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System for dynamlsk automatisk opp-
ankrlng av en. bevegellg 1nstalla530n
pa vann. :

Denne oppflnnelse ‘angar et nytt automatlsk ‘system for

dynamisk oppankring av en bevegellg lnstallaSJon pa vann, sa som
et skip eller en boreplattform.

' Det er allerede blitt foreslatt systemer ‘for automatisk,
dynami sk oppankrlng av en flytende 1nstallasgon ved anvendelse
av i ‘det minste to fremdrlftsenheter eller drivanordninger som er
i stand til pa lnstallaSJonen a utgve krefter hvis st¢rrelse
og/eller retnlng er regulerbare og rettet motsatt av den pavirkning
pa 1nstalla530nen som skyldes ytre krefter i form av vinder, str¢m-
mer etc., som s¢ker a forskyve 1nstallas;onen fra den vante p0s1—
sjdn Disse systemer ‘for dynamlsk automatlsk oppankrlng om-’

fatter malelnnretnlnger sém leverer sxgnaler avhenglg av den av-’



drift elIer avvikelse som fOréiigger'mellom Lnstaiiasjonens poéi—
sjon og en refenansep051530n, en elektromekanisk eller elektronlsk
beregnlngsenhet - ogsa.betegnet som regnemaskln- 1nnrettet til

iut fra de nevnte avdrxftssxgnaler a frembrlnge'styreSLgnaler for.

de respektive stgrrelser ag/eller retninger av de krefter som skal
atgves av: drlvanordnlngene for & begrense p051530nsavv1kelsen av
installasjonen og styre-~ eller reguleringssystemer for st¢rrelsene
og/eller retningene av drlvanordnlngenes krefter ‘svarende til de
respektive verdier av styresignalene.’

Et viktig problem som oppstar ved utf¢relsen av slike sys-
temer, er & oppnd en ngyaktig posisjonering av den flytende installa-
sjon uavhengig av variasjoner i stYrken av. de ytre krefter som sgker
a forskyve denne, og ikke bare en enkel utbalansering av pavirkningen
av disse krefter ved hjelp av virkningeh av dri&anordnipgene med
en avstand mellom likeyektéposisjonen og referanseposisjonen av-
hengig av stgrrelsen av de krefter som'vifker. '

Hvis spe51elt de av systemets regnemaskln beregnede styre-
signaler for drivanordningenes. skyvekrefter har verdler som vari-
erer med de malte posisjonsavvikelser, f.eks. ved & vaere i det
vesentlige proporsjonale med disse avvikelser) mulig§j¢r det dyna-
miske, automatiske oppankringssystem bare en stansning -eller be-
grensning av en forskyvning av ‘den flyténde inétallasjon som skjer
under pavirkning av ytre forstyrrelser eller krefter, uten at in-
stallasjonén blir bragt tilbake til den opprinnelige posisjon sa
leﬁge forstyrrelsen er til stede, fordi det ikke finnes noe styre-
signal hvis innregulering av drivanordningenes skyvekrefter er til-
strekkelig til & utbalansere Vi;kningen‘av forstyfrelsen, bortset£
fra en bestemt avvikelse av posisjonen som ngdvendigvis er forskjel-
lig fra null og fglgelig for installasjonen svarer til en likevekts-
posisjon som er forskjellig fra réferaﬁseposisjonen.

Foreliggende oppfinnelse inneberer en lgsning p& dette
problem ved a tilveiebringe et system for dynamiék, automatisk
oppankring i stand tiilé holde'en flytende installasjon tilnzrmet
i en referansepos1sgon uavhenglg av innvirkningen av ytre elementer
som sgker a fjerne 1nstallasgonen'fra denne pos1s;on.

Nermere bestemt angar saledes denne oppfinnelse et system
for dynamisk, automatlsk.oppankrlngfav en. bevegellg installasjon.
pa vann ved hgelp av i det m1nste ta d:luanordnlnger som er i stand

til & ut¢ve en resulterende skyvekraft og-et resulterende rota—
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s:onsmoment som er. regulerbare, pa 1nstallasgonen.— SYstemet

er av den art som omfatter malelnnretnlnger for mallng av avdrlften )
mellom 1nstallasgonens p051530n og en referansepos1sgon, i form

av avdrlftss1gnaler, lnnretnlnger som genererer korreks;on551gnaler
for avdriften ut fra de nevnte avdrlftSSLgnaler, lnnretnlnger som
frembringer styres1gnaler for drivanordningene ut fra de nevnte
korreksjonssignaler for avdrlft og regulerlngslnnretnlnger for de
skyvekrefter som utgves av,drlvanordnlngene som funksjon av
styresignalene. - ‘ .

