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Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 4.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki Napedu

Elektrycznego i Konwersji Energii

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Kotodziejek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |15.0 0.0 15.0 15.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos$¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |45 10.0 45.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie modelowania systeméw
hydrodynamicznych (CFD) i projektowania uktadéw napedowych pojazdéw wodnych: elektryczne skutery
wodne, RIB-y o napedzie elektrycznym, ptywajgce domy, deska surfingowa o napedzie elektrycznym, eSUP,
eJETboard, eFoil, silniki zaburtowe. Zakres: zatozenia konstrukcyjne, dynamika pojazdu, parametry pednika,
obliczenia i dobor silnika, przektadnia, uktad zasilania, ukfad sterowania, magazyn energii, uktady
pomocnicze, zabezpieczenia. Autonomiczne zasilanie z OZE.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO06] zna strukture
komputeréw i mikroprocesorow
oraz zadania systeméw
operacyjnych, ma podstawowag
wiedze z podstaw
oprogramowania komputerow,
sterownikéw, techniki
mikroprocesorowej, projektowania
prostych algorytméw oraz
dziatania sieci informatycznych

Uzasadnia wybér uktadu
mikroprocesorowego do syntezy
ukfadu sterowania napedem
elektrycznego pojazdu wodnego.

[SW1] Assessment of factual
knowledge

[K6_WO07] ma podstawowg wiedze
zwigzang z systemami sterowania
i automatyki

Dobiera uktad sterowania do
silnika elektrycznego

[SW1] Assessment of factual
knowledge

[K6_KO05] potrafi mysle¢ i dziata¢
w sposo6b przedsigbiorczy

Dobiera podzespoty uktadu
napedowego do okreslonego
rodzaju pojazdu wodnego

[SK5] Assessment of ability to
solve problems that arise in
practice

[K6_W11] zna zagrozenia
pochodzace od urzgdzen,
instalacji, uktadéw i systemow
technicznych, podstawowe zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy z
uwzglednieniem roli systeméw
sterowania i zabezpieczen przy
sterowaniu obiektami automatyki i
robotyki

Okresla bezpieczny zakres napie¢
urzadzen elektrycznych w
wodnym pojezdzie elektrycznym/

[SW1] Assessment of factual
knowledge

[K6_U04] ma umiejetnosé

Uzasadnia wybér publikaciji

[SU1] Assessment of task

samoksztatcenia sie m.in. w celu | potrzebnych do realizacji projektu |fulfilment
podnoszenia kwalifikacji
zawodowych
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

Wyktad. Wprowadzenie, definicje. Klasyfikacja elektrycznych pojazdéw wodnych. Innowacyjne wodne
pojazdy elektryczne. Ptywalnos$¢ obliczenia hydrostatyczne, statecznos$¢, opory ruchu pojazdéw
podwodnych i nawodnych - wypornosciowe, slizgowe, hydroskrzydta. Technologie kompozytowe. Pedniki
$rubowe i strugowodne. Charakterystyki pednikéw oraz ukltadéw napedowych. Zjawisko kawitacji.
Projektowanie uktadow napedowych do elektrycznych pojazdéw wodnych: zatozenia konstrukcyjne,
dynamika pojazdu, parametry pednika, obliczenia i dobér silnika, dobér rodzaju przekfadni oraz
parametrow, uktad zasilania, sterownik, uktad sterowania, magazyny energii elektrycznej, uktady
pomocnicze, zabezpieczenia. Elementy systemu inteligentnego autonomicznego domu ptywajacego.

Laboratorium. Modelowanie numeryczne oporéw nawodnych pojazdéw i sity nosnej hydroskrzydta (CFD),
modelowanie symulacyjne uktadéw napedowych z modelem obcigzenia. Modelowanie symulacyjne uktadow
napedowych oraz modeli obcigzenia. Projekt pednika o napedzie elektrycznym. Wykonanie elementéw
konstrukcyjnych z wykorzystaniem technologii druku 3D. Charakterystyki pednika ze $rubg o statym i
zmiennym skoku. Elementy systemu inteligentnego autonomicznego domu ptywajgcego. Komputerowe
systemy wspomagania produkcji CAD, CAM, CAQ, CIM. Oprogramowanie systeméw inteligentnego pojazdu
wodnego.

Projekt. Projekt matego elektrycznego wodnego pojazdu osobowego: elektrohydroskrzydto, elektryczny
SUP, elektryczny skuter wodny na bazie konstrukcji RIB, elektryczny silnik zaburtowy. Projekt elementow
konstrukcyjnych CAD, druk 3D, wytwarzanie niewielkich elementéw kompozytowych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Podstawy elektrotechniki, automatyki i programowania.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (skladowe) Prog zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej
Projekt 50.0% 40.0%
Laboratorium 50.0% 30.0%
Wyktad 50.0% 30.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur 1. Abu -Rub H. Guzinski J. High Performance Control of AC Drives with

Matlab/Simulink John Wiley & Sons 2021

2. Dembowski A,.: Elektryczny naped trakcyjny. WNT. Warszawa 2019

3. Mathys Charles: Electric Propulsion for Boats, 2010

4. Ray Vellinga: Hydrofoils. Design. Build. Fly. 2009

5. Choromanski W., Grabarek I., Koztowski M., Czerepicki A., Marczuk
K.: Pojazdy autonomiczne i systemy transportu autonomicznego. PWN.
Warszawa. 2020

6. Ehsani, Y. Gao, S. Longo, K. Ebrahimi: Modern Electric, Hybrid
Electric, and Fuel Cell Vehicles Fundamentals, Theory, and Design. M.
CRC Press, 3rd Edition, 2018.

7. Polski Rejestr Statkéw, Rules for Classification and Construction of
Sea-going Ships,,Part.Il Hull, Gdansk, 2011.

Uzupetniajgca lista lektur 1. Tobis W.: Budowa i naprawa jachtow z laminatéw, 2013

Adresy eZasobow
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Przyktadowe zagadnienia/ 1. Wymienic¢ i opisa¢ rodzaje wodnych pojazdéw o napedzie elektrycznym.
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

2. Oméwi¢ zasady projektowania uktadu napedowego w odniesieniu do rodzaju pojazdu wodnego.

3. Dobra¢ silnik do napedu elektrycznego pojazdu i oszacowac czas jazdy w funkcji predkosci pojazdu.

4. Omoéwi¢ charakterystyki pednika i silnikow elektrycznych oraz kryteria i zasady doboru ich parametrow.

5. Omoéwi¢ wiasnosci hydroskrzydta z pednikiem o napedzie elektrycznym.

6. Omowi¢ systemy inteligentnego autonomicznego domu ptywajacego.

7. Wyjasni¢ zakres zastosowan silnikéw PMSM, BLDC, synchronicznych i klatkowych w wodnych pojazdach
elektrycznych.

8. W jaki spos6b mozna ograniczy¢ opory hydrodynamiczne wodnych pojazdéw o napedzie elektrycznym?

Zajecia praktyczne Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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