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摘要 ： 釆用基于半相对坐标系的操纵性计算方法对航行体回转特性进行了计算 ， 通过量纲分析

对主要影响参数进行分析 ， 并将操纵性导数与常规潜艇进行 了 比较 ， 分析新型航行体的操纵特

性 。 采用隐式求解的 ＶＯＦ 方法对新型航行体水面兴波特性进行研究 ， 得到 了航行体水面兴波

特性的变化规律 ， 可为同类型航行体水动力计算提供
一

定的参考 。 本文中翼身融合航行体可实

现水下水面两种工作状态的切换 ， 水下工作时其水平回转操纵性与垂直回转特性较传统潜艇相

比具有明显差异 ， 其垂直面回转操纵特性要明显优于水平面回转 。 此外 ， 航行体水面运行条件

下的傅汝德范围为 0 ． 0 9 5
－ 0 ． 9 9 6 ， 具有长宽 比小 、 吃水深 、 航速高等特点 。 由于兴波波长与航行

体长度相当 ， 首尾波系干扰效应大 ， 兴波阻力系数随航速出现 了波动的变化规律 。
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