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摘要 ： 本文采用 基于非定常 ＲＡＮＳ 方程的黏性数值模拟方法 ， 对标准船模 ＤＴＭＢ 5 4 1 5

裸船体在平面运动机构 （ＰＭＭ ） 控制 作用 下的纯摇首运动进行 了 数值模拟 。 文 中数值计算

采 用 基 于 开 源 ＣＦＤ 软 件 ＯｐｅｎＦＯＡＭ 和 重 叠 网 格 技 术 开 发 的 多 功 能 求 解 器

ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏ ｓ
－

Ｓ ＪＴＵ 。 根据 ＳＩＭＭＡＮ 2 0 1 4 提供 的标准算例 ， 对航速为 抑＝〇 ． 2 8 工况下 3 种

不 同 横荡和摇首幅值叠加工况下的 纯摇首运动进行 了 数值计算 ， 得 出 了 船舶不 同 工况下 的

阻力 、 侧 向 力和转首力 矩的历时 曲 线 。 所有计算结果 同模型试验数据进行比较 ， 验证 了 数

值求解纯摇首运动 的可靠性 。

关键词 ： 重 叠 网格
；
ＰＭＭ

； 纯摇首 ； ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏｓ
－

ＳＪＴＵ

1 引言

近年来 ， 伴随着对于船舶航行的安全性能的 日 益提升 ， 船舶操纵性的重要性也变得越

来越凸显 。 因此在船舶设计的初始阶段 ，

一

个准确的评估船舶操纵性能的研究方法就变得

极其重要 。 目前 ， 对于船舶操纵性能的研究主要还是基于物理试验进行 ， 其中最为常用 的
一

种方法就是采用平面运动机构 （ＰｌａｎｎｅｒＭｏｔｉｏｎＭｅｃｈａｎｉ ｓｍ ）进行限制船模试验 。 目 前 ＰＭＭ

试验主要分为静态试验 （斜拖试验 ） 和动态试验 （纯横荡 、 纯摇首等 ） 。 平面运动机构试验

有其特有的优势 ， 可以很好的实现多个运动的叠加 ， 但是同样它也有很多 自身的缺点 ： 需

要的设备成本很高 ， 多个工况下需要进行重复性的工作 ； 运动过程中 由于不同 工况下船体

各个方向的受力范围差别较大 ， 因此对于传感器的灵敏度要求较高 ； 物理试验不能给出在

各个工况下船体周 围流场的信息 ， 不便于研宄分析等 。

最近的这些年里伴随着计算机能力的大幅度进步 ， 计算船舶流体力学领域在船舶水动

力学方面的研究取得 了巨大的进展 ， 包括船舶静水阻力预报 、 船舶耐波性计算 、 船舶 自航

推进和船舶操纵性预报等方面 。 目前国内外关于数值分析船舶操纵性方面的研宄有很多 ，

Ｏｈｍｏｒｉ
［

1
］

采用有限体积法对船舶操纵运动条件下的粘性流场进行计算求解 ， 得出 了 只有求
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解出船体周 围的细致流场才能精确的给 出船体的受力和力矩的结论 。 Ｔｕｍｏｃｋ
［

