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הכוח הדוחף את כלי  
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יוצרת את הכוח הדרוש 

.  לשינוי כיוון התנועה

לשליטה במסלול  בקר 

:גמיש

.או דומהArduinoמבוסס על כרטיס •

ותוכנה ייעודית  LabVIEWממשק משתמש בסביבת •

.Cבשפת 

,  במהירות המנוע, מאפשר שליטה בצורת המסלול•

.ובתוכנית העלרוד

.מנועים ליניאריים8•

:מסקנות
הדחף בכיוון הרצוי במסלול האליפטי גדול יותר מזה •

.תנאיםשנוצר על במסלול מעגלי באותם 

ראוי לשקול שילוב מערכת הנעה אנכית בצורה  •

.היוםמסיבית יותר משנעשה עד 

השוואה בין אותן  

מערכות למעט  

המסלול
מראה יתרון ביצירת הכוח למסלול (Fluent)סימולציה 

.האליפטי יחסית למסלול המעגלי באותם תנאים

השוואת גורם העומס בין מסלול מעגלי לבין מסלולים  

:אליפטיים בעלי ממדים שונים

:המוקטןהמודל 

מבנה ותוצאת בדיקה
,  NACA0012פרופיל , להבים4: התאמה לסימולציה•

.ד"סל200מהירות זוויתית מקסימלית של 

הקטנת החיכוך  )מסגרת מתכת קבועה ומסילה נעה •

(.הסטטי

.1:1.33מסלול בעל יחס ממדים של •

.הפעלה באמצעות מנוע חשמלי ובקר•

הכוח השקול נמדד באמצעות  , נבדקה בבריכה•

.דינמומטר

לשםהתנועהאתלהאריךמאפשרהאליפטיהמסלול

.דחףיצירת

למסלול  סימולציה 

אלפטי
מדגימה לראשונה את יצירת שטף  (Fluent)הסימולציה 

:המים בכיוון מתוכנן

ארבעה להבים

 פרופיל מבוסס עלNACA0012

מר איציק גווילי

חקירה של מדחף אנכי לכלי שיט

http://www.voith.com/en/press/press-releases-

99_67581.html

הנעה אנכיתמערכת מערכת הנעה אופקית             

תנועתעלמבוססותהאנכיתההנעהמערכותכלכיום

המסלולבהכרחאינוזהמסלול.מעגליבמסלולהלהבים

אליפטיבמסלולאנכיתהנעהמערכת.ביותרהיעיל

:בוגראשפילשלפטנטעלמבוסס

Cycloidal rotor with non-circular blade orbit

US 8540485 B2

מסלול אליפטי                                                         מסלול מעגלי

.תלות ליניארית בין שקול הכוח למהירות הסיבוב•

.ד לא נוצר כח שקול"סל40עד •

במערכת הנעה אנכית  

נוצר הדחף כשקול ווקטורי  

עקב תנועת הלהבים 

וקטור כוח  . במסלולם

שקול בכיוון הרצוי נוצר  

כתוצאה מעלרוד מתוזמן  

(Pitch)  של הלהבים תוך

,  כדי תנועתם במסלול

ובהתאם למיקומם על גבי  

.  מישור תנועתם במסלול

עלרוד זה קובע את גודל  

הדחף המקומי המתפתח  

השקול . על גבי הלהב

מכל הלהבים הוא הכוח  

המניע את כלי השייט  

היגוי כלי  . בכיוון הרצוי

השייט מושג באמצעות  

שינוי תוכנית העילרוד כך  

ששקול הכוחות יתקבל  

.הרצויבכיוון התנועה 

היתרונות למערכת  אחד 

מסוג זה היא אפשרות  

להיגוי כלי השייט  

.במהירות קווית אפס

השוואה בין כוחות שמתפתחים בכיוון רצוי במסלול מעגלי למסלול 
אליפטי באותם תנאים

Boluda Towage and Salvage incorporará a su flota 10 

remolcadores AVT de nueva generación - Boluda 
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