potowowego. Przeciwnie narze¢dzie to pozostaje w jakim$
okreslonym stanie, z reguty niekorzystnym,bowiem z reguty w stanie réznym od stanu symetrii.

Znane s3 inne jeszcze urzadzenia, realizujace oba wspomniane cele, lecz nie realizuja ona zadania
samoczynnej koreKcji symetrii holowanego narz¢d-.a potowowego. Wynika to z innej jakosci stawianych.zadan,
niz wspomniany cel.

Z teorii kinematyki uktadu statek — holowane narzedzie potowowe iz teorii potowdéw wynika istnienie
zalezno$ci migdzy zmianami skladowej poprzecznej wzglednego ruchu narzedzia potowowego w stosunku do
strug wody go optywajacych, asymetria geometryczng ukladu statek—wiok, wystepujaca w ptaszczyznie
poziomej. Dokonane ostatnio obserwacje i odkrycia naukowe, a takze zrealizowane nastepnie pomiary kontrolne,
wykazywatly, iz wektor predkosci wzglednej holowanego narzedzia potowowego musi pokrywaé sie z osig
symetrii narzg¢dzia, by narzedzie to wykazywalo w wodzie posta¢ w peini symetryczna. Ta postaé jest
najkorzystniejsza dla efektywnosci prowadzonych potowéw.

Odpowiednio nalezy wiec utrzymywadé wa:i0§¢ sktadowej poprzecznej tego wektora w poblizu zera.
Konkretnie nalezy stale dazy¢, by warto$é wektora sktadowej poprzecznej predkosci, w plaszczyZznie poziome;

. ruchu holowanego narzg¢dzia polowowego, wzgledem strug wody optywajacych to narzedzie potowowe,
utrzymywala si¢ w poblizu zera. Trzeba tu wyraznie zaznaczyé, iz wektor ruchu wioka jest rézny (i co do
kierunku i co do wartoéci) w stosunku do wektora ruchu statku. TakZe tory ruchéw wtoka i statku nie pokrywaja
sig.

Istota wynalazku. Wedtug wynalazku mierzy si¢ wartosci sktadowej poziomej ‘poprzecznej predkosci
ruchu narzedzia potowowego wzgledem strug wody opiywajacych je. Wytwarza si¢ sygnaly elektryczne
proporcjonalne do tych wartosci, a nastepnie elektryczne sygnaty sterujace, proporcjonalne do zmierzonych
wartosci sktadowej poprzecznej. Tymi sygnatami steruje si¢ uklady regulacji wyciagarek tratowych, pcwodujac
ruch silinikéw napedowych, utrzymywany do momentu wyzerowania wartosci sktadowej poziomej poprzeczne;.

Istota uktadu wediug wynalazku jest potaczenie wyjsciowych zaciskéw miernika predkosci wartosci
sktadowej poprzecznej predkosci wzglednego ruchu narzedzia potowowego wzgledem strug wody go optywajs-
cych, to jest drugiej pary zaciskéw tego miernika, transmisyjnym taczem z wejsciem cztonu pomiarowego
poktadowego zespotu. Wyjscie tego cztonu jest polaczone z kolei z uktadem decyzyjnym, ktérego dwa wyjscia
potaczone sa kazde poprzez czton sprzg¢Zenia zwrotnego, z cztonem wykonawczym uktadu regulacji sﬂmkéw
napedowych odpowiedniej (prawej i lewej) wyciagarki tratowe;j.

Przedmiot wynalazku, realizujgc stawiane zadania i cele, wykazuje korzystne skutki techniczne i techniczno
uzytkowe. Zasada isposéb realizacji sa proste, prowadza wigc bezposrednio do celu. Wymuszenie wartosci
zerowej sktadowej poprzecznej predkosci wzgle¢dnej ruchu holowanego narz¢dzia potowowego, wzgledem strug
wody go oplywajacych, powoduje utrzymywanie si¢ symetrycznej postaci tego narzedzia w wodzie. Tym samym
zapewniony jest podstawowy warunek pracy holowanego narzedzia w toni wodnej. Takie uktad wedtug
wynalazku sktada si¢ z typowych, sprawdzonych cztondw i jest prosty, a wigc tatwy do zestawienia, eksploatacji
i napraw.

Objasnienie figur rysunku. Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony schematycznie w przyktadzie wykona-
nia na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia uktad wraz z podwodnym miernikiem zamocowanym na wioku,
w widoku aksonometrycznym, a fig. 2 — uktad wektora szybkosci i jego sktadowych, w rzucie poziomym.

Przyktad wykonania wynalazku. Podwodny miernik 1 do pomiaru szybkosci wzglednej V ma dwie pary
zaciskéw z ktérych pierwsza stuzy do pomiaru wartosci sktadowej poosiowej Vy, a druga — do pomiaru wartosci
sktadowej poprzecznej Vy. Miernik 1 jest zamocowany na wtoku, w srodku nadbory i jest ukierunkowany cifle
wspStosiowo z osig symetrii wioka. Druga para zaciskéw miernika 1 jest potaczona podwodnym taczem 2
z poktadowym zestawem 3, usytuowanym na poktadzie statku holujacego wtok.