2
］等采用 ＣＦＤ

计算软件 ＣＦＸ 对 ＫＶＬＣＣ 2 船模在直航 、 斜拖和纯横荡运动条件下进行了数值求解 ， 同时

也对浅水工况进行了分析 。 Ｓｔｅｍ 等
［

3
］

给出 了ＳＩＭＭＡＮ 2 0 0 8 会议上关于船舶操纵性数值研

宄的整体进展 ， 并且指出细 网格和 ＤＥＳ 方法对操纵性数值计算的精度会有提升 。

通过重叠网格技术求解船舶大幅度运动是 目 前主流的方法 ， Ｓａｋａｍ〇ｔ〇
［
4

］等采用船舶水

动力学软件 ＣＦＤＳｈｉ
ｐ
－

Ｉｗｏａ Ｖｅｒ．
 4 对标准船模 ＤＴＭＢ 5 4 1 5 裸船体进行 了ＰＭＭ 静态和动态试

验的数值模拟 ， 同时给出 了相应的验证工作 。 Ｃａｒｒｉｃａ
［

5
］等通过求解非定常 ＲＡＮ Ｓ 方程 ， 采

用重叠网格方法对 ＤＴＭＢ 5 4 1 5 船模进行了回转运动和 Ｚ 型操纵试验的数值模拟 。 Ｍｏｆｉｄｉ

［ 6
］

等采用对船桨舵全耦合条件下的船体 Ｚ 型操纵试验进行 了数值求解 ， 其中关于船桨舵的耦

合采用
一

套多级物体运动求解模块进行计算 。 沈志荣 ［
7
］等基于开源 ＣＦＤ 软件 Ｏ

ｐｅ
ｎＦＯＡＭ

和重叠网格技术开发 了针对船舶与海洋工程结构物大幅度运动条件下的水动力学求解器

ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏｓ
－ＳＪＴＵ ， 对标准船模 ＫＣ Ｓ 、 ＤＴＭＢ 等在波浪上的运动 、 船舶操纵性模拟等方

