附件5． 船海 学院（系、所）全英 研究生课程简介(中英文各一份)
	课程名称：舰船电力推进系统
	课程代码：140.601

	课程类型：□ 博士专修课程    ■ 硕士专修课程

	考核方式：  全英文考试                            
	教学方式：全英文讲授

	适用专业： 轮机工程，船舶与海洋结构物设计制造
	适用层次：■ 硕士  □  博士

	开课学期： 2013年春季        
	总学时：32
	学分：2

	先修课程要求：工程控制基础

	课程组教师姓名
	职  称
	专  业
	年  龄
	学术方向

	向先波
	副教授
	轮机工程
	34
	海洋运载器运动控制

	徐国华
	教授 
	轮机工程
	47
	水下机器人技术

	唐国元
	副教授
	轮机工程
	39
	舰船机电控制及仿真

	课程负责教师留学经历及学术专长简介：
向先波，男，工学博士，硕士研究生导师。2008年2月至2011年3月, 赴法国国家科学研究院（CNRS）机器人所（LIRMM）任欧盟Marie Curie ESR Fellow,并于2011年2月获得法国University of Montpellier II博士学位。2006年9月至2006年12月, 在德国维尔茨堡大学机器人与远程信息学研究所从事访问研究。主要研究方向为海洋运载器(水下机器人、水面舰船)的操纵与运动控制，以第一作者发表英文期刊及会议论文20余篇。


	课程教学目标：


通过本课程的学习，让本专业研究生对海洋运载器(水面舰船、水下潜器)的电力推进与控制有较为全面和系统的认识，在掌握海洋运载器常见的电力推进方式和推进器模型基础上，能熟练运用非线性控制技术，实现海洋运载器在电力推进配置下的运动控制，并完成数值模拟仿真。
课程大纲：（章节目录）
第一章  绪论
§1.1  海洋运载器及其电力推进的发展概况
§1.2  海洋运载器运动控制的研究现状
第二章 海洋运载器系统模型
§2.1 水面舰船动力学模型
§2.2 水下潜器动力学模型
第三章 海洋运载器电力推进系统模型
§3.1 螺旋桨电力推进及其模型
§3.2 电动舵机及其模型
§3.3推进系统的驱动配置
第四章  海洋运载器运动控制
§4.1运动控制任务及特性
§4.2非线性控制基础
§4.3海洋运载器航迹控制
§4.4海洋运载器动力定位
第五章 海洋运载器电力推进及运动控制仿真
§5.1 仿真环境建立
§5.2电力推进与运动控制仿真实例

	全英文教材： 

Fossen, T. I. Marine Control Systems. Marine Cybernetics, 2002.

	主要参考书：

1. Paul D. Sclavounos, Richard Kimball. Hydrofoils and Propellers. MIT OpenCourseWare, 2007.
3．H. K. Khalil. Nonlinear Systems. Prentice-Hall, Upper Saddle River,

NJ, 3rd edition, 2002.



