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Układ sterowania holowanego statku podwodnego

Braedmiiiotem wynalazku jest układ sterowania
holowanego istaltikoi podwodnego^

Dołtychctzais izniame iulkd)aidty sterowainlila toollioiwainycih
statków podwodnych stanowią fwydhyilaine, opoTcwfii-
lowtame 'liu/b płaskie sitary, zamocowane dio kadłuba 5
w częścli rufowej iyHulb dziobowej, dbmaioaijąice sdę
względem ośli w prayblilżeniilu pmosrtopaidlłyidh ii rów-
modegjydh dlo płaszczyzny ipSywiamlila startikiu.

Niiiediogloidmloiśdilą opdflainydh dkladów sitemawiamiiia
jest złożony ulklad praekładnli wychylających stery 10
głębokości ii kieronlkiu, wysoki stopień zadbsorbo-
wiamla załogi ^taltku podwodlneglo czynnościami
związanymi ze slterowiauiiiiem oraz <uicliiążlłi(wia obsłu¬
ga sitarów.

Oelem wyiniaiLaizlkiu jest slkooiisitruioiwiainlije ulkładu
sterowania holowanego istatku podwodnego, który
nile będzie posdaidlał kDpisanydh wyżej iniiedagodinoi-
ścti.

Uikiad sterowania wiedlug wyniailazku wyposażo¬
ny jest w elastyczne cięgło, pisedhodzące w -rózga-
łęziendia w posłtaai trójkąta, które po przejściu przez
moliki podpierające, zamocowane na staltikiu pod¬
wodnym i/Łulb holLuljącyirn, dloprowiadaome są dlo
układu niawijlającego liulb przesuwnego, usytuowa¬
nego ula sltaltikiu pofdlwodlnym. ii/lu(b Wiującym.

Dmuigi przykład wytaczania układu staruowią 00
njarjimniiej dwa elasltyazne dięgła z ix>2igaięzieiuiiaima
w postaci trójkąta kub iirójk^tów, lutJWtoaraanyrriJi za
pomocą itoeptooiiiicy, której jedien kondec jest zamo¬
cowany obrotowo d/foilb pra»puwinie do części dziio- 30
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bowej kadJłujba statku podwodnego., a drugi koniec
wyposażony jest w nofllki prowadzące cięgła.

Układ [nawijający może składać się ze znanych
winfd, wciągarek liulb dźwigni lub ze znanych 'urzą¬
dzeń naplilriiającydh. Cięgło jesit wyposażone w prze¬
wody dio zaisliUiainiila w energię elektryczną, sprężone
powietrze ałbo w przewody słabotworcze, te ostat-
nlie w celu zapewnienia łączimośai głosowej steitku
holującego ze statkiem podwodnym. Układ rolek
prowadzących i napinających cięgiła holowmicze ma
ruifiie staitku hodującego może być korzystnie zamo¬
cowany w sposób ruchomy.

ZaJłety irdzwlązanfta według wynalazku polegają
nia znacznym upiloiszczeniiu układu sterowania sftait-
ku podwodnego plomliieważ w znanych wykonaniach
liczne, co najmniej dwije, >ale najczęściej trzy do
ośmiu plc^wierzclhinlie 'Sterujące zostały zastąpione
prostym li pewnym w działaniu uikładiem sterowaT
mia, wykorzystującym cięgło hołowiniicze lub cięgła
łiolownliloze, dnsltallacjfa któryclh jest uniezależnię od.
przyjęaiJa spiosolbu sterowania bezwzględnie koniiecz-
na. Dalszą zaletą zastosowania układu sterowania
według wynalazku jest przeniesienie czynności izwią-
zamydh ze slterloiwiainJiiem sltatkiem jpodwodnym z ki-
'dizi isrtmiowiącyclh jego załogę mia załogę, sitatku ho^
lującego. ^^^'ctzaiioiść ta stanowi zdecydowane od-
Ciążende załogi istatkiu podwodnego ii uimożliiiwia jej
wytkomywiainiie liminyclh czyininiości.

Rraedimiiot wyiniaJllazku jest przedlsitawdony w
przyikaiadzie .wykaniamliia na irysuinlku^ ma którym
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fig. 1 pnzedsltawia układ steitawainlia holowanego
sitJaitiku podwodnego, obsługiwany izie statku holują¬
cego, tkltóragio aroizgałęaieriie Cięglła Obsługiwane jest
ze statku podwodnego, w widoku z góry, flig. 2 —
część dziobową statku podwodnego z widokiem na
ulkłaid przesuwny w przekroju poprzecznym, la flig. 3
przedstawia idmugi przykład wykonania układu ste¬
rowania holowanego statku podwodnego w widoku
z góry.

