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	Inleiding


	Voor het mechatronica onderwijs bij MT wordt gebruik gemaakt van een schaalmodel van een havensleper (zie BlackBoard, mt218: Mechatronics in MT). Dit model is voorzien van twee azimuting thrusters, met voor beide de benodigde aansturingen voor zowel toerental als hoek. Aansturing kan vanuit een PC (met draadverbinding) of radiografisch. 

Bij het regelen en besturen van het model in DP (dynamic positioning) mode of DT (dynamic tracking) mode is het van belang de stuwkracht/toerental karakteristiek van de thrusters te kennen. Deze karakteristiek is bepaald in open water, zonder interactie met de romp en de tweede thruster. Het is echter bekend dat thrusters onderling elkaar kunnen  beïnvloeden (zie o.a. proefschrift van Nienhuis [1] of afstudeerwerk van Dirix [2]) en ook de scheepsromp zal invloed hebben op de effectieve stuwkracht. 

In eerdere onderzoeken zijn eerste stappen gezet om de onderlinge beïnvloeding van de twee thrusters in kaart te brengen door Van Drooge / Van der Laan [3] en Heijdra / Serraris [4]. Ook is een eerste stap gezet in de richting van thruster/romp interactie door Hoeterickx / Pronk [5]. Hierbij is echter de invloed van de romp op de interactie tussen de twee thrusters nog niet aan bod gekomen.

	Vraagstelling
	Hoe wordt de onderlinge beïnvloeding van de twee thrusters verzwakt of versterkt door de vorm van de romp?

	Uitwerking en eisen


	De meetopstelling met romp is beschikbaar, kleine aanpassingen en aanvullingen zijn mogelijk. Meetopstelling zonder romp moet gebouwd worden. In eerste instantie ligt de nadruk op DP gedrag, dus zonder scheepsbeweging door het water.
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