De. nye og s®regne trekk ved systemet 1f¢lge oppflnnelsen
er nermere angitt i patentkravene. )

Utfgrelseseksempler pa foreliggende oppfinnelse - som ikke
skal anéeés begrenset til disse eksempler -~ beskrives i det fglgende
under henvisning til tegningene hvor:

Figurene 1A oglleskjematisk viser to eksempier pa& ut-
styr pa en flytende installasjon med sikte pa a oppna en dyna-
misk oppankring, - ' ,

fig. 2 er et diagram som pa sterkt forenklet mite viser
et dynamisk, automatisk oppankringssystem, ‘

fig. 3 viser en fgrste utf¢relsesform'for et dynamisk,
automatisk oppankringssystem ifglge Oppfinnelsen,

fig, 4 VLSer en annen utf¢relsesform i henhold til
oppflnnelsen.

I det eksempel som er vist. pa fig. 1A blir det i en fly-~
tende installasjons elle: et Sklps N utstyr for utfgrelse av en
dynanisk oppankring, anvendt to'fremdriftsenheter eller driv-
anordninger hvis skyvekraftretning kan innstilles eller orienteres
i horisontalplanet ved dreining av drivanordningene om en vertikal
akse, idet dlsse drlvanordnlnger Hl og H2 f.eks. kan vere av
utenbords—typen.

Den dynamlske oppankrlng bllr utf¢rt ved & regulere de
réspektive st@grrelser .pl og P 5 av skyvekreftepe og deres re-
spektive orienteringer eller vinkl‘ex':c{,l og a(..z i horisontal-
planet, pa en slik mate at innvirkningen av de ytre krefter som
-;Jsﬁker@édforskyverinstallasjonen»N'fra den valgte posisjon, blir

«motvirket.
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Retnlngene av. skyvekreftene bllr f. eks. angltt ved den vin-

kel som de danner i forhold tll lengdeaksen O0x for lnstallaSJonen (O

er tyngdepunktet for lnstallaSJonen N og Ox - Oy et system av rett—
v1nklede koordlnatakser tllforordnet 1nstallas;onen).

Utstyret for dynamlsk oppankrlng som vist pa fig. 1B omfatter
en i tverr-retningen v1rkende drivanordning Hl av skrue- eller
propelltypen med variabel st;gnlng og i det vesentlige konstant
rotasjonshastiéhet, plasert i en thnneiisomier fgrt gjennom skipets
forstevn fra den ene til den annen side, og en drivanerdning med
vertikale innstillbare skovler elle; pfopellvinger eller en sykloid-

drivanordning H, plasert akterut pa skipet.

2
Dynamisk oppankring av skipet N blir oppnddd ved & regulere
st@grrelsen og retningen av den skyvekraft som utgves av driv-

anordningen H, ved variasjon av stigningen av dennes skrue eller

propell,vog‘vid é regulererkomponentene )P'ZX og JP'éy langs de
respektive akser Ox og Oy, av den skyvekraft som utgdves av
drivanordningen H,.

I en annen utf¢relsesform som er beskrevet i norsk patent
nr. 121.131 (norsk patentsgknad nr. 166.033) er drivanordningene
festet pa en sentral ringformet del av den flytende installasjon,
hvilken del kan dreie seg fritt om en vertikal akse i forhold til
installasjonen. ' . o

Uansett den valgte utf¢relsesform for det dynamlske opp-
ankrlngssystem kan utf¢relsesformen ellers adskille seg vesentlig
fra de ovenfor angitte eksempler, og funksgonsdlagrammet for et
dynamisk, automatisk oppénkringssystem kan i sin mést forenklede
form répresenteres av skjemaet pa fig. 2.

