Title 1
Roerloos
Introduction

Het sturen van een zeilboot gebeurt doorgaans met een roer aan de achterkant van het vaartuig. Wanneer de boot een last achter zich aan sleept wordt het manoeuvreren een stuk moeilijker. Voor het ontwerp van een olie-vlek schoonmaak-zeil- robot die volledig autonoom varend een olie absorberende staart achter zich aan moet kunnen trekken moet derhalve naar alternatieven gezocht worden. Een idee is om een flexibele vervormbare romp te gebruiken. Een dergelijke romp kan in langsscheepse zin asymmetrisch gemaakt worden waardoor een hydrodynamische dwarskracht/moment wordt opgewekt.
Research question

· Hoe zijn de manoeuvreer eigenschappen van een vervormbare romp te kwantificeren?

· Biedt een dergelijk systeem om te kunnen sturen voordelen vergeleken met een conventioneel roer in het geval van het slepen van een olie absorberende staart?

Demands and requirement

Bestaande olie absorberende staarten werken het best bij sleepsnelheden van minder dan 2 kn. Deze lage snelheid komt maneuvreerbaarheid niet ten goede maar dient wel in acht genomen te worden.

Hoofd afmetingen van de te onderzoeken boot zullen worden verstrekt.

Title 2

Sleepzeilboot

Introduction

Een optie om olie op zee op te ruimen is het gebruik van autonome zeil robots: kleine zeilbootjes die onbemand bij lage snelheid een olie absorberende staart achter zich aantrekken. Het slepen van een dergelijke staart levert uiteraard extra weerstand op. Bovendien kan het gewicht aanzienlijk worden wanneer er al flink wat olie is geabsorbeerd. Beide factoren zullen hun invloed hebben op de snelheid.

De kleine afmetingen van dergelijke bootjes verhindert het makkelijk toepassen van bestaande data / velocity prediction tools.

Research question

- welke snelheid zal de zeilrobot kunnen bereiken bij verschillende wind-condities  en verschillende hoeveelheden geabsorbeerde olie in de staart?

Demands and requirement

Hoofd afmetingen van de te onderzoeken boot en tuigage zullen worden verstrekt.