面均取得 了
一

定的成果 。

2 数学模型

2 ． 1 控制方程

本文采用 ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏｓ
－Ｓ ＪＴＵ 求解器 ［

7
］进行数值模拟求解 。 其控制方程为非定常两相

不可压的 ＲＡＮＳ 方程 ：

Ｖ － Ｕ ＝ 0（
1
）

＾ 

＋ Ｖ

？

（ｐ （
Ｖ

－

ｕ
ｇ 

）
Ｕ

） 

＝
－

Ｖｐｄ

－

ｇ
．

ｘｖｐ


＋ｖ －

（／
／
＃
ＶＵ

）

＋
 （
ＶＵ

）

？

Ｖ／／
ｅ＃

＋ ｆ^ ｆｓ（
2
）

其中 ： 1 ／ 代表速度场 ， Ｇ 表示网格移动速度 。 为动压力 ， 其数值等于总压力值减

▽

？ Ｕ
＝ 0 去静水压力 ， Ｐ 为液体或者气体的密度 ， ｇ 为重力加速度向量 。 表示有效动力

黏性 ， Ｖ表示运动黏度 ， Ｖ
，
表示涡黏度 。 々为表面张力项 ， ／ｓ是用于消波的源项 。

本文 中采用 ＳＳＴ湍流模型来实现ＲＡＮＳ方程的 闭合 。 其中Ａ表示流体质点的湍动

能 ， 《 表示特征耗散率 。 该湍流模型综合了标准 Ａ ｒ

－

历 模型和 模型的优点 ， 既不受 自

由面的影响 ， 又能保证在壁面处求解的精确性和可靠性 。本文使用带有人工可压缩项的ＶＯＦ

方法来处理 自 由面 。 ＶＯＦ输运方程定义为 ：

＾＋ Ｗ －

［ ｛
Ｕ －Ｕ

ｓ
）
ａ

］
＋ Ｖ －

［
Ｕ

ｒ ＾
－

ａ
）
ａ

］
＝Ｑ（

3
）

ａｔ

其中 ， Ｇ 为用于压缩界面的速度场 ，
Ｃｔ 为两相流体的体积分数 ， 代表液体部分所 占体积的

百分 比 ， 具体分布如公式 （ 4 ） 所示。

－ 9 8 5
－
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ａ＝ 0ａｉｒ

＜

ａ＾ｌｗａｔｅｒ（ 4
）

0 ＜ｏｒ
＜  1ｉｎｔｅｒｆａｃｅ

其中 ａ
＝ 0 表示空气 ， ａ

＝
ｌ 表示水 ， 0 ＜ ａ ＜ ｌ表示水和空气的交界面 。 ＲＡＮＳ 方程

和 ＶＯＦ 输运方程都采用有限体积法来进行离散 。 对于离散后所得到的压力速度耦合方程 ，

采用ＰＩＳＯ（Ｐｒｅｓ ｓｕｒｅ
－

Ｉｍｐ
ｌ ｉｃ ｉｔ

－Ｓ
ｐ

ｌｉ ｔ
－Ｏｐｅｒａｔｏｒ ） 算法进行循环迭代求解 。

2 ． 2 重叠网格技术

重叠网格又称 Ｃｈｉｍｅｒａ 、 Ｏｖｅｒｌａｐｐｉｎｇ 或者 Ｏｖｅｒｓｅ ｔ 。 该方法是将模型中的每个部分单独

划分网格 ， 然后再嵌套到背景网格中去 。 网格可 以是结构化网格或者非结构化网格 ， 同时

各套网格之间存在网格重叠的部分 。 计算过程中首先标记哪些是洞点和插值点 ， 然后执行

挖洞命令 ， 去除物面 内 部的单元和多余的重叠单元 ， 通过在重叠网格 区域相互的插值 ， 使

得每套网格可以在重叠区域的边界进行数据 的交换 ， 从而完成整个流场的求解 。

本文计算采用 的求解器 ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏ ｓ
－ＳＪＴＵ

［＾在开源 ＣＦＤ软件 Ｏ
ｐｅ

ｎＦＯＡＭ平台基础

上加入重叠网格技术和多级物体运动求解模块 。 在基于 Ｏ
ｐｅｎ

ＦＯＡＭ 的数值方法 、 数据存储

方式 以及非结构网格的特点上 ， 利用插值程序 ＳＵＧＧＡＲ＋＋生成重叠网格的插值信息 。 多级

物体运动模块中 ， 船体作为父级物体在 自 由面上进行六 自 由度运动的 同时 ， 螺旋奖和舵 （假

如存在的话 ） 作为子物体还能相对于船体进行转动 。 通过该模块实现船 、 桨 、 舵相互配合

问题的 ＣＦＤ 计算 。

3 计算模型与网格生成

本文针对标准船模 ＤＴＭＢ 5 4 1 5 裸船体在平面运动机构作用下的纯摇首运动进行了数值

模拟 。 船体三维模型见图 1 ， 具体参数见表 1 。 本文计算针对于裸船体 ， 分为两套网格 ，

一

个是船体周围 网格 ， 另外
一

个则是背景网格 。 计算域的示意图如 图 3 所示 ， 文中计算采用

的网格通过 ＯｐｅｎＦＯＡＭ 自带的网格生成工具 ｓｎａｐｐｙＨｅｘＭｅｓｈ 生成 ， 其中船体周围 网格范

围为－ 0 ．况
现
＜ｘ＜ 7 ． 2Ｖ ， 7ｚ＜ 0」心 ， 网格量为 6 8 万 ， 背景网

格范围是
仰
＜ ｘ ＜ 丄见冲 ，

－

入兄
耶
＜

 7 
＜－入 ｚ＜〇？兄观 ，网格量为 1 2 1 万 。 船

体网格周 围边界条件设置为 ｏｖｅｒｌａｐ ， 从而实现两套网格之间 的插值计算 。 由于采用重叠网

格控制船体运动 ， 本文中 3 种不同振荡幅值条件下的计算均采用 同
一

套网格 ， 总网格量为

1 8 9 万 。 两套网格的局部示意图如 图 2 所示 。

－ 9 8 6 －
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ｍ^ｍ
图 1ＤＴＭＢ 三维模型图 2 船体周 围 局部网格分布