Jak pokazano ona fig. 1 układ starowania hodo¬
wanego statku podjwodlnego wyposażany jiest w eła-
slyczne clięgło 1, przechodzące w rozgałęzienia 2,
które po przejściu przez moliki podpierające 3, za¬
mocowane mla ktadOulbiile 4 w częśdi idztiobowej 5 ho^
Jowanegla statku podwodnego, idopirowadzone są do
wtindy liulb sterowanego bębna 6. Oięgło 1 może po¬
siadać dwa nazgaięzienrija 2 doprowadzone do dwóch
wliind lufo sltenoiwiainyiclh bębnów 6.

Układ przesuwny (fig. 2) wyposażony jest w
dźwignię '7 z prizegulbem, zamlocowaną obrotowo do
kadłuba 4 w częśdi diziobowej 5 Statku holowanego,
zaopatrzoną w uchwyty 8, do których pi^yttiwieiidizo-
ne są końce obu namiion irozgaftę^enua 2 cięgła 1.

iDirugi przykład wykonania układu sterowania
(fig. 3) wyposażony jest w dwa elastyczne cięgła 1,
praechodzaoe w trozgałęjztieniia 2, których końce
przymocowane są do stałych ucihiwyitów 9, przy-
twderdzonydh db kadłuba 4 w części dztiobowej 5
holowanego statku podwodnego.

Przejście cięgieł 1 w rozgałęzieniia Z możliwe jest
dzięki zasitosowainiu nozpoiiniicy 10, której jeden ko¬
niec zamocowany jest Obrotowo li/Lulb prizesuwiniie do
kadłuba 4 w części idzliobowej 5 lholowanego statku
podwodnego za pomocą iprzegulbu U, zaś drugi ko¬
niec zmienia kierunek przebiegu cięgieł 1 w nozga-
łęzieniaich Z za pomocą nollek proiwadzącyori 12,
umieszczonych w uchwycie, połączonych przegubem
13 z tym Ikońicem irozpanntiicy 10. Rlozgałęziianiiia 2
cięgła 1 przechodzą przez rolki podpierające 3,
a następnie dopiiowadżane są do wimjdy łub bęb¬
nią 6, albo dźwigni 7 układu przesuwnego. Rozpor-
ruica 10 z un^dEfeniami stanowiącymi jej uzupeł¬
nienie może być zastosowana w wersji jedinocięg-
łowej, przedstawionej w inajprostszym rozwiązaniju
na fig. 1.

Holowany statek pddlwodiny w czasie efcsploata-
cjli pływa całkowicie zanurzony pod powierzchnią
wody na pewnej głębokości, zależnej, przy niezmie¬
nionym układzie kinematycznym, odpowtiadającym
między iinnymi długości cięgieł 1 i ^ rówmiiież od
prędkości. Statek podwodny winien irnieć możliwość
zmian kierunku iruiahu ii zmian zamairtzeniia przy
ustalonej prędkości, a italkże możliwość ultrizymywa-
nia stałego zanurzenia przy zmieniającej suę pręd¬
kości.

W dotychczas znanych irozwiązainiaoh problem
zmian zaniurzenia był rozwiązywany przez urwcha-
mianie przez załogę sftaltku podwodnego sterów po¬
ziomych, czyflJi isterów głębokoścdL

W irlozwiiązahliu według wynalazku zmiany zanu¬
rzenia statku podwodnego są realizowane za po¬
mocą wydłużania — z (towarzyszącym zwiiejksze-
ndiem zaniuraenia — liuJb iskriaioainiiia — z itowanzy-
szącym zmiMejszeniem zanudzenia — cięgła kub cię¬
gieł holowinJiiczyoh 1. Operacja zmiany długości cięg¬

ła 1 odbywa się na statku holującym. Koniec cięg¬
ła 1 nawiinięty jesit na wimidę 6 dowolnego typu <na-
pędzaną ręcznie i/lub za pomocą stilMka dowolnego
typu. Brzy właścitwym doboirze przełożeń (można

5 uzyskać lodłpowiiedniie obroty wiiindy 6 iod 'bairdiao
szybkich do bardzo wolnych, towarzyszyć temu
będą gwałtowne lub łagodne w skrajnych przy¬
padkach zmiany zanurzenia 'Statku podwodnego.
Intanmajcje o pożądanych zmianach zanurzenia ob¬
sługa wiindy 6 może otrzymać za pomocą środków
łączności od załogi statku podwodnego^ ailibo za po¬
mocą wskazań echosondy pionowej zaiffiisitalowaoej
na statku holiującym.