Dette system omfatter ett eller flere méleinstrumenter som
generelt er angitt med betegnelsen D pa fig. 2 og leverer éignaler
som angir avvikelsen eller avdriften mellom posisjoﬁen av skipet
N og en referanseposisjon.

Denne avdrift kan representeres ved et 51gnal som funksnon
av avstanden mellom tyngdepunktet O for installasjonen og dennes
referanseposisjon. Denne avstand kan for @gvrig, slik som det om-
talte eksehpel, erstattes med sine komponentef langs de to akser Ox
og Oy, representert'ved.de tilsvarendg avdriftssignaler Z&g og
Ay . N . . .

Eventuelt kan ogsd avvikelsen mellom installasjonens kurs
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'-eller orienterlng os en rereranseretnlng mAles 0g. ansis ved hjelp av

et avdriftssisnal A e.“A. '” ot g _
' . . En elektronlsk eller elektromekanlsk enhet betegnet som .
regnemaskin (calc.) vil kombinere de forskJelllge aviriftssignaler og
frembringer pad sine to utganger E1.°8 E2 svarende til de respektive
drivanordninger Hl og Hz, styresignaler som pAtrykkes servomekanlsmer
Sl og S2 som regulerer de respektive skyvekrefter for drivanordningene
H1 og H2 1 en retning som sbker & motvirke avdriften av skipet eller
installasjonen N 1 forhold til sin referanseposisjon,

Disse styresignaler.er i eksempelet pd fig. 1A styresignaler
for stérrelsen ( fl,,.Pz)-og.retningene (C!l, c{z) av de respektive
skyvekrefter som utdves aV'drivanordnlngene,Hi og'Hz, og 1 eksempelet
pa fig. 1B et styresignal for gtlgningen av. skruen eller propellen
pé,drlvanordningen Hl og to styresignaler for komponentene langs hen-
holdsvis aksen Ox og aksen Oy for den skyvekraft som utoves av driv-
anordningen H,. ' '

I den utforelsesform som. er omhandlet 1 det ovenfor nevnte
norske patent, vedrdrer styresignalene bare de respgktive stérrelser
~av de to drivanordningers skyvekrefter.

Hvis posisjonsavdriftssignalene, sé som signalene. Z& x, [& y
o8 A © varierer med de avvikelser eller_avdrifter som de- er et mal
for, og f.eks., er proporsjonale med dlsse avvikelser, vil det sees at
styresignalene selv varlerer pA samme midte og at det fﬁlgelig ikke
ville vere noen annen fegulering eller justering av de skyvekrefter
som utbves afbrivanordningene leog Hz enn som funks jon av en storre
eller mindre avvikelse mellom den poslsjon som installasjonen inntar
og referanseposisjonen.

Under disse betlngelser vil skipet N forskyves under innvirk-
ning av en ytre forstyrrelse med tilnermet konstant intensitet eller
storrelse, inntil avvikelsen_i.forhold til referanseposisjonen er
tilstrekkelig til at tilbakefdringsvirkningen som drivanbrdningene
frembringer for vedkommende avvikelse, nSyaktig utbalanserer virkningen
av denne forstyrrelse og skipet forblir 1 denne likevektsposisjon som
er forskjellig fra den opprinnelige posisjon, 84 lenge forstyrrelsen
er til stede. S . . :

Foreliggende oppfinnelse f jerner: denne ulempe ved hjljelp av et
system for dynamisk, automatisk: oppankring som er innrettet til fra det
dyeblikk nar absolutt-verdien av et avdrifitssignal overskrider en inn-
stillbar valgt grenseverdi, hvilket svarer til.-en aviikelse-av 1nat§1-
las jonen 1 forhold til sin refe:anseposisjon. 4 forsyne drivenordningene
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med et styresisnal som er 1 stand til 4 avstedkomme en tilbakefdrlngs-
virkning fra drlvanordningene med en 1ntensitet eller stbrrelse som -
dker med tiden uavhengig av" verdien av awdriftssisnalet 1 det mingte
sa lenge som avdriften av 1nstallasjonen ikke er blitt stoppet.

