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前言
本文件按照GB/T 1.1—2020《标准化工作导则  第1部分：标准化文件的结构和起草规则》的规定起草。
本文件由××××提出。
本文件由××××归口。
本文件起草单位：
本文件主要起草人：
海上无人水面艇航速试验方法
1　 范围
本文件适用于柴油机动力、电力和混合动力的海上无人水面艇。
本文件适用于船长不超过10m的海上无人水面艇。
2　 规范性引用文件
本文件没有规范性引用文件。
3　 术语和定义
下列术语和定义适用于本文件。

无人艇
一种直接通过自主航行或远程遥控以实现正常航行、操纵及作业的水面小艇。

平台
由艇体、轮机和电气组成的组合体。

平台就地人工控制
在平台上进行维护、检修和应急的人工操控方式。

远程遥控
在母船/岸基上采用自动驾驶仪对平台推进装置和各类设备及系统进行远程操控的航行模式。

自主航行
按照目标任务，在完全没有人工干预的情况下进行安全航行的航行模式。

最大航速
艇在满载排水量时以核定的最大持续推进功率在静水中航行能达到的航速。

设计航速
艇在满载排水量时以核定的设计持续推进功率在静水中航行能达到的航速。
4　 试验条件
艇状态
试验艇应是设计装载状态，艇水下部分应涂有新油漆涂层，水上部分结构与搭载装备完整，远程遥控、自主航行模块应为稳定可用状态。
测速区
应选足够宽阔、风力和潮流影响较小的遮蔽海域或沿海内湖水域，作为测速区，通常采用DGPS位置信息作为数据来源，并配套相关测试与分析软件。测速区水深应不影响航速，可取下二式h计算值较大者。
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( AUTONUM )
式中：
h―水深，m；
B―艇宽，m；
T―设计吃水，m；
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―最大航速，m/s；
g―重力加速度，取9.8m⁄s2 。
天气与海况
风力不大于蒲氏风标三级，海况不大于二级，试验水域能见度良好。
试验艇主要参数表
试验前应按附录A表式所列项目详细填写。
5　 试验方法
测试航线
各工况航次应以顺流和逆流为航向，且必须保持与设定测试起点线保持正交，并尽可能航行于同一测速线上.若无法保持，则要求同一工况单航次测试线间距不超过10m。推荐的测速航线如图1所示。
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图1　 航线示意图
助航距离
助航距离应足够长以保证船舶在进入起点线前达到测试工况相应的稳定航速。通常此距离不小于[image: image10.png]
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按下式计算。
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( AUTONUM )
式中：
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―最小助航距离，m；
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―测试工况稳定航速，m/s。
试验操作
应保持在测速时间段内工况稳定。对各一工况各航次，测速时间不少于2min，且在测速时间段内，应尽量少操舵，舵角不得大于5⁰。同一工况各航次结束后，回航角不得大于15⁰，并尽可能保持工况稳定。
试验工况改变
在上一工况试验结束后，根据试验艇特性进行工况调整，稳定后进入助航区，进行下一工况各航次试验。
6　 数据记录
航向
记录各航次的航向角。
舵角
记录在测速时间段内操舵次数、舵角、操舵时间等。
海流
记录各测试时间段内测试水域潮流大小与方向。
风速风向
各测速时间段应以合适的风速风向仪测定相对风速、相对风向。
测速时间
测速专业软件应具有设定测试时间功能，用以确定在设定的测速时间内采集航速试验数据。
航速
以DGPS数据为基础，计算得出平面坐标系对应位置、航行轨迹、航速，再运用平均法或其他有效方法计算试验艇航速，以节表示，精确至小数点后二位。
试验工况
记录试验艇工况表征参数，船用柴油机记录主机功率、转速，电力推进装置记录电力输出电压和电流，混合动力系统记录与推进装置输出扭矩相关的运行参数。
7　 结果与评价
全部测量数据逐项填入附录B表格。
各工况航次试验结果以航迹图表示，形式见附录C。
测试航速与设计航速进行比较，不小于设计航速95%均可认定试验艇达到设计要求。
8　 修正
在风、浪、流等海况因素影响显著，并经各相关方确认，可进行航速修正。
航速修正可选用行业认可方法或权威期刊发表的学术成果，也可选用水动力数值仿真结果或水池试验数据。
附录A 
（规范性）
试验艇主要参数表
试验艇主要参数表如表A.1所示。
表A.1 试验艇主要参数表
	项目
	单位
	信息
	项目
	分项
	单位
	信息

	艇    名
	/
	
	推进装置
	
	
	

	所属单位
	/
	
	
	
	
	

	设计单位
	/
	
	
	
	
	

	制造单位
	/
	
	螺旋桨
	
	
	

	艇 总 长
	m
	
	
	
	
	

	型宽
	m
	
	
	
	
	

	型深
	m
	
	其他
	
	
	

	设计吃水
	m
	
	
	
	
	

	迎风横向面积
	m2
	
	
	
	
	


附录B 
（规范性）
试验状态记录
试验艇试验状态记录表如B.1所示。
表A.2 试验状态记录表
	项目
	信息
	项目
	信息

	日期
	
	海况
	

	试验水域
	
	海水温度
	

	水深
	
	海水密度
	

	天气
	
	艇吃水
	

	风向及风级
	
	水流速度
	


附录C 
（规范性）
航迹信息
各工况航次试验结果以航迹图如表C.1所示。
表A.3 航迹信息表
	        航速试验
	编号：
	

	
	

	艇    名: 
	
	起始航向角(deg):
	

	试验日期:
	
	终止航向角(deg):
	

	试验工况:
	 
	试验航速(kn):
	

	开始时间:
	
	试验迹程(m):
	

	结束时间:
	
	工况参数1（ ）
	

	试验时间(S):
	
	工况参数2（ ）
	

	艇吃水（m）
	
	风向
	

	水深（m）
	
	风力
	

	航迹图
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