Zmdainy kiienunku staitku podwodnego były dotąd
realizowane wyłącznie przez lurudharnianie sterów
plionowych, czylli slterów kilerunkuu W irozwiiązaniiiu
według wynajłazku zmliainy iMeriunkiu statku podwod¬
nego są realizowane za pomocą zmiany (długości
cięgieł iroagałęzień 2. Brzez obrót wlinidy lulb bęb-
,na 6 luJb przesunięcie dźwigni 7 układu 'przesuw¬
nego jedno z dięglieł 1 rozgałęzienia 2 ulega skró-
ceniitu i jednocześnie dlrugie cięgło 1 uiega wydłu-
żenliu. Zmianę idługości cięgliieł 1 można uzyskać
również przez zastosowaniie [noziwiązaniia dwu- lub
więcej ciięgjowego. W itakim przypadku, wydłużenie
jednego cięgła holownJiczego 1 i/lub skrócenie dru¬
giego cięgla holowniczego 1 powoduje zmianę dłu¬
gości ramion lozgałęzieniia 2. Jeżeli statek holujący
porusza się kursem (piioStoliiniowyrn, a oba ramiona
rozgałęzienia 2 są równej idługości, statek podwod¬
ny porusza się również kursem prostoillinliowym,
a płaszczyzny symetrii obu łych statków leżą w
jednej ipałszczyźnle w przesltazeniL Jeżeli jednak
idługość ramion rozgałęzieniia 2 zostanie zmieniona,
■wtedy statek podwodny przesunie się w 'bok m kie¬
runku krótszego tfamliendia waz^e^ientia 2. Statek
podwodny będzie 'poruszał się nadlał kursem pno-
stoliniiowym. w kierunku ruchu statku holującego,
jednak płaszczyzny symetrii obu łych statków nie
będą leżały w jednej p*as0ozyźntie w przestrzeni,
lecz będą od' siebie odićMone. W ten sposób srtaitek
holujący może holować więcej niż jeden sttaitek
podwodny 1 dizięki temiu może fnozszerzyć pas pene¬
tracji dna morskiego.

Opiisane zmliainy kiienunku rtuchu poprzeczinego
mogą ibyć realizowalne przez załogę istatku pod¬
wodnego, jak przedstawtoio to w wensijii na ffiig. 1,
lulb bez jej udziału, jak ma fig. 3. Może być rów¬
nież przyjęte rozwiązanie, iw 'którym zasadmlczą
część procesu sterowania wykonuje statek holują¬
cy przez zmianę (długości dięgieł 1 przy unierucho¬
mionym ibębmie 6 podczas, gdy statek podwodny
uruchamia ten bęben tylko dla dokonania drobnych
korekt kierunku. Zastosowanie tdozponniicy 10 zwięk¬
sza możliwość zmian 'kierunku ruchu statku pod¬
wodnego.

Zastrzeżenia patentowe

ii. Układ sterowania holowanego Statku podwod¬
nego,, znamienny tym, że izaiwdena elastyczne cięg¬
ło <(1), przechodzące w irozgałęzdenlia (2) w postaci
trykała, które po przejściu przez irolki podpierają¬
ce (3), zamocowane na istatku podwodnym i/lub
holującym doprowadzone są do bębna (6) lufo ukła-
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du przesuwnego, uisyttuiowainego oa statku podwod¬
nym i/lob holującym.

2. Układ siterowairiiia holowanego statku podwoid-

rpostoai trójkąta lub trójkątów, uitwioraonymi za po-
mioicą rozporiniey (10), której jiedien 'klontiec zaimoco-
wiamy jest obrotowo Ł/limb prziesiuiwiniie do części dtfio-
bawej (5) kadłuba (4) statku podwodnego, ziaś diru-

nego, znamienny tym, źe staimowtią go oo iniajnundej o gli koniec wyposażony jest w iroM patawadizące (12)
dwa eHiasitycznie cięgla (1) z irozgałęzieriiarnii (2) w ciięgieł (1).

Fig. 1
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Fig. 3
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