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1.2 Kinematcke velkine krivocrtnog gibanja broda

Gibanje broda u manevru smatr&ise ravninskim gibanjem krutog tijela u horizontalnoj
ravnini. Slika 1.2 prikazuje kinemake veline takvog gibanja broda.

Koordinatni sustav X, Y, Z5) Je inercijalni neponiini koordinatni sustav vezan za
Zemljin globalni koordinatni sustav. Ishodiste sustava $dnjesta se na slobodnu povrsinu vode,
0S X5 Usmijerena je prema sjeveru, gs prema istoku, a oszje vertikalna i usmjerena prema
dnu.

Koordinatni sustav X, y, i Z,) je vezan za okolnu tekinu i pomie se spram prethodnog

koordinatnog sustava zbog gibanja vode - morske struje.¢étnm trenutku vremerta= O oba

koordinatna sustava se poklapaju. Kod razmatranja svojstava upravljivosti broda, brzina morske
. . . . . V. =T, =const.

struje se redovito smatra prostorno i vremenski konstantim vektorom, ©

IshodiSte brodskog koordinatnog sustava Y,xz) smjesteno je u vertikalnoj ravnini
simetrije broda. Pol@j ishodista sustava po visini i duljini broda je proizvoljan. Unduos X
pozitivna je u smjeru pramca, pozitivan polupravac paom®si yide preko desnog boka broda, a
pozitivan polupravac vertikalne osi usmjeren je prema dnu.

Kut W, tj. kut izmeiu pozitivnih osi ¥ i X, mjeren odk; premax u pozitivnom smjeru
rotacije oko osgg, naziva se kursom broda.
=V, +V

Brzina broda preko dn¥e jednaka je vektorskom zbroju brzine morske struje i

brzine broda kroz vod = o =y, v, w). Vertikalna komponenta brzine gibanja brodaevkod
prikaza kinematikih znaajki gibanja broda u manevru uvijek zanemaruje. Prema tome, u daljnjem
tekstuce se pretpostavljati w 0.

Treba razlikovati kurs brod® od kuta napredovanja brod, koji se mjeri izmdu

pozitivne osi ¥ ivektora brzine broda preko drY& . Ova dva kuta su jednaka samo u specijal

slu¢aju ravnocrtnog gibanja broda bez zanoSenja i to u akvatoriju bez morske struje.d&vizare
pracenje putanje broda mjere i prikazuju kut napredovanja - ne kursa broda).

Kut napredovanja broda kroz vo@iy pod nazivom kut zanoSenja broda, ima vrlo veliku

ulogu u hidrodinantkoj teoriji upravljivosti broda. Kut zanoSenjai polumjer zakrivljenosti
putanje (kroz vodulR predstavljaju dva osnovna parametra opisa gibanja broda po zakrivljenoj
putaniji.

Na slici 1.2 prikazan je i vektor kutne brzine bro(aa p=q, r ). U podrwju upravljivosti

se utjecaji brzine valjanja pbrzine posrtanja, kao oscilatorna gibanja, zanemaruju. Prema tome,
u nastavkue se koristiti samo kutna brzina oko vertikalne @st rk = ¥k
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Slika 1.2 Koordinatni sustavi i kineméke veliine krivocrtnog gibanja broda

Dakle, na brodu se kutna brzinamanifestira kao brzina promjene kursa broda te se nadiaj s&
moze jednostavno odrediti iz izmjerenog kursa na bazi vremena:

r=dt)/ dt
Treba primjetiti da su velide polumjera kruzenjR i kuta zanoSenj# svake toke broda (X, y)

razlicite, tj. R=R(X,y) i [=L(X,y). Naslici 1.3 prikazani su vektori brzina u tri karaktetrssi
tocke broda, O=ishoéste, G=tezise, R=0s kormile
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Sl. 1.3 Polumjer krugnja i kut zanoSenja karakteréstih tocaka broda
Kod manevara pri srednjim i ¢ien brzinama plovidbe kut zano$enja u centru brodéekse do 39

(ponekad i do 49). Za razliku od toga, kod manevara pri niskim brzinama plovidbe kut zano3enja
nije ogranéen. Slika 1.4 prikazuje elementarna gibanja broda pri malim brzinama plovidbe.

S =3 St
=3 UZDUZNO NAPREDOVAN]JE

CISTO ZANOSEN]JE (engl. SUGRE)
CISTO ZAOSIJAN]E (engl. SIDLE)
(engl. YAW ) _-———
S > >
S ~ .l
NAPREDOVAN]JE ZAOSIJANJE SA NAPREDOVAN]JE
SA ZAOSIJANJEM ZANOSENJEM SA ZANOSEN]JEM
(engl. YOW - SURGE) (engl. YAW - SIDLE) (engl. SURGE - SIDLE)

Sl. 1.4 Gibanja broda s malim brzinama napredovanja
(manevar u luci primjenom pojyénih sila;
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