"I den. rBrste utfﬁrelsesrorm for oppfinnelsen som er vist som
eksempel pa fig, 3, er det anordnet et mAleapparat som kan vere av

’hvilken gom helst kjent og egnet type, feksa bestaende av et inklino-

meter med en line strukket mellom et fast punkt pé sJobunnen og den
flytende 1nstallasjon N, hvilket apparat leverer elektriske signaler
[5 X og [5 y som henholdsvla er funksjoner av komponenten langs lengde-
aksen Ox for skipet N og komponenten langs den tverrgaende akse Oy, av
avdriften eller avvikelsen mellom posisjonen av skipet og en ‘valgt rea
ferénéepoéisjon, og hvis koordinater X, o8 ¥, 1 det samme aksesystem
blir angitt og er justerbare ved hjelp av potensiometre. I det fol-
gende skal bare avdriftssignalet Z& x betfaktes, idet man vil forsta
at avdriftssignalet /\ y og eventuelt avdriftssisnalet A\ © som repre-
senterer avvikelsen av 1nsta11asjonens orientering eller kurs 1 for-
hold til en referanseretning, ken behandles 1 kretser som er full-
stendis angloge med dem som pévlrkes av [} X og som er vist skjematisk
PA figurene 3 og 4. -

Signalet Z},x‘blir padtrykket en sammenligningsinnretning 1 som
kan bestd av en elektronisk ssmmenligningsenhet av hvilken som helst
kjent type innrettet til 4 avgl et elektrisk utldsnings- eller aktie
verlngssignal utelukkende nar absolutt-verdien av avdriftssignalet
/\ x overskrider verdien av et referansesignal /\ x, som representerer
den maksimalt tillatelige posisjonsavvikelse langs. aksen Ox ([5 x, ken

" innstilles pad den valgte verdi ved hjelp av potensiometre og kan etter
.forholdene vere innstilt 1ik null). Det signal som leveres av sammen=

ligningsenheten 1 har i denne'utfbrelsesform en fast verdi og positivt
eller negativt rortegn i overensstemmelse med rortesnet eller polari-
teten av x.

Dette signal pévirker en pulsgenerator 2 av kjent type som
PA sin utgang frembringer periodiske pulser med regelmessige tidsin-
tervaller og hvis funksjon blir stoppet ved fraver av et utgangs-
signal fra sammenligningsenheten l. )

Systemet oﬁfatter to logiske eleménher 4 0og § av typen "0G"~
port som hver har- to 1nnganssklemmer hvorav den ene er forbundet med
utganssklemmen 3 pa& pulageneratoren 2 '

Den: annen 1nn3angsklemme pé hver av de fo porter 4 og 5 er

-rorbundet med utgangsklammen pa ssmmenlisnlnssenhsten 1 “gjennom en



diode, idet de to. dloder D1 0g D2 som svarer~t11 de. to porter har mot-‘
satte polaritetero-A' B 5 -

Under disse betingelser vil det sees at porten b v1l tlllate

'passasje av. de periodlske pulser s4 lenge som sammenligningsenheten
1 avglr et positivt signal og utelukkende i dette tilfelle, mens
porten 5 vil tillate passasje av de perlodiske pulser 84 lenge som
sammenligningsenheten 1 leverer et nesatlvt signal og utelukkende 1
dette sistnevnte tilfelle. : : ‘

De pulser som leveres fra portene 4 og 5 blir pAtrykket addi-
gjons- eller total-tellere Tl-henholdsvis T2 som er forbundet med digl-
tal/analog-omformere som kan vere av hvilken som helst kjent og egnet
type samt innrettet til pd sine respektive utgangsklemmer 6o 7 A }
frembringe signaler som er proporsjonale med summen av antall pulser.
Disse utganger er 1nnbyrdes forbundet ved B8 gjennom forsterkere Al og
Az'og dioder D3 08" Du som har motsatt orientering.

PA klemmen 8 opptrer det et avdrifts-reduksjonssignal X med
‘samme . fortegn som avdrlftssignalet [5 X, men med en verdi som er uav-
henglg av denne siste, idet dets verdl Sker med tiden 1 henhold til
en forutbestemt relhsjon (prbporsjonélt med tiden 1 det angitte eksem~
pel), fra det Byeblikk av da absoluttuverdien av Z& x har overskredet

‘ ‘ Avariftsreduksjonssignaler Y og’éventuelt tilsvarehde signa-
ler & frembrlnées pA analog mite som signalét'X'ut fra posisjons-
avdriftssignaler /\ y og eventuelt /\ @ som definert ovenfor.

