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摘　 要：研究航行体破冰出水过程的动力学特性，对提升其性能与保障极地任务安全具有重要的科学

价值和工程意义。 针对航行体破冰出水过程中复杂的浮冰破碎过程与冲击载荷动力学特性，建立基

于 ＡＬＥ 算法和罚函数接触算法的冰－航行体－水相互耦合作用的数值模拟方法，对不同发射速度和双

航行体发射条件下的动力学特性进行研究，得到了航行体破冰出水时浮冰破碎特征与航行体载荷特

性。 研究结果表明，航行体破冰出水可分为 ３ 个阶段。 航行体受力主要由流体作用力和碰撞力构成，
碰撞力峰值可达 ２ ６００ ｋＮ，流体作用力峰值为 １ ４００ ｋＮ。 双航行体比单航行体破冰所受流体作用力降

低 ５０％。 发射速度提高，航行体速度衰减率逐渐下降，发射速度为 ５０ ｍ ／ ｓ 时，速度衰减率为 ５．９８％。
研究结果可为极地环境航行体水下发射工程提供理论依据和技术支持。
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　 　 随着近年来极地资源的开发与气候变化的不断

加剧，极地环境下航行体水下发射的重要应用工程

价值逐渐凸显。 在极地地区复杂的环境下，航行体

的发射和作业面临着新的挑战。 航行体与浮冰的相

互作用涉及流固耦合、结构响应、冰层破碎等复杂物

理过程，具有高瞬态、强冲击、大变形等强烈的非线

性特征，使得现有数值模型难以准确预测冰层破碎

与航行体出水过程。
海冰与结构物之间的相互作用复杂多样，既包

括静态冰载荷作用，也涉及动态冰破裂过程［１⁃６］。
由于实际海冰－航行体－水之间的相互作用具有高

度非线性和多尺度耦合特征，实验研究不仅成本高、
重复性差，而且在浮冰破碎、力传播路径、浮冰破坏

机理等方面存在可观测性局限。 因此近年来数值模

拟成为破冰研究的主要手段。 乐光明［７］ 利用 ＡＬＥ
方法考虑潜射导弹出水流固耦合效应，分析了不同

出水状态对航行体出水姿态、载荷等的影响规律；史

兴隆等［８］利用 ＡＬＥ 方法建立高能破冰弹水下破冰

动态响应模型，对破冰弹侵彻冰盖过程进行模拟，并
在野外进行了相同当量药包的模拟破冰实验；魏洪

亮等［９］采用实验和仿真相结合的方式，模拟了航行

体出筒、出水过程，提出了水下发射航行体跨介质动

载载荷预报方法；姬贺港等［１０］运用 Ｓ⁃ＡＬＥ 流固耦合

方法研究了圆柱直立结构和冰层之间的碰撞，发现

柱体受的冰载荷与流场网格呈正相关；蔡晓伟等［１１］

利用 ＡＬＥ 方法建立细长体穿越冰水混合物的出水

模型，分析了出水流场，建立了流场的数值预报方

法；王英霖等［１２］ 通过 ＬＳ⁃ＤＹＮＡ 软件对高速弹体侵

彻冰体过程进行模拟，得到了弹体和冰体在相互作

用过程中的动态响应特性曲线；薛世超等［１３］ 基于实

验对比分析了 ＭＡＴ１０ 拉格朗日算法与 ＭＡＴ１５５ 的

ＳＰＨ 算法，结果表明拉格朗日算法对于应力应变的

模拟优于 ＳＰＨ 算法，但是 ＳＰＨ 算法对于冰模型的

破环形态模拟更接近实验结果；Ｃｕｉ 等［１４］ 使用弹塑

性本构模型模拟海冰力学行为，基于 ＣＥＬ 方法分析

比较有冰和无冰环境下高速弹丸入水空泡的演变过

程以及不同厚度冰层的裂纹发展情况；陈光茂等［１５］

对楔形体入水问题进行了数值和实验研究，结果表

明 ＳＰＨ 方法在解决入水问题上有很好的准确性，入
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水最大抨击力与楔形体斜升角的三次方呈正比，与
入水速度的二次方呈正比；闫允鹤等［１６］ 基于 ＣＦＤ⁃
ＤＥＭ 方法研究了潜艇在碎冰航道上浮出水过程的

