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4 m/s风场中

为–22.5%, 上

等级分别为 5

7 m, 实测平

场中每圈位移

情况如图 8所

析 

SV 动力学模

并进行了不同

转弯等主要运

SV实用性运

入预报了双体

化趋势。通过与

明了风场引入

果的误差与半径

两个实验中分

作用运动模型

用下预报模型误

研究。 

场实验也揭示

人监测作业, 连

, 但动力较小

了环境适用性

呆木、方向舵

适应能力。 

(风速 12 

0.0814(87

0.7949(23

实验是在范围

水流、波浪对双

动轨迹的变化

别为 50、100时

实测平均值为

中每圈位移 3.

述情况如图 7

50、150时, 圆

均值为 8 m, 

移 2.3 m, 实测位

所示。 

模型基础上, 研

同风速, 不同

动特性的仿真

动控制研究中

体 USV多种运

与前期研究结

入模型的可信性

径预报结果误

分别为 1.08和

型中部分参数

误差变化规律

示了, 该型 U

连续工作时长

小, 速度较慢,

性。下一步考虑

舵等措施, 提

73 

m/s) 

7.0%) 

.2%) 

围较小的

双体USV

化主要是

时, 圆周

为 12 m, , 

1 m, 实

7所示。

圆周运动

误差为–

位移 2 m, 

研究了风

同推力下, 

真预报。

中相关部

运动特性

结果和实

性。圆周

误差保持

和 1.2。这

数的选取, 

律, 可在

SV 尽管

长等指标

 抗风能

虑采用增

高 USV
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