Ifélge opp'rlnnelsen,blfir' signalene X, Y og eventuelt&d pa-
trykket istedenfor de respektive signaler A x, A v o8 /\ @, pa genes
'rerinsslnnrétninger for styreslsnalér til drivanordningene sA som sig-
nalene jjl’ PZ’ c(l, 0‘2 som deflnert ovenfor under henvisnlns t11
fig. 1A eller ? 1y’ P‘zx, P 2y som definert under henvisning til
fig. 1B. - .

Under disse-betinselser er'et system 1f815e dppfinnelsen slik

- som vist pA fig. 3, innrettet til & frembringe en 0kning av den resule
terende skyvekraft av drivanordningene i en retning som stker & fire
installasjonen tilbake mot sin rereranseposlsjon definert ved X ¥,
og eventuelt 0 fra det Yyeblikk da absoluttwverdien av [& X = x -X
(og/eller A v og/eller /\ ©) overskrider verdien av den tillatelige
grenseavdrift A x_ (eller A Vo henholdsvis [5‘0 )y hvilken 8kning
av skyvéekraften blir fortsatt i samme’ retnins 84 lenge som sammenlls-
ningsenheten 1 leverer et signal; dvs. ad lenge som’ absolutt-verdien
av avdriftssignalet forblir stérre -enn den fastsatte’ srense (kan resu-

0
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’1eres tll en s4 liten verdi som det onskes og‘tll 0g.-med til null)

Nar sammenligningsenheten ‘1 ikke avgir noe utgangssignal,:
hvilket svarer. til at den flytende 1nstallasjon er vendt tilbake til
sin referanseposlsjon, blir pulsgeneratoren 2. stoppet og folgellg vil
verdien av avdriftsreduksjonssignalet X lkke lenger variere, hvilket
svarer til en stabilisering av de skyvekrefter'som~ut6ve5'av drivan-
ordningen ( disse varierer heller ikke lenger hvis Y og eventuelt@>
likeldes forblir stabile). . :

. Addisjons- eller sum,-t'el,lerneT1 og T2 blir null-stilt nar
avdriftssignalet'z& X blir 1ik null, ved hjelp av en leder 9 som for-
‘binder utgangen av'méleapparatet‘D med de respektive nullstillings-
innganger 10 og 11 pA tellerne T, o8 T

Under disse betingelser vil - nér den flytende 1nstallasjon
gleninntar sin referanseposisjon svarende tix Zk x = 0, ZS y =0 og
eventuelt Z; @ =0 - signalene X, Y og eventueltﬁEb bli 1lik null; hvil-
ket medfdrer elimihering av den resulterende skyvekraft og det resul-
terende rotasjonsmoment som utdves av. drivanordningene pd denflytende
1nstallasjon. ; C ) -

Det vil Apenbart vere mulig é utfére nullstillingen av Tl
T, for verdier av [3 X, A\ v ogs /A ® forskjellig fra null, og f.eks.
ner JAN Xy Z} ¥, 08 A e o+ for a forhindre at den tilbakefSringskraft
som utoves pd den flytende installasjon 1kke bringer denne tll &4 pas-
sere forbi sin referanseposisjon. - _ - : ‘

Denne nullstilling kan styres ved apning av en lkke vist
bryter plassert 1 lederen 9.. .

Det kan eventuelt mellom. mélelnnretnlngene, sé som apparatet
D, og sammenligningsinnretningene, s4 som sammenligningsenheten 1, an-

ordnes elektriske forbindelsesorganer av intermitterende type slik som
. antydet stiplet pa fié. 3 og bestédende av enfbrytgr 12 hvis suksessive
Apning og lukning styres perlodisk_#ed hjelp:av en urverksbevegelse
eller hvilken som helst passende elektronisk innretning antydet med
henvisningstallet 13, ‘og fortrinnsvis omfattende midler til regulering
av avbruddsfrekvensen (antydet. ved hjelp av pllen i),

o ,Resultatet av dette er prinnvise variasjoner av.verdipne av
‘skyvekreftene'inntil de respektive absolutt-verdier av avdriftssigna-
lene A x, A v (A o) blir mindre enn de respektive absolutt-verdier
lék l !15 of l[S % '-i'

