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Data rozpoczecia studiow  |pazdziernik 2022 r. Rok akademicki realizaciji 2024/2025
przedmiotu

Poziom ksztatcenia | stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢
Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wykitadowy polski
Semestr studiow 5 Liczba punktow ECTS 2.0
Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie
Jednostka prowadzaca Woydziat Oceanotechniki i Okretownictwa
|miQ i nazwisko Odpowiedzialny za przedmiot dr inz. Mohammad Ghaemi
wyktadowcy (wyktadowcow) | Prowadzacy zajecia z przedmiotu
Formy Zané Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zajeé¢ |30.0 0.0 0.0 0.0 0.0 30

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnog(; studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach. Udziat w . Praca wlasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznyp'h, objetych konsultacjach studenta

planem studiow
Liczba godzin pracy |30 3.0 17.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest wyksztatcenie u studentéw umiejetnosci i wiedzy dot. zasady dziatania 3
podstawowych ukfadéw sterowania statkéw: uktad sterowania kursu i trajektorii, uktadu sterowania napedu
gtéwnego, uktad stabilizacji kotysan bocznych.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO06] ma uporzadkowang
wiedze o inzynierskich metodach i
narzedziach projektowych
umozliwiajgcych wykonywanie
projektow z zakresu budowy i
eksploatacji obiektow oraz
systemow oceanotechnicznych

Student ma uporzadkowang
wiedze o inzynierskich metodach
projektowych umozliwiajacych
wykonywanie projektow
koncepcyjnych z zakresu
wazniejszych uktadéw sterowania
statku, w tym uktad sterowania
kursu i trajektorii, uktad sterowania
napedu oraz ukfad stabilizacji
kotysan bocznych statku.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_WO08] ma wiedze dotyczaca
zasad zrébwnowazonego rozwoju

Student ma wiedze dotyczaca
zasad zrébwnowazonego rozwoju
w zakresie automatyzac;ji statku; w
tym ma podstawowg wiedze z
zakresu analizowania i
projektowania uktadéw automatyki
zastosowanych w okretownictwie
do naprowadzenia i sterowania
obiektami oceanotechnicznymi z
uwzglednieniem statecznosci
ruchu, cech napedowych,
morskich i manewrowych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO05] potrafi sformutowac
proste zadanie inzynierskie oraz
jego specyfikacje z zakresu
projektowania, wytwarzania i
eksploatacji obiektow oraz
systemow oceanotechnicznych

Student potrafi sformutowaé
proste zadanie inzynierskie oraz
jego specyfikacje z zakresu
projektowania i eksploataciji trzech
najwazniejszych uktadéw
sterowania statku, tj. ukaldy
sterowania kursu i trajektorii, uktad
sterowani napedu oraz uktad
stabilizacji kotysan bocznych
statku.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu
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Tresci przedmiotu

Wprowadzenie i pojecia podstawowe

. Model matematyczny ruchu statku

. Zakiocenia ruchu statku

Statecznos$¢ ruchu statku

Sterowanie kursu statku, takze w czasie manewréw
. Sterowanie trajektorii statku

. Uktad stabilizacji kotysan bocznych statku

. Sterowanie predkosci liniowej statku

. Identyfikacja statku jako obiektu sterowania

©CONOORWN

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Przedmioty poprzedzajace:

1. Podstawy oceanotechniki

2. Mechanika techniczna | (teoria i zastosowanie)
3. Podstawy sitowni okretowych

4. Podstawy automatyki

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej
Obecnos¢ i aktywnosé: 5 pkt 0.0% 4.0%
1 pisemne kolokwium, 100 pkt., 56.0% 96.0%
czas trwania: 1 godz.

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur Literatura podstawowa:

1. 2. Fossen T. I., Handbook of Marine Craft Hydrodynamics and
Motion Control, John Wiley & Sons, 2011.

2. Thor I. Fosen: Marine Control Systems, Marine Cybernetics AS,
2002.

3. Domachowski Z., Ghaemi M. H., Okretowe ukfady automatyki,
Wydawnictwo Politechniki Gdanskiej, 2007.

Uzupetniajaca lista lektur 1. Thor I. Fossen: Guidance and Control of Ocean Vehicles. John Wiley
and Sons, 1994.

2. J.Sotdek: Automatyzacja statkdw. Wydawnictwo Morskie, Gdansk
1985.

3. J.Lisowski: Statek jako obiekt sterowania automatycznego.
Wydawnictwo Morskie, Gdansk 1981.

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Jakie sg zadania uktadu sterowania ruchu statku?

Wymieni¢ ograniczenia wystepujace w ruchu statku. Poda¢ przyktady.

Przedstawic¢ strukture optymalnego uktadu sterowania ruchu statku. Narysowa¢ schemat ideowy.
Uzasadni¢ potrzebe zastosowania algorytmu adaptacyjnego w uktadzie sterowania ruchu statku.
Jakie sg skutki nieoptymalnego dziatania uktadu sterowania ruchu statku?

Dlaczego statek jest wielowymiarowym obiektem sterowania?

Podac trzy przyktady modeli czastkowych statku, jako obiektu sterowania.

Omoéwi¢ charakterystyki statyczne statku na przyktadzie krzywej Dieudonnea.

W jaki sposéb mozna okresli¢ statecznosé statku na podstawie charakterystyk statycznych?

