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基于半相对坐标系的水下航行体操纵性计算方法 
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操纵性模拟是船舶水动力学设计中非常重要的方面，传统方法通常基于固定坐标系，利

用加入源项的方法进行模拟，但这样的方法对于不同的攻角、漂角、旋转半径条件下都

要重新划分网格，工作量较大。我们基于多块的方法，结合旋转坐标系和附加源项进行

处理，建立了一种新的半相对坐标系的操纵性模拟方法。通过这种方法，能够在同一套

网格内通过改变来流条件、旋转坐标系的角速度和源项，实现对各种工况的模拟，简便

易行。并且开展了典型 Taylor 水池 SUBOFF 标模的模拟，数值模拟结果与实验结果吻

合良好，基于该方法开展了两种典型工程形式的水下航行体操纵性分析，从流态角度研

究了旋转力与旋转力矩的产生原因，表明该方法能够有效地应用于航行体、船舶操纵性

及相关的数值模拟当中。 
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