. I en slik utfdrelsesrorm’har utgangsslsnalene fra sammen-,
'Iigningsinnretningen 1 form av pulser hvis lengde: er'en funksjon av
varlgheten av. luknlngen.av brxteren os det er. vanligvis bekvemt. é la
_sammenlIgningsinnretningen 1 vzre atterrulgt ar en vanIig innretning
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. 15 for formlng av disse pulser, hvilket gjdr det mulig é gi disse
en veldefinert og innstillbar bredde, hvilken innretning foekso kan
bestd av en monostabil multivibrator.: :

I den utfdrelseaform som- er. vist pé fiso 3 er. det fordel-
aktig 4 anordne midler tll_regulprlng av_hastigheten av:-variasjonen
av signalet X som funksjon av tiden, fquso‘véd justering (se pilen
18) av frekvensen av de pulser. som frembringes av generatoren 2 og/.
eller ved regulering av forsterknlnsssradeh i<forsterkérne A1<os A2.

' Denne innstilling kan utfdres enten manuelt ved hjelp av en
operatdr eller automatlisk som funksjon av variasjonshastigheten —f
som funksjon av tiden av avdriftssignalet /\ x.

I den pa fig. L4 viste utférelsesform adskiller genererings-
innretningene for styresignaler seg fra de ovenfor omtalte ved at de
omfatter midler til derivasjon av avdriftnsignaletv[§ x, f.eks. be-
stdende av en derivasjonsforsterker 19 av vanlig type og ved at det
er anordnet et loglisk element 16 eller en OGeport av kjent type, pa
hvilken samtidig utgangssignalet fra sammenligningsenheten 1 etter
forsterkning og det slgnal som leveres av derivasjonsforsterkeren 19,
blir padtrykket,

Denne port 16 er innrettet til 1kke 4 avgi noe utgangssignal
for utgangssignalet fra sgmmenligningsenheten 1 og signalet®: %5 har
samme polaritet, dvs. nar absolutt-verdien av [5 X er stfrre enn ver-
dien av [5 X, 08 at samtidis,komponentene langs aksen Ox av den fly-
tende installasjons posisjonsavvikelse og hastigheten av dennes for-
skyvning har samme fortegn, hvilket svarer til en évdrift av instal-
" lasjonen i forhold til referanseposisjonen.

V Det signal som leveres av porten 16 pA dens utgangsklemme 17
blir samtidig patrykket de to dioder D1 og D2 og pad pulsgeneratoren
2 som blir styrt av signalet i henhold til skjemaet pA filg. 3, ldet
den dvrige del av a&stemet mellom elementene 3 ,‘Dl,‘D2 0g regne-
maskinen (calc:) er ldentiske med dem som er'beskrevet ovenfor under
henvisning til denne figur,

S84 lenge den flytende installasjon 1 tilfelle av den pa fig.
4 viste utforelsesform, forskyves i en retning som gir dkning av dens
avdrift 1 forhold til referanseposisjonen, vil signalet X (og/eller Y
og/eller()) variere ‘og resultatet er en tilsvarende eller korrelert
variasjon av styrespenningene ( ?l’ 41, PZ’ dz eller P'ly ? 2x?
‘P 2y° etc.) som frembringes av regnemaskinen, hvilket resulterer i

en progressiv variasjon av skyvekreftene ( av storrelsen og/eller ret-
ningen) 1 en slik retning at de sbker A motvirke forskywningen (f.eks.
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‘ved gradvis ¢gkning av komponenten langs aksen Ox av en av skyve—

kreftene). .

Nar forskyvnlngenvbllr stoppet forbllr srgnalet X uendret
fordi de 51gnaler som leveres av tellerne T og*T sSOm €r propors=
sjonale med antall pulser utsendt av generatoren 2 mellom det tids-
punkt hvor- Ax er ILik Z}gd og det tidspunkt da a%_endrer fortegn, - -
blir opprettholdt sd lenge som det ikke skjer noen nullstilling (svar-
ende til ‘at Ax blir 1lik JAS N ‘ved hje;«.p" av lederen 9. Fglgelig vil
komponenten langs aksen Ox av resultantén,av skyvekreftene forbli -
konstant fra det gyeblikk da 5{ ehdrgr fértégnw dvs. da forskyv-
ningsretningen av installasjonen -blir reversert.