OCONoOOrWN =

10. Poda¢ ogding postac¢ réwnania ruchu statku. Omoéwi¢ sktadowe wystepujace w tym réwnaniu.

11. Wymieni¢ sity i momenty wymuszajace wystepujace w ruchu statku z podaniem ich zrédta.

12. Czy zmiana liniowej predkosci wzdtuznej statku wptywa na zmiane kursu? Dlaczego?

13. Poda¢ ogodlne postaci modelu Nomoto 1-go i 2-go rzedu kursu statku. Czym réznig sie charakterystyki
statyczne statku przy zastosowaniu tych modeli? Naszkicowac te charakterystyki.

14. Omowi¢ dziatanie maszyny sterowej jako elementu wykonawczego ukfadu sterowania ruchu statku.
Narysowa¢ schemat dziatania oraz schemat blokowy maszyny. Wymieni¢ ograniczenia dot. dziatania
maszyny dla statkéw handlowych.

15. Majac funkcje predkosci liniowej poprzecznej statku jako zmienna funkcji w czasie przy zerowym
wychyleniu steru, jak mozna wyznaczy¢ kurs statku?

16. Dlaczego bezposrednia kompensacja zaktdcenia pochodzaca z oddziatywania wiatru na ruch statku w
praktyce jest niemozliwa?

17. Jak mozna obliczy¢ sity i momenty oddziatywania wiatru na ruch statku?

18. Od czego zalezy funkcja gestosci widmowej mocy wiatru? Jak mozna jg wyznaczy¢?

19. Od czego zalezy funkcja gestosci widmowej mocy fali morskiej? Jak mozna jg wyznaczy¢?

20. Jak mozna obliczy¢ sity i momenty oddziatywania fali na ruch statku?

21. Przedstawi¢ definicje oraz sposoby wyznaczenia pulsacji spotkaniowe;.

22. Przedstawi¢ definicje oraz sposoby wyznaczenia pulsacji przewazajgce;j fali.

23. Uzasadni¢ potrzeby filtracji wymuszen pochodzacych od fal morskich dla uktadu sterowania kursu
statku.

24. Przedstawi¢ uproszczony schemat blokowy uktadu sterowania kursu statku z zastosowaniem filtrac;ji
szybkozmiennych wymuszen pochodzacych od fali.

25. Omoéwi¢ koncepcje wykorzystania strefy nieczutosci w roli filtru dolnopasmowego szybkozmiennych
wymuszen pochodzacych od fali.

26. Podac transmitancje liniowych filtréw dolnopasmowych réznego rzedu, a nastepnie poréwnac ich
charakterystyki czestotliwosciowych. (czy nie powinno byé w réznych)

27. Poda¢ transmitancje i naszkicowa¢ charakterystyki amplitudowo-fazowe filtru pasmowo-zaporowego do
filtracji szybkozmiennych wymuszen pochodzacych od fali. Poréwnac jego zalety i wady z filtrem liniowym.
Jak mozna poprawic jego charakterystyke?

28. Jaki filtr dolnopasmowy do filtracji szybkozmiennych wymuszen pochodzacych od fali mozna
zastosowac, jezeli pasmo przenoszenia statku jest wigksze od pulsacji spotkaniowej? Uzasadni¢ swojg
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odpowiedz.

29. Omowi¢ statecznos$é ruchu statku w ogélnym sensie.

30. Przedstawi¢ definicje statecznosci ruchu prostoliniowego statku. Czy zapewnienie statecznosci
prostoliniowej bez oddziatywania regulatora na ster jest mozliwe? Dlaczego?

31. Przedstawi¢ definicje statecznosci kursu statku. Czy zapewnienie statecznosci prostoliniowej bez
oddziatywania regulatora na ster jest mozliwe? Dlaczego?

32. Omoéwi¢ statecznos¢ trajektorii statku.

33. W jakim przedziale zawiera si¢ pasmo przenoszenia zamknigtego uktadu sterowania kursu statku?
Uzasadni¢ swojg odpowiedz.

34. Omowic¢ koncepcje zastosowania modelu odniesienia w roli filtru wstepnego w uktadzie sterowania
zmiany kursu statku.

35. Dlaczego model odniesienia w uktadzie sterowania zmiany kursu statku powinien by¢ adaptacyjny?
Narysowa¢ schemat blokowy takiego uktadu.

36. Omoéwi¢ metode od punktu do punktu okreslenia trajektorii statku.

37. Omowic i porownac bierne metody stabilizacji kotysan bocznych statkow.

38. Poréwnac czynne metody stabilizacji kotysan bocznych statkéw.

39. Omoéwi¢ charakterystyki statyczne $rub okretowych.

40. Omowic uktad sterowania zmiany skoku $ruby okretowe;.

41. Jakie sg zalety i wady Srub o zmiennym skoku?

42. Omowic charakterystyki dynamiczne silnikow spalinowych okretowych. Poda¢ sposéb wyznaczenia
transmitancji opisujacej modelu matematycznego tych silnikow.

43. Narysowac¢ schemat blokowy bezposredniego uktadu sterowania napedu statku z srube ze zmiennym
skokiem.

44. Omowic aspekty sterowania uktadéw napedowych wielo-silnikowych lub wielo-srubowych.

45. Omowi¢ i poréwna¢ metody identyfikacji statku jako obiektu sterowania kursu.

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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