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Uklad sterowania holowanego statku podwodnego

1.

Przedmiotern wynalazku jest ukbad sterowamia
holowanego statku podwodnego.

Dottychczas zmiane uklady sterowania lwllqwatnydh
statkéw podwodnych stanowia wychylane, oprofi-
lowane lub plaskie stery, zamocowane do kadtuba
w czeSdi rufowej iflub dziobowej, obracajgce sie
wzgledem osi 'w przyblizeniu prostopadtych i réw-
nolegiych do plasaczyzny plywaniia statku.

Niedogodnioscia lopisanych ukladéw sterowania
jest zitozomy uklad przekiadni wychylajacych stery
glebokosci i kierunku, wysoki stopien zaobsorfbio-
wamia zalogi statku podwodnego czynnosciami
zwigzanymi ze sterowamiem oraz ucigzliwa obshu-
ga sterow. R

Celemm wynalazku jest skionstruowanie ukbadu
sterowania holowamego statku podwodnego, ktory
nfiie bedzie posiadal opisanyc¢h wyzej niedogodno-
Scii.

Ukiad sterowania wedliug wynalazku wyposazo-
ny jest w elastyczne cigglo, przedhodzace w rozga-
leziemia w postaci tréjkata, ktére po przejéciu przez
rolki podpierajace, zamocowane mna statku pod-
wodnym iflub holujgcym, doprowadzone sa do
ukladu nawijajgcego lTub przesuwnego, usytuowa-
nego na statku podwodnym iflub holu;jgeym.

Dmugi przyklad wykonania ukbadu stanowig co
najmniej dwa elastyczne ciegla z mozgalteziemiami
w postaci tréjkata lub tréjkatéw, utworzonymi za
pomocy tozpornicy, ktérej jeden koniec jest zamo-
cowany obrotowo iflub przesuwnie do czesci dzio-
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bowej kiadbuba statku podwodnego, a drugi komiec
wyposazony jest w molki prowadzgce ciegha.

Uklad mawijajgcy moze skiadaé¢ sie ze znanych
wind, weiggarek lub diwigni lub ze zmanych urzg-
dzeni napinajgcych. Cieglo jest wyposazone w prze-
wiody do zasilania w energie elekiryczna, sprezone
powietrze albo w przewody slabotwéreze, te ostat-
nie w celu zZapewnienia Igcznosci glosowej statku
holujacego ze statkiem podwodnym, Uklad rolek
prowadzgcych i mapinajgcych ciegla holownicze na
rufie statlku holujgoego moze by¢ korzysinie zamio-
cowany w sposdb ruchomy.

Zalety mozwigzania wedlug wynalazku polegaja
na zmnacznym uproszczeniu ukladu sterowania sbat-
ku podwodnego poniewaz w znanych wykonaniach
liczne, co najmniej dwie, ale najozesciej trzy do
oémiu. powierzchniie sterujace zostaly zastgpione
prostym i pewnym w dziataniu ukbadem sterowa=
nia, wykorzystujacym cieglo holownicze lub diegla
holowniicze, instalacja ktérych jest miezaleznie od
przyjecia sposobu sterowania bezwzglednie koniecz-
na. Dalsza zaleta zastosowama ukladu sterowania
weedbug wynalazku jest p(rmeu‘lluemlemve czynmiosci zwig- -
zZanych ze sterowaniem statkiem podwoodnym z lu-
dzi stanowigeych jego zaloge ma zatoge statku ho-
lujgcego. Okoliczniosé ta stanowi zdecydowane od-
cigzenie zalogi - statku podwodnego i umozhuxwa jej
wykonywaniie innych czynnosci.

Przedmiot wynalazku jest pmedsbajwmomy w
przykladzie wykionania na rysunku, na ktérym
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fig. 1 przedstawia uklad sterowania holowanego
statlku podwiodnego, obstugiwany ze statku holujg-
cego, kitérego rozgalezienie ciegla obstugiwane jest
ze Iistatku podwiodnego, w wiidoku z gory, fig. 2 —
cze$é dziobows statku podwodnego z widokiem na
uklad przesuwny w pradknoju poprzecznym, a fig. 3
przedstawia drugi przykiad wykonania ukiadu sbe-
mowamnia holowanego statku podwodnego w widioku
z gory.