Under disse'betingélSer og i Betraktning av tregheten av den
flytende installasjon som gjgr at dens forskyvningéretning ikke blir
reversert fgdr etter at stgrrelsen av den resulterende skyvekraft av
drivanordningene i vesentlig grad har overskredet kraften av den-
forstyrrelse som bevirket avdriften, kan den flytende installasjon
bli fgrt tilbake til sin referanseposisjon selv om den forstyrrelse
som har forskj@gvet den bibeholder en konstant kraft 'fordi X forblir
ved den saledes oppnadde verdi i det g@gyeblikk ——-bllr null, sa lenge
som posisjonsavdriften Ax ikke er blitt ellmlnert,

Det kunne anordnes midler for innf¢rihg av ‘'en forsinkelse i
forhold til det @gyeblikk hvor %% er lik null, i avslutningen av varia-
sjonen av X, dvs. i avslutningen av variasjonen av komponenten langs
aksen Ox av resulténtskyvekreftene som ut@gves av drivanordningene i
en retning som sgker & f@gre installasjonen tilbake til sin referanse-
posisjon, for derved & aksellerere denne tilbakefgring.

Et annet middel til & oppna dette resultat bestar i ved hjelp
av der1vas;onsforsterkeren 19 a styre patryknlngen av en eller flere

pulser med samme fortegn som X pa tellerne eller pa klemmen 8 av reghe=

-maskinen, ved hjelp av ‘hvilken sam helst passende 1nnretn1ng i det gye-

blikk da fortegnet av %E endres{ hvorved absolutt—verdlen av- det sig-

nal som pat—rykkes pa klemmen 8, gkes, og dermed komponenten langs
aksenr Ox av .den resulterende tllbakef¢r1ngskraft som deretter stabili-
seres pa en verdi svanende til det totale antall pulser mottatt av
telleren T, eller .T '

1 27 . '
Nullsti¥lingen av tellerné T, o9 ngkan likeledes styres

.eller bevirkes f@r elimineringen av avdriften AX ved & apne en bry-

ﬁer'plasert i Yederem 9, idet styrlngen av denne apn;ng kan vere en--
ten manuelk eller automatzsk._ ' '
I dette sxstnevnte ElIfelIe kan bryteren £. eks. épnes ved
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hjelp av et nullstillinkssignai ndr absolutt-verdien av hastigheten
%% av tilbakefdringen mot referanseposisjonen overskrider en fast
verdi angitt 1 en hastisheissammenlisnlngsinnretning, hvilket signal
dt ikke blir patrykket denne hastlighetssammenligningsinnretning for
det Har et fortegn motsatt av signalet [& x, dvs. 1 sperretilstanden
av porten 16, for effektivt 4 svare til en tilbakeforing av installa-
s )Jonen mot sin referanseposisjon.

Det vil forstds at oppfinnelsen ikke er begrenset til de ovan-
for beskrevne/utfﬁrelseseksempler.

Speslelt 1 forbindelse med en utforelsesform tilpasset det
dynamiske oppankringssystem if6lge det ovenfor nevnte norske patent,
er det tilstrekkelig 1 skjemaset pd fig. 3 eller det pa fig. 4 & er-
statte maleinnretningen D som frembringer avdriftseignalene /\ x og
/\ ¥ med en innretning som frembringer et signal P som er en direkte
funks jon av avstanden mellom tyngdepunktet O for den flytende installa-
sjon og dennes referanseposisjon og & pAtrykke det signal som opptrer
p4 klemmen 8 (fig. 3) pad to forsterkere FA 1l og FA 2 som er vist pd
fig. 3 1 det nevnte patent, istedenfor & patrykke disse signalet f
selv sllk som i1 det nevnte patent.