‘Lacze 2 jest dotaczone do wejscia pomiarowego cztonu 4 zestawu 3, zawierajacego réwnolegle potaczone:
decyzyjny uktad 5 iuktad ufnosci 6. Wyjscie pomiarowego cztonu 4 jest potaczone z wejsciami obu uktadéw 5
i 6, a wyjscie uktadu ufnosci jest dodatkowo potaczone z wejsciem decyzyjnego uktadu S. Ten decyzyjny uktad
S swymi dwoma wyjsciami jest potaczony przez dwa cztony 7 i 9 sprzg¢zenia zwrotnego z obydwoma uk tadami
regulacji prawe;j i lewej wyciggarek tratowych 8 i 10.

Sposéb dziatania uktadu jest nastepujacy. Miernik 1 predkosci przemieszczania sig narzqdzna polowowego,
to jest wioka, w wodzie, umozliwia pomiar takze sktadowej poprzecznej Vy wektora predkosci V ruchu wioka,
to jest rzutu tej predkosci na o§ Y prostopadiy do osi symetrii wtoka. Sygnaty elektryczne z drugiej pary
zacisk6w miernika 1, a wigc sygnaly informujace o wartosci i zwrocie sktadowej Vy, s3 przesy tane sekwencyjnie

" transmisyjnym taczem 2 do poktadowego zespotu 3. Te sygnaty sa doprowadzane do wejscia pomiarowego
cztonu 4, po przejéciu z ktérego docieraja do decyzyjnego uktadu 5. Ten uktad 5 wspéipracuje —w znany
sposéb — z uktadem ufnosci 6, eliminujacym wptyw przypadkowych zakidcen, jak zaktécer od szarpnig¢ lin,
czy skutkéw falowania. '
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Uktad 5 wytwarza impulsy sterujgce, proporcjonalne do wartoéci iznaku wektora Vy sktadowej
poprzecznej predkosci V ruchu wioka wzgledem wody. Te impulsy sterujace sa przekazywane za posrednictwem
cztonéw 7 i9 sprzezenia zwrotnego do uktadéw regulacji prawe;j i lewej wyciagarek tratowych 8 i 10. Sygnaty
wymuszajg ruch wyciagarek 8 i 10, powodujacy zerowanie sktadowej Vy, czyli utrzymywanie si¢ kierunku osi
miernika 1, a wigc i wtoka, pokrywajacego si¢ z kierunku ruchu, to jest z wektora V predkosci ruchu wzglednego
narzedzia polowowego wzgledem. wody. W wyniku takiego ruchu wystgpuje symetria holowanego narzedzia
polowowego.

Wynalazek znajduje zastosowanie w gospodarce uspotecznionej, w rybotéwstwie morskim, prowadzonym
metodami uprzemystowionymi.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb samoczynnej korekcji symetrii holowanego narzg¢dzia polowowego, w ktérym mierzy si¢
predko$é przemieszczania si¢ tego narzedzia wzgledem wody, wykrywa réznice predkosci i wysyta sygnaty
sterujgce cztonami wykonawczymi w celu likwidowania tychze réinic, znamienny tym, Ze mierzy si¢
wartosci sktadowej poziomej poprzecznej (Vy) predkosci (V) ruchu narzedzia potowowego wzgledem strug
wody go oplywajacych, wytwarza si¢ sygnaly elektryczne proporcjonalne do zamierzonych wartosci sktadowe;
poprzecznej (Vy), ktérymi to sygnatami steruje si¢ uktady regulacji wyciagarek tratowych (8, 10), powodujac
ruch  silnikéw napedowych utrzymywany do momentu wyzerowania wartosci skfadowej poziomej poprzeczne;
. (Vy). :

¢ 2. Uktad samoczynnej korekcji symetrii holowanego narzedzia polowowego, zawierajacy jako czujnik
miernik predkosci sktadowych przemieszczania si¢ narze¢dzia w wodzie, zamocowany w osi symetrii tego
narzedzia potowowego, potaczony podwodnym lgczem transmisyjnym z poktadowym ukiadem pomiarowym,
utworzonym z zestawu, zawierajacego czton pomiarowy, uktady decydujacy i ufnosci oraz uktad sprzegajace
i cztony wykonawcze w uktadach regulacji silnikéw napedowych wyciagarek tratowych statku,znamienny
tym, 2ze wyjsciowe zaciski miernika (1) predkosci (V), to jest zaciski do pomiaru wartosci sktadowej
poprzecznej (Vy) predkosci (V) ruchu narzedzia potowowego wzgledem strug wody go oplywajacych potaczone
s3 transmisyjnym taczem (2) z wejsciem pomiarowego cztonu (4) poktadowego zespotu (3), a wyjscie tego
cztonu (4) potaczone jest z kolei z decyzyjnym uktadem (5), ktérego dwa wyjscia potaczone sa, kazde poprzez
cztony (7 lub 9) sprzgienia zwrotnego, z wykonawczym cztonem uktadu regulagji silnikéw napedowych
odpowiedniej wyciagarki (8 lub 10).:

—

Fig. 1



109 772

Prac. Poligraf. UP PRL naktad 120 + 8
Cena 45 zt



	PL109772B2
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


