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Besprek ingsve rs_1ag  .  26 -3 -1981 .

Onderwerp:Weerstandsdynamometer voor zei lboten.

Aanwezj-g:Prof .  Gerr i tsma, Hr.  Bui tenhek, Hr.  van der Baan,

Hr .  de  V r ies ,  H r .  Gommers .

In het afgemeen kan gesteld worden dat er meerdere

mogel i jkheden zi jn om een $reerstandsdynamometer te

ontv/erpen voor een zei lboot.

De hel l ingshoeken vormen een centraal  ul tgangspunt.

Deze moeten op 0r1" nauwkeurig ingesteld worden op

r e s p .  o , o  l o , o  2 o  o e n  3 o o .

Het instel len van deze hel l ingshoek wordt bereikt  door

de  d r i f t hoek  te  va r ie l ren .De  t r imhoek  i s  v r i j , deze  s te l t  ? l c r r

evenals de hel l ingshoek in.

E r  z i j n  twee  mee tops  te  l  l  i ngen  gangbaar .

a  l l ee tsys teem De1 f t .

b l {eetsysteem Canada.

a .  He t  sys teem De l f t  i s  aan  he t  ze i l j ach t  beves t i gd

middels twee bofscharnieren. De bol-scharnieren zi jn

m.b.v.  een tr imapparaat aan de sleepwagen bevest igd

(  z i e  f i g . l  )  .

Door een van de tr imapparaten loodrecht t .o.v.  de

f a n k A q  f p  v t r r D l a a + r a h  r . , ^ ' i f  ^ 6 h  . l r i  f t h o e k  i n g e s t e l dL E  Y v r I ' 4 q s r

zod.at een hel l ingshoek kan worden gegenereerd. De

s leepk rach t  word tm.b .v .  een  s leepdraad  aangebrach t .

Deze  s leepdraad  z i t  aan  he t  voo rs te  bo l scha rn ie r

beves t i gd .

De tr imhoek is in deze opstel l ing niet  correct omdat

k rach t  aangr i j p ing  n ie t  i n  he t  ze i l pun t  aangr i j p t .

Een  gew ich t  zo rg t  voo r  de  co r rec t i e .

b.  Het tweede systeem sleept het model voort  in het

z e i l p u n t .  (  z i e  f i g . 2  ) . I { . b . v .  h e t  r o e r  w o r d t  e e n

dr i f t hoek  gegeneree rd  d ie  op  z i l : t  beu r l  \ / i ee r  een
'  hel l ingshoek doet onstaan. '
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Deze hellingshoek moet een discretewaarde 'aannemen.

Ook hj-er moet met een correctie gewicht in de vertikale

poot gewerkt worden zodat de trekkracht in de "mast"

nu f  i s .

Bij grotere modellen verdient systeem b de voorkeur omdat

de krachten op het meetsysteem gering bl i jven.

T.a.v.  de verwerking is volgens Prof.  Gerr i tsma systeem b

te prefereren boven a omdat a zeer t i jdrovendis.

In systeem b neemt het schip meteen zl jn natuur l i jke
^ - l  - ^ . i -i scanq zooat bij een minimum aantal runs d.e krommen

bepaald kunnen worden.

Bij systeem a ontstaat de kronne uit een

uit  vele meetpunten.

C .M.J -Gommers .
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