Patentkravwv:

1. System for dynamisk, automatisk oppankring av en bevegelig
installasjon pd vann ved hjelp av i det minste to drivanordninger
som er i stand til é‘ut¢ve en resultérénde skyvekraft og et resul-
terende rotasjonsmoment, sommer regulerbare, pd installasjonen,
hvilket -system omfatter méieinnretninger'for méling av avdriften
mellom installasjonens posisjon og.en referanseposisjon, i form av
avdriftssignaler, innretninger som genererer korreksjonssignaler for
avdriften ut fra de nevnte avdriftssignaler, iﬁnretninger som frem-
bringer styfesignaler for drivanordningene utrfra de nevnte kor-
~reksjonssignaler for avdrift, og reguleringsinnretninger for de
skyvekrefter som ut@gves av drivanordningene som funksjon av styre-
signalene, k arak ter i s exrt ved at sammenligningsinnret-
‘ninger. (1} som:sammenligner avdriften (Ax. Av. /A9) med en for-
.utbestemt grenseverdi (ZS;O{.ZSyO, 1590)‘ er- anordnet mellom de

T



nevnte maleinnretninger (D) og de nevnte genereringsinhretninger
(2, Tl
a frembrlnge et utlgsningssignal utelukkende nar verdlen av pOSlSjOnS—

T ) for korreksjonssignaler for avdrlften og er i stand til

avvikelsen overskrider den nevnte grenseverdi, hvilke genererlngs-
innretninger for korreks30n551gnaler er innrettet til ved mot-
tagelse av det nevnte utl@gsningssignal avfrembrlngq i det mlnste>_
ett avdriftskorreksjonssignal (X, Y,.G)-hvis Sﬁ&rrelsé er en funk-
sjon av tiden og varierer efter en forutbestemt relasjon uévhengig.”'
av verdien av den nevnte avdrift og hvis retnlng svarer til en
reduksjon av avdriften, at utgangen av. malelnnretnlngene (D)
likeledes er forbundet med genereringsinnretningene (2,‘_1, T2) for
korreksjonssignaler gjennom innretninger (1, 16) for & stoppe
variasjonen av det nevnte avdriftskorreksjonssignal forbderefter

a holde skyvekreftene konstante, for en fgrste verdi av avdrifts-
‘signalet ndr dette er avtagende under tilbakef@gringen av den be-
vegelige installasjon mot referanseposisjonen, og gjennom en krets
(9) for undertrykkelse av korreksjonssignalet og dermed oppheve

de konstante skyvekrefter, for en annen verdi av avdrlft551gnalet
med en absolutt-verdi lik eller mindre enn absolutt-verdien av den
nevnte grenseverdi. '

2. System ifglge krav 1, k arak terisert ved at

de nevnte innretninger for & stoppe variasjonen av korreksjons-

signalet bestdr av de nevnte sammenligningsinnretninger (1, fig. 3).

3. System ifglge krav 1, k arak terisert vedat
innrefningene (16, fig. 4) for & stoppe variasjonen av korreksjons-
51gna1et er forbundet med der1vas;on51nnretn1nger (19) for de nevnte
avdrlft551gnaler med hensyn ‘pd tiden og er innrettet til i aktiveres __

nar avdriften (ZS;, ZSy A\9) og dens fgrste derlverte ( g:. %¥,

de
at

4, System ifglge krav l, karakterisert ved at

) har verdier med motsatte fortegn.

genereringsinnretningene for korreksjonssignaler for avvikelsen
omfatter en generator (2) for suksessive pulser, 1nnretn1nger

(Tl’ T ) for addisjon av disse pulser, hv11ke addlsjon31nnretn1nger
er 1nnrettet til A& frembringe signaler proporsjonale med antallet
av pulser som patrykkes disse og .som utgjgr de nevnte signaier
(X, ¥, 9) for styring eller tilveiebringe;se:av ;eduksion‘év

avdriften, -~ . . - .. .-

5. Sys tem if¢1ge krav 1l, X arakterisert ved inn-
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retninger- (12,13) for intermitterende patrykning av korreksjons-
" signalene for avdrift pa de nevnte innretninger (calc) som frem-

bringer styreéignalene.

6. System ifglge krav 4, k arakterisert ved re-

guleringsinnretninger (18) for den pulsfrekvens som frembringes o

av pulsgeneratoren (2).

Anfgrte publikasjoner:

U.S. patent nr. 3.148.653, 3.211.121
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