表 1Ｄ ＴＭＢ 5 4 1 5 模型参数



主要参数


标识实船船模

缩尺比＼ 1 4 6 ． 5 8 8

垂线 间长Ｌ
ｐｐ

／ｍ 1 4 2 ． 0 0 0 3 ． 0 4 8

型宽Ｂ／ｍ 1 9 ． 0 6 0 0 ． 4 0 9

吃水Ｔ ／ｍ 6 ． 1 5 0 0 ． 1 3 2

排水量Ａ／ｋ
ｇ 8 4 2 4 4 0 0 0 8 2 ． 6 0 0

重心沿船长方向位置ＬＣＧ／ｍ 7 0 ． 3 4 8 1 ． 5 3 9

重心距基线距离ＫＧ ／ｍ 5 ． 5 8 2 0 ．

1
2 0

纵摇惯性半径Ｋ
ｙｙ

／ｍ 3 5 ． 5 0 0 0 ． 7 7 7

横摇惯性半径ＫＭ ／ｍ 7 ． 0 5 2 0 ．

1
3

1

初稳性高ＧＭ ／ ｍ 1 ． 9 5 0 0 ． 0 9 6

－

Ｉ
． ＳＬｆｐ 

＜
ｙ 

＜ Ｉ
． ＳＩ＾

ｔ

ｐ

？

Ｉ
．Ｏ ｉｐｐ 

＜ ｚ  ＜ Ｏ ．ＳＬｆｐ

ａ ｔｍｏｓｐ ｈｅ ｒｅ ｊ

－

一


一

＾＾ 3
■

…：一

ｍｏ ｖ ｉｎｇＷａｌｌ

Ｂ ａｃｋｇｒｏｕｎｄ Ｇｒｉｄ


、
^

ｆａｒｆｉｅ ｌｄ

图 3 计算域示意 图

4 计算工况及数值结果

4 ． 1 计算工况

本文根据 ＳＩＭＭＡＮ  2 0 1 4 会议提供的标准计算工况对 ＤＴＭＢ 5 4 1 5 裸船体进行纯摇首运

－ 9 8 7
－
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动的数值模拟 。 船舶纯摇首运动的实现是通过控制同频率条件下的横荡幅值和摇首幅值来

