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LAWICA HYBRYDOWYCH POJAZDOW PODWODNYCH Z DWU TOROWYM
SYSTEMEM KOMUNIKACIL.

Tomasz Talarczyk, Marcin Sroka, Krystian Zapotoczny
Koto Naukowe KAIR - Malec & Morawski

Budowa tawicy semiautonomicznych pojazdow podwodnych zdolnych do wspdlnej realizacji wyznaczonych zadan zwiadowczych i obserwacyjnych. Pojazdy
wyposazone w hybrydowy system napedowy, autorski uktad komunikacji Swietlnej oraz system ftadowania bezprzewodowego.

Giowne etapy pracy projektowej:

- budowa i replikacja prototypu pojazdu hybrydowego,

- badanie hybrydowego systemu napedowego,

- budowa i implementacja uktadu sterowania,

- budowa, oprogramowanie i testowanie uktadu komunikacji Swietlnej miedzy
pojazdami wchodzgcymi w skiad tawicy,
projekt i budowa modutu tadowania bezprzewodowego, stacji dokujgcej oraz
badanie sprawnosci przesytania energii,

Efekty:

Spodziewanymi efektami prac jest stworzenie tawicy trzech semiautonomicznych
pojazdow podwodnych, zdolnych do wymiany informacji na krétkich dystansach za
posrednictwem opracowanej komunikacji Swietlnej oraz zbudowanie systemu
bezprzewodowego tadowania, ktory w przysztosci pozwoli na bezobstugowa prace
tawicy. Dodatkowym efektem jest wykonanie i obrona trzech prac dyplomowych oraz
ztozenie czterech wnioskdéw patentowych.
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Koto Naukowe Automatyki i Robotyki
Siedziba: Katedra Inzynierii i Automatyzacji Produkgji

Opiekun: dr inz. Marcin Malec, dr inz. Marcin Morawski
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Politechnika Krakowska
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Informacje:

Projekt jest pierwszym (wstepnym) etapem rozwoju systemu monitorowania linii
brzegowej akwenow wykorzystujgcym fawice podwodnych pojazdow hybrydowych.
Przedsiewziecie ma na celu stworzenie i przetestowanie prototypow rozwigzan
pozwalajgcych na zwiekszenie bezpieczenstwa obszardw infrastruktury portowej oraz
statkdw. tawica wspotpracujgcych pojazdow podwodnych bedzie wspierac realizacje
zadan zwigzanych z monitoringiem linii brzegowej. Hybrydowy system napedowy
realizuje dwa tryby ruchu: szybki ale gtosny, wykorzystujgcy pedniki Srubowe, oraz
znacznie wolniejszy lecz cichszy biomimetyczny system napedowy oparty na
oscylacyjnym ruchu dwoch niezaleznie dziatajgcych ptetw bocznych i zbiorniku
balastowym. Przedstawione rozwigzanie pozwala na szybkie poruszanie sie pojazdu
za ptyngcym statkiem oraz znaczace zmniejszenie zaburzen poét fizycznych, w
przypadku pracujgcych oscylacyjnie ptetw bocznych, w czasie realizacji zadan
wstepnego rekonesansu. Wymiana informacji miedzy pojazdami, wykorzystujgca
sygnaty Swietlne i radiowe, pozwoli na komunikacje pojazdow tak, aby mogty one
monitorowac jak najwiekszy obszar. CzeSciowg bezobstugowosSC zapewni system
bezprzewodowego tadowania. Pierwszym etapem tak rozbudowanego projektu jest
przetestowanie trzech gtownych elementow pojazdu: napedu hybrydowego,
komunikacji swietlnej i systemu bezprzewodowego tadowania. Atrybuty kazdego z
pojazdow pozwolg w pozniejszym czasie na rozbudowe projektu, w ramach
wspotpracy z Akademig Marynarki Wojennej w Gdyni (AMW), do autonomicznej
tawicy. Przedstawionym rozwigzaniem zainteresowana jest AMW, ktora od 2010 roku
intensywnie wspotpracuje z pracownikami Wydziatu Mechanicznego Politechniki
Krakowskiej w ramach projektow pk. ,Sledzik” i ,SABIVIS”. Oba projekty zwigzane s3
z rozwojem technologii pojazdow biomimetycznych opartych miedzy innymi na
konstrukcji ,,CyberRyby”. Realizowane prace w projekcie FutureLab, pod opietkg dr.
inz. Marcina Malca, dr. inz. Marcina Morawskiego, umozliwiajg rozwoj konstrukgji
pojazdow podwodnych budowanych w Laboratoriom Pojazddw Podwodnych Wydziatu
Mechanicznego Politechniki Krakowskiej. Podjete prace maja na celu realizacje badan
naukowych oraz komercjalizacje rozwigzan w jednostkach mundurowych.

Z uwagi na trwajgce procedury patentowe szczegotowe
przedstawione podczas prezentacji w dniu 08.06.2021.
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