Navrh a optimalizacia geometrie obvodovo hnaného pohonu vodného dronu

T 1% Jakus VYSOKE UCENI FAKULTA
omas Jakus TECHNICKE STROJNIHO

Energeticky ustayv VBRNE INZENYRSTVI

POZIADAVKY A CIELE SYNTEZA DIZAJNU

e Funkcia

Lopatkovy stupen podvodného dronu
¢ Ciel

Maximalizovat ucinnost
¢ Obmedzenia
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Symetricky tah
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Navrhovany dizajn lopatiek pohonu
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Popis plochy lopatky vyuzitim navrhovanych parametrov ¢, y,
Analyticky model predikcie vykonnostnych parametrov (BEM)
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EXPERIMENTALNE MERANIE UCINNOST KONKURENCNYCH POHONOV

Vysledky uzko spate s analytickym modelom a CFD Konkurencne lodné sroby boli prispOsobené tahu v jednom smere
Mozné hydrodynamickeé mazanie obezného kola na rozdiel od navrhovanej geometrie so symetrickym tahom
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Experimentalne porovnanie modelovych lodnych srobov
Metdda experimentu Rozpad zostavy experimentalnej pohonnej jednotky Dostupné z: https://www.rctestflight.com/
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