达到船体坐标系下每
一

时刻均没有摇首角速度 。 本文中选取标准工况中频率同为 0
．

1 3 4Ｈｚ

下 3 种不同振幅的横荡运动和摇首运动 ， 对应的 的计算工况如表 2 所示 。



表 2 计算工况


算例频率／Ｈｚ横荡幅值／ｍ摇首幅值＾
°

）

ｅａ ｓｅ ｌ 0 ． 1 3 4 0 ． 0 5 5 1 ． 7

ｃａ ｓｅ 2 0 ． 1 3 4 0 ． 1 6 4 5 ． 1

ｃａ ｓｅ 3 0 ． 1 3 4 0 ． 3 2 7 1 0 ． 2

文 中所有计算结果均采用 由垂线间长 ＾
＾

， 吃水 ｒ ， 航速 Ｃ／
。

， 密度 进行无因次化的

系数来表示 ， 无因次表达式如下 ：

Ｘ

〇 ． 5ＰＵ
2

0
ＴＬ

ｐｐ

ｒ（
5
）

Ｎ
，＿ｌ

ＴＬ
ｐｐ

Ｌ 」

Ｎ

〇 ． 5ｐＵ
2

0
ＴＬ

2

ｐｐ

4 ． 2 网格收敛性验证

本文中所有工况下采用 同
一

套重叠 网格 ， 为减少计算量和分析的不确定性 ， 本文对该

网格在计算静水阻力工况下进行网格收敛性的验证。 这里采用 3 套不同的 网格 ， 网格缩放

的 比例为＾ 。 网格收敛性的验证结果见表 3



表 3 收敛性验证


网格


网格量


Ｃｔ
（
ＣＦＤ

）


Ｃｔ
（
ＥＦＤ

）


误差
．

粗网格 0 ． 6 4Ｍ 1
． 5 9 7ｅ

－

2 1 ． 7 0 6 ｅ
－

2－

6
．
3 9 ％

中网格 1
．
8 7Ｍ 1

．
6 6 1 ｅ

－ 2 1 ． 7 0 6ｅ
－

2－ 2 ． 6 4％

细网格 3 ． 6 7Ｍ 1 ． 6 7 8 ｅ
－

2 1 ． 7 0 6ｅ
－

2－

1
． 6 6％

通过 3 套不 同网格条件下的计算结果可 以看出 ， 计算结果表现 出
一

致收敛的趋势 ， 因

此在该网格条件下的计算结果 比较可靠 。

4 ． 3 计算结果及分析

三种不 同振幅条件下的纯摇首运动计算得出 的船体受力和力矩历时曲线如 图 4
－

1 所示 ，

其中 ， 实现为本文计算结果 ， 带点的虚线为 ＳＩＭＭＡＮ 2 0 1 4 上提供的模型试验数据 。 从计算

结果可 以看出 ， 对于沿船长方向的阻力计算同试验值差别较大 ， ＣＦＤ 计算结果更为平滑 ，

而试验值波动较大 ， 但两者均值保持
一

致 。

－ 9 8 8
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，

 1 1 

…＼＇

－ 0 ． 0 0 6

0 ． 0 0． 20 ．4 0
，

6 0 ． 8 1 ． 00 ．〇 0
． 2 0 ．4 0 ． 6 0 ． 8 1 ． 0

ｔｒｒ ｔｒｒ

图 4 不 同频率条件下船体受力及力矩曲 线

从图 4 中可 以看出 ， 通过重叠网格方法计算船舶在不同运动幅度情况下的水动力特性 ，

均能达到比较满意的结果 ， 同时也验证 了ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏ ｓ
－ＳＪＴＵ 求解器对于船舶操纵性的数

值模拟可以达到很好的效果 。

5 结论

本文利用基于重叠网格方法的 ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏｓ
－

ＳＪＴＵ求解器对标准船模 ＤＴＭＢ 5 4 1 5 裸船

体在平面运动机构作用下的纯摇首试验进行了数值模拟 ， 首先对本文计算所用 的 网格进行

了收敛性验证 ， 同时数值计算得出的船体受力和力矩与模型试验结果符合较好 。 结果表明 ：

ＣＦＤ 计算结果中船体阻力与试验值均值
一

致 ， 但表现到历时 曲线中波动较小 ， 船体侧向力

和摇首力矩同试验值吻合较好 。 本文计算所得结果展示 了基于非定常 ＲＡＮＳ 方法和重叠网

格技术的 ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏ ｓ
－

ＳＪＴＵ 求解器可 以很好的处理船舶操纵性中大幅度运动如 ＰＭＭ 试

验等问题 ， 可以给 出比较准确的数值预报 ， 为船舶初步设计提供参考 。
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，

5 1 4 1 1 1 3 0 1 3 1 ） ， 长江学 者奖励计划 （Ｇｒａｎ ｔＮｏ ． 2 0 1 4 0 9 9 ） ，
上海高校特聘教授 （东方 学者 ）

岗 位跟踪计划 （Ｇｒａｎ ｔＮｏ ． 2 0 1 3 0 2 2 ） ，
国家重 点基础研究发展计划 （ 9 7 3 计划 ） 项 目 （Ｇｒａｎ ｔ

Ｎｏ ． 2 0 1 3 ＣＢ 0 3 6 1 0 3 ） ， 工信部 高技术船舶科研项 目 的 资助 。 在此
一并表示衷心感谢 。

－ 9 8 9 －





第二十七届全国水动力学研讨会文集


参 考 文 献

1Ｏｈｍｏｒｉ
，Ｔ．Ｆｉｎｉｔｅ

－ｖｏｌｕｍｅｓｉｍｕｌ ａｔｉ ｏｎｏｆｆｌｏｗｓ ａｂｏｕｔａ ｓｈ ｉｐｉｎｍａｎｅｕｖｅｒｉｎｇ
ｍｏｔｉｏｎ ．

 ［
Ｊ
］

Ｊｏｕｒｎａ ｌｏｆＭａｒ ｉｎｅ

Ｓｃｉｅｎｃｅ ａｎｄ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，
 1 9 9 8

（
3
）

： 8 2
－

9 3

2Ｔｕｍｏｃｋ
，Ｓ ． Ｒ．Ｕｒａｎｓ ｓ ｉｍｕｌａｔｉｏｎｓｏｆ ｓ ｔａｔｉｃｄｒｉｆｔａｎｄ ｄ

ｙｎａｍ
ｉｃｍａｎｅｕｖｅｒｅｒｓ ｏｆ ｔｈｅＫＶＬＣＣ 2 ｔａｎｋｅｒ．

 ［
Ｃ

］ 
Ｐｒｏｃ

ＳＩＭＭＡＮ 2 0 0 8 ｗｏｒｋｓｈｏｐｏｎｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎａｎｄ ｖａｌ ｉｄａｔ ｉｏｎｏｆｓｈｉｐ
ｍａｎｏｅｕｖｒ ｉｎｇ