Jak pokazano na fig. 1 uklad sterowania holo-
wanego statku podwiodnego wyposazony jest w ela-
styczne dieglo 1, przechodzace w rozgalezienia 2,
ktére po przejsciu przez rolki podpierajgce 3, za-
miocowane na kiadbubie 4 w czeSdi dziobowej 5 o~
lowanego statku podwodnego, doprowadzone sg do
windy lub sterowanego bebna 6. Cigglo 1 moze po-
siadaé¢ dwa rozgalezienia 2 doprowadzone do dwdch
‘wind lub sterowanycdh bebnéw 6.

Ukbad przesuwny (fig. 2) wyposazony jest w
dawignie "7 z przegubem, Zamiodowang obrotowo do
kadbuba 4 w czesdi dziobowej 5 statku holowanego,
zaopatrzong w uchwyty 8, do kitorych praytwierdzo-
nee sg kofice obu ramion rozgalezienia 2 ciegta 1.

Drugi przykiad wykonania ukdadu sberowania
(fig. 3) wyposazony jest w dwa elastyczne ciggla 1,
przechodzgce W mozgalezienia 2, ktérych konce
przymocowane s3 do statych uchwytéw 9, przy-
twierdzonych do kadiuba 4 w czesci dziobowej 5
holowanego statku podwodnego.

Przejscie ciggiel 1 w mozgatezieniia 2 mogliwe J-est
dzieki zastosowaniu mozpormicy 10, kitérej jeden ko-
niec Zamocowany jest obriotowo i/lub przesuwnie do
kadiuba 4 w czesci 'dziobowej 5 holowanego statku
podwodnego za pomocy przegubu 11, za§ drugi ko-
filec zmienia kierunek prazebiegu diegiel 1 w vozga-
tezieniach 2 za pomoca rolek prowadzacych 12,
umieszczonych w uchwycie, polaczonych przegubem
13 z tym koficem mozpormicy 10. Rozgalezienia 2
ciggta 1 przechodza przez wolki podpierajagce 3,
a mnastepnie doprowadzone sg do windy lub beb-
na 6, albo dzwigni 7 ukiadu przesuwnego. Rozpor-
niica 10 z umzgdzeniami stanowigcymi jej uzupel-
nienie moze byé zastosowana w wersji jednocieg-
owej, przedstawionej w najprostszym rozwigzamniu
na fig. 1.

Holowany statek podwodny w czasie eksploata-
cji plywa calkowicie zanurzony pod powierzchnig
wody na pewnej glebokiosci, zaleznej, przy niezmie-
njonym ukladzie kinematycznym, odpowiadajgcym
migdzy innymi diugosci ciegiet 1 i 2, réwniez od
predkosci. Statek podwodny winien mieé¢ mozliwosé
emian kierunku ruchu i zmian zanurzenia pray
ustalonej predkiosci, a itakize mozliwosé utrzymywa-
nia stalego zanurzenia przy zmieniajgcej sie pred-

W dotychczas znanydh mozwigzaniach problem
zmian zanurzenia byl rozwigzywany przez urucha-
mianie przez zaloge statku podwodnego steréw po-
ziiomych, czyli steréw glebokioscil

W rozwigzaniu wedbug wymalazku zmismy zanu-
rzenia statku podwodnego s3 realizowane za po-
mocg Wwydluzania — =z towarzyszacym zwigksze-
niem zZanurzenia — lub skracania — z towarzy-
szaoym zmniejszeniem zanurzenia — iciegka lub cie-
giel holowniczych 1. Operacja zmiany diugosci dieg-
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la 1 odbywa sie na statku holujacym. Komniec di¢g-
la 1 nawiniety jest ma winde 6 dlawnlllnsego_typum-
pedzang recznie i/lub za pomiocy silnika dowolnego
typu. Przy wlasdiwym doborze przelozen moZna
uzyskaé¢ odpowiednie obroty windy 6 od bandzo
szybkich do bardzo wolnych, ‘towarzyszy¢ temu
bedg gwaltowne lub lagodne w skrajnych przy-
padkach zmiany zanurzenia statku podwiodnego.
Informacje o pozgdanych zmianach zanurzenia ob-
stuga windy 6 moze otrzymaé¢ za pomocy sSrodkow
lgczmosc od zadogi statku podwiodnego, albo za po-
mocg wskazan echosondy pionowe]j zainstalowanej
na statku holujgcym.

