Zatacznik nr 2 — koncepcja badan doktoranta

Koncepcja badar naukowych, bedacych podstawa przygotowania rozprawy
doktorskiej

1. Propozycja tematu pracy doktorskiej

Opracowanie metody do oceny jakosci oraz sterowania pozycjonowaniem statkow offshorowych
wyposazonych w zestaw kotwic przy rozinych warunkach hydrometeorologicznych.

2. Cel pracy i jego uzasadnienie

Cel:

Celem pracy jest opracowanie metody, ktéra pozwoli w sposéb autonomiczny wykonywad

operacje pozycjonowania wzgledem zadanej pozycji przez statki typu offshore przy pomocy
zestawu kotwic,

Uzasadnienie:

- Obecnie, systemy pozycjonowania oparte o zestaw kotwic wykorzystuje sie przy operacjach,
w ktorych nie mozna uzyc klasycznego systemu DP. Sq to na przyktad przypadki prowadzenia prac
podwodnych z nurkami lub przypadki, w ktorych trwajqce przez diuiszy czas operacje powodujg
duze zuzycie energii. Ponad to, przeprowadzenie tego typu pozycjonowania wymaga pefnego
zaangazowania zatogi i koordynacji w wybieraniu bgd? luzowaniu lin kotwicznych.

W mojej pracy doktorskiej chciatbym przestawi¢ metody, ktére usprawnityby wykonywanie
operacji pozycjonowania z uzyciem zestawu kotwic i pozwolitby réwnoczesnie odcigzy¢ zatoge oraz
poprawic komfort pracy przy tego typu operacjach.

3. Hipotezy badawcze

Zastosowanie systemu automatycznego rozstawiania kotwic oraz pozycjonowania spowoduje:
® zmniejszenie zuzycia energii w poréwnaniu z rozstawianiem kotwic przez ludzi,
® zmniejszenie stopnia skomplikowania tego typu operacji,
® zmniejszenie prawdopodobieristwa zerwania liny kotwicznej poprzez szybszg reakcje systemu
w przypadku zmiany warunkow pogodowych, w porédwnaniu z czasem reakcji zatogj,
® zwigkszenie mozliwosci manewrowania jednostkg w odniesieniu  do  mozliwodci
przeprowadzenia pozycjonowania przez zafoge,

4. Zakres pracy -
W ramach pracy zostanie wykonany:
e Algorytm sterowania statkiem po zadanej trasie
® Algorytm precyzyjnego sterowania statkiem
e Algorytm rozstawiania kotwic
® Algorytm pozycjonowania wzgledem zadanej pozycji
e Algorytm zwijania kotwic

Powyzsze algorytmy zostang przebadane w symulacji komputerowej i na obiekcie rzeczywistym.



5. Metody badan: obiekt (co badam), przedmiot (pod jakim wzgledem badam), parametry (jakich
pomiaréw dokonujg), narzedzia badan (co stuzy do pomiaru parametréw, w tym réwniez
narzedzia statystyczne stuzgce ocenie jakosci uzyskanych wartosci badanych parametréw oraz ich
poréwnaniu)

Badania zostang podzielone na dwa etapy:
| etap: Badania w symulatorze
[l etap: Badania na obiekcie rzeczywistym

| etap — Badania w symulatorze:

Na tym etapie powstang koncepcje oraz implementacje algorytmow z podpunktu 4. Kazdy
zaprojektowany algorytm zostanie zweryfikowany w srodowisku symulacyjnym przy wykorzystaniu
narzedzi dostepnych w pakiecie Matlab, Simulink oraz Unity3d. Po pozytywnej weryfikacji dziatania
algorytmow rozpocznie sie etap Il

Il etap — Badania na obiekcie rzeczywistym:

Na tym etapie algorytmy z etapu | zostang przetestowane na rzeczywistym modelu statku w skali 1:30.
Statek zostanie wyposazony w czujniki referencyjne takie jak: GPS, Log, Zyrokompas, Echosonda,
Anemometr oraz MRU. Czujniki dostarczg informacje o warunkach pogodowych oraz o aktualnej
pozycji modelu. Dodatkowo na wyposazeniu statku bedg cztery elektryczne windy kotwiczne, czujnik
naprezenia liny oraz czujnik mierzacy ilos¢ wydanej liny. Gtéwnym elementem sterujgcym bedzie
komputer z interfejsem graficznym pozwalajacym na ohserwacje parametrow pogodowych oraz na
weryfikacje skutecznosci pozycjonowania.
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