ｓ ｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｍｅｔｈｏｄｓ
，Ｌｙｎｇｂｙ，

Ｄｅｎｍａｒｋ．

3Ｓｔｅｒｎ
，Ｆ．

，Ａｇ
ｄｒｕｐ ， Ｋ ．

， ｋｉ
ｍ

，Ｓ
． Ｙ．

，
 ｅｔａｌ ．Ｅｘｐｅｒｉｅｎｃｅｆｒｏｍ ＳＩＭＭＡＮ 2 0 0 8

—

Ｔｈｅｆｉ ｒｓｔｗｏｒｋｓｈｏｐ
ｏｎｖｅｒｉ ｆｉｃａ ｔｉｏｎ

ａｎｄ ｖａ ｌｉｄａｔ ｉｏｎｏｆ ｓｈｉｐ
ｍａｎｅｕｖｅｒｉｎｇ 

ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｍｅｔｈｏｄ ｓ． ［Ｊ ］Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ Ｓｈｉｐ
Ｒｅｓｅａｒｃｈ

， 
2 0 1 1

， 5 5
（

2
） ， 1 3 5

－

1 4 7 ．

4Ｓａｋａｍｏ ｔｏ
，Ｎ ．

，
Ｃａｒｒｉｃａ

，Ｐ ． Ｍ．

，
Ｓ ｔｅｍ

，Ｆ ． ＵＲＡＮＳｓ ｉｍｕｌ ａｔｉｏｎｓｏｆｓ ｔａｔ ｉｃａｎｄ ｄ
ｙ
ｎａｍｉｃ ｍａｎｅｕｖｅｒｉｎｇ

ｆｏｒｓｕｒｆａｃｅ

ｃｏｍｂａｔａｎｔ ：

ｐａｒｔ ｉ ． Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎａｎｄｖａ ｌｉｄａｔｉ ｏｎｆｏｒｆｏｒ ｃｅｓ
，ｍｏｍｅｎｔ

，ａｎｄｈｙｄｒｏｄｙｎａｍｉ ｃｄｅｒｉｖａｔｉｖｅｓ ．

［
Ｊ
］
Ｊｏｕｒａｎｌ

ｏｆ Ｍａ ｒｉｎｅＳｃｉｅｎｃｅ ａｎｄ Ｔｅｃｈｎｏ ｌｏｇｙ ， 2 0 1 2
，

1 7
（
4
） ，

4 2 2 － 4 4 5 ．

5Ｃａｒｒｉｃ ａ
，Ｐ．

Ｍ．

，

Ｉｓｍａｉ ｌＦ ．

，
Ｈｙｍａｎ

，

Ｍ ．

，

ｅｔａｌ ．Ｔｕｒｎａｎｄｚｉ
ｇ
ｚａｇｍ ａｎｅｕｖｅｒｓｏｆａｓｕｒｆａｃｅｃｏｍｂａｔａｎｔｕｓ ｉｎｇａ

ＵＲＡＮ Ｓａｐｐｒｏａｃｈｗｉ ｔｈｄｙｎａｍｉｃｏｖｅｒｓｅｔ
ｇｒｉｄｓ．

［
Ｊ
］
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭａｒｉｎｅＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ， 2 0 1 3

