SCHIFFBAU & SCHIFFSTECHNIK  MANOVRIER- UND ANTRIEBSTECHNIK

Torque-Antrieb fur Vermessungsschiff ,Seeadler”

BREMENPORTS | Die Bremen-
ports GmbH & Co. KG hat bei
der Schiffswerft Hermann Bar-
thel GmbH, Derben, ein neues
Peil- und Vermessungsschiff in
Auftrag gegeben. Die Indienst-
stellung der ,Seeadler soll
voraussichtlich im Dezember
erfolgen.

Die ,Seeadler”, die eine Lan-
ge von 16,10 m, eine Breite
4,94 m und einen Tiefgang von
1,30 m aufweisen wird, ist in
Abstimmung mit dem Auftrag-
geber von der Schiffswerft ent-
wickelt worden. Der Neubau
soll im Zustindigkeitsbereich
von Bremenports in Bremer-
haven bei der Vermessung der
Gewissersohle zur nautischen
Verkehrssicherung in den Hi-
fen, zur Ortung von Objekten
am Hafengrund, zur Bestim-
mung der Schiffbarkeit in
Fluid-Mud-Gebieten sowie zur
Bauwerkskontrolle unter Was-
ser an Schleusen, Briicken und
Kajen eingesetzt werden. Diese
Aufgaben werden in regelmafi-
gen Abstinden ausgefiihrt oder
nach Bedarf, wie zum Beispiel
nach Baggereinsitzen oder auf
Anforderung des Hafenkapi-
tans.

Mit einer elektrischen An-
triebsleistung von 220 kW bei
600 1/min soll das Vermes-
sungsschiff, das mit einer Besat-
zung von zwei Mann gefahren
wird, eine Geschwindigkeit
von neun Knoten erreichen.
Der Bau der ,Seeadler erfolgt
nach den Vorschriften und un-
ter Aufsicht der SUK (Zentrale
Schiftsuntersuchungskommis-
sion) und nach der DNV GL-
Richtlinie fiir Binnenschiffe.

Vermessungstechnische
Ausristung

Die Vermessungstechnische
Ausriistung der ,Seeadler” be-
steht aus einer Multibeam-Fi-
chersonaranlage R2Sonic 2024
mit 700 kHz und Backscatter-
Zusatzoptionen fiir eine hoch-
auflésenden  Objekterkennung
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und Bodenklassifizierung.
Ferner umfasst diese das
Positionierungssystem Trimb-
le SPS 855 RTK GNSS Sensor
in Kombination mit dem Iner-
tial-Navigationssystem  iXBlue
Hydrins fiir die hochgenaue
Erfassung von Navigations- und
Schiffsbewegungsdaten.  Das
Inertialsystem ermoglicht die
Positionierung auch bei kurzzei-
tigem Ausfall der GPS-Satelliten
durch Abschattung, zum Bei-
spiel unter Containerbriicken.
Auflerdem wird das Schiff mit
einem Zwei-Frequenz-Verti-
kalecholot (15/210 kHz) zur
Fluid-Mud-Bestimmung  und
der hydrografischen Software
Eiva NaviSuite zur Navigation
und Datenerfassung ausgeriistet.

Torque-Antriebssystem

Den Angaben zufolge hat
Bremenports einen besonde-
ren Wert auf einen umwelt-
freundlichen und emissions-
armen Antrieb gelegt und
hat sich deshalb fiir das High
Torque Power Drive (HTP)™-
Antriebskonzept der Ham-
burger Torque Marine GmbH
& Co. KG entschieden. Das
Torque-System besteht, je nach
Leistungsanforderung, aus
einem abgasoptimierten Die-
selmotor mit einem wasserge-
kithlten, permanent erregten
Generator in Modulbauweise
sowie aus wassergekiihlten, re-

dundanten  Torque-Motoren
und gewichts- und leistungsop-
timierten Umrichtern. Damit
stehen fiir den dieselelektri-
schen Betrieb moderne, kom-
pakte Antriebe zur Verfiigung,
die aufgrund ihres geringen
Leistungsgewichts Antriebsre-
dundanz bei Einwellenanlagen
ermoglichen, auf zwischenge-
schaltete Getriebe verzichten,
sehr hohe Drehmomente (die
tiber ein Wellendrucklager dem
Propeller direkt zur Verfigung
stehen) ermdglichen, niedri-
ge Gerduschemissionen sowie
einen nahezu wartungsfreien
Betrieb bieten. Das maximale
Drehmoment von 3625 Nm
steht bereits ab der kleinsten
vom Auftraggeber gewiinsch-
ten Propellerdrehzahl  von
40 1/min zur Verfiigung.

Weil die Aufstellung der An-
triebsgeneratoren unabhingig
von den Propulsionsorganen
mit den Fahrmotoren erfolgen
kann, ergeben sich weitere
Optimierungsmdoglichkeiten:
Beispielsweise kann bei der
Maschinenraumanordnung
eine Verlagerung des Ge-
wichtsschwerpunktes erreicht
werden, um die Flachwasser-
Eigenschaften eines Schiffes
zu verbessern, und die Propel-
lerleistung kann aufgrund des
zur Verfiigung stehenden ho-
hen Drehmomentes optimiert
werden.

Antriebsanlage der
,Seeadler

Die Antriebsanlage der ,See-
adler” besteht aus einem Die-
sel-Genset. Dieses umfasst
einen Scania-Motor vom Typ
DL13, der bei einer Drehzahl
1800 1/min eine Leistung von
323 kW aufweist, und einen an-
geflanschten, wassergekiihlten,
permanent erregten Generator
mit einer Leistung von 230 kW.
Zur Antriebsanlage gehort au-
Berdem ein wassergekiihlter,
redundanter 220 kW-Torque-
Motor. Der Torque-Motor ver-
sorgt iiber ein Drucklager, aber
ohne ein zwischengeschaltetes
Getriebe, den freischlagenden
finffligeligen ~ (D=950mm)
Thies-Festpropeller.

Die iiberschiissige Energie des
Antriebsaggregates wird in Li-
thium-Ionen-Batterien gespei-
chert. Somit kann bei Bedarf
die gespeicherte Energie den
elektrischen Fahrmotor versor-
gen. Damit kann das Schiff fir
kiirzere Strecken (z.B. im Ha-
fenbereich) allein mithilfe von
Batterien (zehn Batteriemodu-
le mit einer Nennleistung von
102,4 kWh) betrieben werden.

Effizienzverbesserung
von rund 20 Prozent

Den Angaben zufolge zeichnet
sich der Torque-Motor insbe-
sondere durch eine Effizienz-
verbesserung von rund 20 Pro-
zent und durch eine stufenlose
Drehzahlverstellung von 40 1/
min bis zur maximalen Dreh-
zahl aus. Die Umsteuerung
von Vorwirts- in Rickwirts-
fahrt geschieht tiber die Pha-
senvertauschung der Strom-
richter. Somit ist ein prazises
Manoévrieren und Umsteuern,
beispielsweise bei Schleusen-
und Messfahrten, mit Dreh-
zahlen ab 40 1/min moglich.
Mechanische Drehrichtungs-
umkehreinheiten, wie Wen-
deuntersetzungsgetriebe oder
Verstellpropelleranlagen, sind
nicht erforderlich.