Zmiany kierunku statku podwodnego byly dotad
reafizowane wylgcznie preez urudhamianie sberdw
pionowych, czyli steréw kierunku. W mozwigzaniu
wedlug wynalazku zmiany kierunku statku podwiod-
nego sg realizowane za pomocg zmiany diugosci
ciegiel rozgatezien 2. Przez obrdt windy lub beb-
na 6 lub przesuniecie dzwigni 7 ukiadu przesuw-
nego jednio z ciegiet 1 rozgatezienia 2 wulega skroé-
ceniu i jednioczesnie drugie cigglo 1 ulega wydiu-
Zeniu. Zmiane diugosci ciegiet 1 mozna wzyskac
réwniez przez zastosowanie rozwigzania dwu- lub
wiigoe] cigglowego. W takim przypadku, wydiuzenie
jednego ciegta holowmiczego 1 liflub skrécenie dru-
giego ciegla holowmniczego 1 powoduje zmiane diu-
gosci mamion rozgalezienia 2. Jezeli statek holujgcy
porusza si¢ kursem prostoliniowym, a oba ramiona
rozgalezienia 2 sq réwnej dbugosci, statek podwod-
ny porusza sie¢ réwniez kursem prostoliniowym,

a [plaszczyzny symetrii obu tych statkéw lezg w
jednej palszczyznie w prozestrzeni. Jezeli jednak
dbugosé ramion rozgalezienia 2 zostamie zmieniona,
witedy statek podwodny przesunie sie w bok w Kkie-
podwodny bedzie poruszal sie nadal kursem pro-
stolintowym w kierunku ruchu statku holujgcego,
jednak plaszczyzny symetrii obu tych statkow nie
beda lezaly w jednej plasaczyzmie w przestrzenid,
lecz beda od siebie oddalone. W ten sposéb statek
holujacy mioze holowaé¢ wiecej miz jeden statbek
podwodny i dzieki bemu noze mozszerzy¢ pas pene-
tragjii ’dna miorskiego.

Oplisane mmiany kierunku muchu poprzecanego

mogg byé mealimowane przez maloge statku pod-
Wbdneﬂmﬁﬂkmdfsﬂawimobowwm\sﬂdmﬁg. 1,
lub bez jej udziahu, jek ma fig. 3. Moze byé row-
niez przyjgte vozwigzanie, w kitdrym zasadmicza
czes¢ procesu sterowania wykionuje statek holuja-
€y proez zmiane diugosci ciegiet 1 przy unierucho-
milonym - bebnie 6 podczas, gdy statek podwodny
uruchamia ten beben tylko dla dokonania drobnych
korekt kiermmku. Zastosowanie rozpornicy 10 zwiek-
sza mozliwosé amien kierunku ruchu statku pod-
wodnego. :

" Zastrzezenia patentowe -

1. Ukdad sterowania holowanego statku podwiod-
nego, mmamienny tym, e zawiera elastyczme cieg-
o \(1), przechodzace W mozgaleziemia (2) w postaci
trojkata, ktére po przejsciu przez rolki podpieraja-
ce (3), zamocowane mna statku podwodnym iflub
holujgcym doprowadzone s3 do bebna (6) lub ukla-



: 89 403
5 8

du przesuwnego, usytuowanego na statku podwiod- postaci tréjkata lub tréjikgtéw, utworzonymi za po-

nym i/lub holujacym. : mocg rozpornicy (10), ktérej jeden koniec zamoco-

wany jest obrotowo i/lub przesuwnie do czeSci dzio-

2. Uklad sterowania holowanego statku podwiod- bowej (5) kadbuba (4) statku podwodnego, zas dru-

nego, znamienny tym, ze stanowig go co majmniej > gi koniec wyposazony jest w rolki prowadzace (12)
dwa elastyczne ciegla (1) z rozgalezieniami (2) w ciegiel (1). '

'
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