，
1 8

（
2
） ，

1 6 6
－

1 8 1

6Ｍｏ ｆｉｄ ｉ
，
Ａ ．

，
Ｃａｒｒｉｃａ

， 
Ｐ ．Ｍ ．Ｓ ｉｍｕｌａｔ ｉｏｎｓ ｏ ｆ ｚｉ

ｇ
ｚａｇ

ｍａｎｅｕｖｅｒ ｓｆｏ ｒａｃｏｎｔａｉｎｅｒ ｓｈｉｐ
ｗｉｔｈｄｉ ｒｅｃ ｔ ｍｏｖｉｎｇ 

ｒｕｄｄｅｒ ａｎｄ

ｐｒｏｐｅｌｌ ｅｒ．

［
Ｊ
］
Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ＆ ．

Ｆｌｕ ｉｄｓ 2 0 1 4
，

9 6 ： 1 9 1

－

2 1 3 ．

7Ｓｈｅｎ
，
ＺＲ．

，
ＺｈａｏＷＷ，ＷａｎｇＪＨ ，ｅ ｔａｌ ．ＭａｎｕａｌｏｆＣＦＤｓｏ ｌｖｅｒｆｏｒｓｈ ｉｐａｎｄｏｃｅａｎｅｎ

ｇ
ｉｎｅｅｒｉｎｇｆ ｌｏｗｓ ：

ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏｓ
－

ＳＪＴＵ ．

 ［
Ｒ

］ 
Ｔｅｃｈｎｉｃａｌ Ｒｅｐｏｒｔ ｆｏｒ Ｓｏ ｌｖｅｒ Ｍ ａｎｕａｌ

， Ｓｈａｎｇ
ｈａｉ ＪｉａｏＴｏｎｇ 

Ｕｎｉｖｅｒｓ ｉｔｙ，
2 0 1 5 ．

8Ｗａｎｇ
ＪＨ

，
ＬｉｕＸＪ

， 
Ｗａｎ Ｄ Ｃ ．Ｎｕｍｅｒｉｃａｌ Ｓ ｉｍｕｌａｔ ｉｏｎｏｆ ａｎＯｂｌｉｑｕｅＴｏｗｅｄＳｈｉｐ

ｂｙ 
ｎａｏｅ－ＦＯＡＭ－

ＳＪＴＵＳｏｌｖｅｒ．

［
Ｃ］Ｐｒｏｃｅｅ ｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＴｗｅｎｔｙ

－ｆｉ ｆｔｈＩｎ ｔｅｒｎａｔ
ｉ ｏｎａｌＯ ｆｆｓｈｏ ｒｅａｎｄＰｏｌ ａｒＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ（

ＩＳＯＰＥ
） ，

Ｈａｗａ ｉｉ
，ＵＳＡ．  2 0 1 5 ．

Ｎｕｍｅｒｉｃａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆ
ｐｕｒｅｙａｗｔｅｓ ｔｕｓｉｎｇ

ｏｖｅｒｓｅｔ
ｇ
ｒｉｄ

ＷＡＮＧＪｉａｎ
－

ｈｕａ
，
ＬＩＵ

Ｘｉａｏ
－

ｊ
ｉａｎ

，ＷＡＮ Ｄｅ
－

ｃｈｅｎｇ
＊

（ ＳｔａｔｅＫｅｙ
Ｌａｂｏｒａｔｏｒｙ

ｏｆ ＯｃｅａｎＥｎｇ ｉｎｅｅｒｉｎｇ，Ｓｃｈｏｏｌ ｏｆ ＮａｖａｌＡｒｃｈ ｉｔｅｃｔｕｒｅ
，Ｏ ｃｅａｎａｎｄＣｉｖ ｉｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，

Ｓｈａｎｇｈａ ｉＪ ｉａｏ Ｔｏｎｇ
Ｕｎｉｖｅｒｓ ｉｔｙ ，

Ｃｏｌ ｌａｂｏｒａｔｉｖｅＩｎｎｏｖａｔｉｏｎ Ｃｅｎ ｔｅｒ ｆｏｒＡｄｖａｎｃｅｄＳｈ ｉｐ 
ａｎｄ Ｄｅｅｐ

－ＳｅａＥｘｐｌｏ ｒａｔｉｏｎ
，

Ｓｈａｎｇ
ｈａｉ 2 0 0 2 4 0

，Ｃｈｉｎａ）

？
Ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇ 

ａｕｔｈｏ ｒ
，Ｅｍａｉ ｌ ：ｄｃｗａｎ＠ ｓｉｔｕ ． ｅｄｕ ． ｃｎ

Ａｂｓｔｒａｃｔ ：Ｔｈｉｓｐａｐｅ
ｒ
ｐ

ｒｅｓｅｎｔｓｔｈｅｎｕｍｅｒｉｃａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｓａｎｄａｎａｌ
ｙｓ ｉｓｏｆｔｈｅｈｙｄｒｏｄｙｎａｍｉｃ

ｃｈａｒａｃｔｅｒｉ ｓｔ ｉｃｓｆｏｒｔｈｅｓｕｒｆａｃｅｃｏｍｂａｔａｎｔＭｏｄｅｌ 5 4 1 5ｂａｒｅｈｕｌ ｌｕｎｄｅｒｄｙｎａｍ
ｉｃｐ

ｌａｎａｒｍｏｔ ｉｏｎ

ｍｅｃｈａｎ ｉｓｍ（ＰＭＭ）
．Ａ ｌｌｔｈｅｎｕｍｅ ｒｉｃａｌｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎｓａｒｅｃａｒｒｉｅｄｏｕｔｂｙｓｏ ｌｖｅｒ

ｎａｏｅＦＯＡＭ－

ｏｓ
－

Ｓ ＪＴＵａｎｄｔｈｅｍａｉｎ
ｐｕ

ｒ
ｐｏｓｅ ｏｆ ｔｈ ｉｓｒｅｓｅａｒｃｈｉｓｔｏｉｎｖｅｓｔｉｇａｔｅｔｈｅｃａｐａ

ｂ ｉ ｌｉ ｔ

ｙ 
ｏｆｏｕｒ

ｓｏｌｖｅｒｆｏｒｓｈｉ
ｐ
ｍａｎｅｕｖｅｒｉｎｇｐｒｅｄ ｉｃｔｉｏｎ ．Ｉｎ ｔｈｅｐｒｅｓ ｅｎｔｗｏｒｋ

，ｔｈｅ ｓｈｉ
ｐｍｏｄｅ ｌ ｉｓｓｕｂ

ｊ
ｅｃｔｅｄｔｏ

ｐｕｒｅ

ｙａｗｍｏｔｉｏｎａｔＦｒｏｕｄｅｎｕｍｂｅｒ 0 ． 2 8 ．Ｔｈｅｈｙｄｒｏｄｙｎａｍｉｃｆｏｒｃｅｓａｎｄ ｍｏｍｅｎｔｓａｃｔｉｎｇ 
ｏｎｔｈｅｓｈｉｐ

ａｒｅｏｂｔａｉｎｅｄｆｏｒｆｕｒｔｈｅｒａｎａｌｙｓ ｉｓ ．Ａ ｌｌ ｔｈｅａｂｏｖｅｎｕｍｅｒｉｃａ ｌｒｅｓｕ ｌｔｓｈａｖｅｂｅｅｎｃｏｍｐａ
ｒｅｄｔｏｔｈｅ

ｅｘｐｅ
ｒｉｍｅｎｔａｌｄａｔａ

ｐｒｅｓｅｎｔｅｄ ａｔＳＩＭＭＡＮ 2 0 1 4
．Ｔａｋｉｎｇ 

ｆｒｅｅｓｕｒｆａｃｅｉｎｔｏｃｏｎｓ ｉｄｅｒａｔ ｉｏｎａｎｄｕｓ ｉｎｇ

ｄｙｎａｍｉｃ ｏｖｅｒｓｅｔ
ｇ
ｒｉｄｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，ｔ

ｈｅ ｎｕｍｅｒｉ ｃａ ｌｒｅｓｕｌｔｓｓｈｏｗｇｏｏｄａｇｒｅｅｍｅｎｔｗ ｉｔｈｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ

ｄａｔａ ．Ｇｒｉｄｃｏｎｖｅｒｇｅｎｃｅｓｔｕｄｉｅｓａｒｅ
ｐｅｒｆｏｒｍｅｄｆｏｒｔｈｅｂａｒｅｈｕｌ ｌＤＴＭＢ 5 4 1 5 ｍｏｄｅ ｌｔｏｆｕｒｔｈｅｒ

ｖａｌｉｄａｔｅｔｈｅｎｕｍｅｒｉｃａ ｌｒｅ ｓｕｌｔｓａｎｄｔｈｅｉ
ｍ
ｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｏｖｅｒｓｅｔｇｒｉｄａｐｐ

ｒｏａｃｈｉｎ

ＯｐｅｎＦＯＡＭ ．

Ｋｅｙ 
ｗｏｒｄｓ ：Ｐｕｒｅ


ｙａｗ ；

ＰＭＭ
；
Ｏ ｖｅｒｓｅｔ

；ｎａｏｅ
ＦＯＡＭ－

ｏ ｓ
－Ｓ ＪＴＵ ｓｏ ｌｖｅｒ ．

－ 9 9 0 －