冰载荷，结果表明潜艇冰载荷主要集中在摇荡阶段，
且冰载荷呈现分段集中的特征。

综上所述，目前对冰结构相互作用的数值模拟

方法主要包括 ＣＥＬ（耦合欧拉－拉格朗日）、ＡＬＥ（任
意拉格朗日－欧拉）、ＳＰＨ（光滑粒子流体动力学）
等。 ＣＥＬ 方法适用于高变形流体区域，但在处理界

面复杂、固体破坏剧烈的问题时，网格畸变严重、耗
时长，且对接触算法依赖较大。 ＳＰＨ 方法虽然无网

格限制，适用于自由面或碎裂问题，但对初始粒子分

布敏感、计算成本高，容易在固－液界面附近产生数

值振荡，影响仿真精度。 相比之下，ＡＬＥ 法在流体

域采用欧拉描述，在结构域用拉格朗日法，网格可以

适当滑动，适用于大变形、接触和界面追踪等问题。
其稳定性和精度都优于 ＣＥＬ 和 ＳＰＨ 方法，因而成为

水－冰－结构耦合模拟中主流方法之一。
然而，已有研究中多数仅对冰层静态加载载荷

或在理想条件下对单体冲击进行简化处理，对航行

体实际破冰出水过程，尤其是在多种工程相关工况

下的系统性建模研究仍较缺乏。 本文基于任意拉格

朗日－欧拉（ＡＬＥ）算法与罚函数接触算法建立了冰

－航行体－水相互耦合作用数值模拟方法，兼顾计算

精度和计算效率。 旨在通过建立高效的数值模型，
系统研究多种关键因素对破冰出水动力学特性的影

响规律，以获得航行体破冰出水的动力学变化规律

与浮冰破碎特性，为极地环境航行体发射方案优化

与结构设计提供全面的理论依据和技术支持。

１　 理论与计算方法

１．１　 ＡＬＥ 算法

ＡＬＥ（ａｒｂｉｔｒａｒｙ Ｌａｇｒａｎｇｉａｎ⁃Ｅｕｌｅｒｉａｎ）流固耦合算

法［１７］常用于多种物质之间的相互耦合作用，其质

量、动量及能量守恒方程如（１）式所示。
∂ρ
∂ｔ

＋ ▽·（ρ（Ｖ － Ｖｇ）） ＝ ０ （１）

式中： ρ 是流体密度；Ｖ是流体速度；Ｖｇ 是网格速度。
∂（ρＶ）

∂ｔ
＋ ▽·（ρＶ ⊗ （Ｖ － Ｖｇ）） ＝

　 － ▽ｐ ＋ ▽·σ ＋ ｆ （２）
式中： ｐ 是压力；σ 是应力张量；ｆ 是体积力。

∂（ρＥ）
∂ｔ

＋ ▽·（ρＥ（Ｖ － Ｖｇ）） ＝

　 － ∇·（Ｖｐ ＋ ｑ） ＋ Ｖ·▽·σ ＋ ｆ·Ｖ （３）
式中： Ｅ 是总能量；ｑ 是热流。
１．２　 罚函数接触算法

罚函数接触算法［１８］ 对本文中的冰－航行体－水
相互耦合作用问题有很好的适用性。 对于 ２ 个接触

体 Ａ 和 Ｂ，假设其接触面上的节点分别为 ｉ 和 ｊ，接
触力可定义为

ｆｉｊ ＝ ｋ·δｉｊ （４）
式中： ｋ 是接触刚度；δ ｉｊ 是节点 ｉ 和 ｊ 之间的渗透深

度。 刚度 ｋ 定义为

ｋ ＝ ｐｆ
ＫＡ２

Ｖ
（５）

式中： ｐｆ 是接触面刚度惩罚因子；Ｋ 是接触单元体积

弹性模量；Ａ 是接触段面积；Ｖ 是主段体积。
１．３　 状态方程

本文中，水的状态方程采用∗ＥＯＳ－ＧＲＵＮＥＩＳＥＮ
定义，压缩状态下材料的压力为

ｐ１ ＝
ρ０Ｃ２ｕ １ ＋ １ －

γ０

２
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　 （γ０ ＋ ａｕ）Ｅ （６）
　 　 定义材料膨胀时的压力为

ｐ２ ＝ ρ０Ｃ２ｕ ＋ （γ０ ＋ ａｕ）Ｅ （７）
式中： Ｃ 为 ｕｓ⁃ｕｐ 曲线的截距；Ｓ１，Ｓ２，Ｓ３ 为 ｕｓ⁃ｕｐ 曲线

斜率的系数；γ ０ 为ＧＲＵＮＥＩＳＥＮ系数；ａ为对 γ ０ 的一

阶体积修正；ｕ ＝ ρ
ρ ０

－ １。

空气的状态方程采用∗ＥＯＳ－ ＬＩＮＥＡＲ－ ＰＯＬＹ⁃
ＮＯＭＩＡＬ 定义，介质中的压力为

ｐ３ ＝ Ｃ０ ＋ Ｃ１ｕ ＋ Ｃ２ｕ２ ＋ Ｃ３ｕ３ ＋ （Ｃ４ ＋ Ｃ５ｕ ＋ Ｃ６ｕ２）Ｅ
（８）

式中： Ｅ 为单位体积内能；ｕ 为相对体积；Ｃ０，Ｃ１，Ｃ２，
Ｃ３，Ｃ４，Ｃ５，Ｃ６ 为常数；Ｃ０ 用于定义初始压力；Ｃ１ 是体

积黏性。
１．４　 航行体破冰有限元模型

破冰出水模型主要由冰层、水域、空气域以及航

行体组成，其中水域、空气域深度可变，截面形状为

正方形，如图 １ 所示。 本文主要研究航行体与浮冰

碰撞过程，因此设定航行体与冰层初始距离为

０．１ ｍ，浮冰为正方形结构，边长 １． ６ ｍ，厚度为

·０８２·
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０．４ ｍ。 各部分网格均采用六面体网格，其中冰层、
水域、空气域网格大小一致。 水域和空气域各边界

采用无反射边界条件，浮冰采用自由边界条件，航行

体位于冰层中心正下方。

图 １　 网格划分

整个计算模型采用 ＡＬＥ 算法，其中水域和空气

域采用欧拉方法描述，冰层和航行体采用拉格朗日

方法描述；冰模型的本构方程为 ＭＡＴ－ ＩＳＯＴＲＯＰＩＣ－

ＥＬＡＳＴＩＣ－ＦＡＩＬＵＲＥ，航行体的本构模型采用 ＭＡＴ－

ＰＬＡＳＴＩＣ－ ＫＩＮＥＭＡＴＩＣ， 通 过 ＣＯＮＳＴＲＡＩＮＥＤ－ ＬＡ⁃
ＧＲＡＮＧＥ－ ＩＮ－ ＳＯＬＩＤ 关键字定义流固耦合关系，同
时考虑航行体与冰层之间的侵蚀，通过 ＣＯＮＴＡＣＴ－

ＥＲＯＤＩＮＧ－ＳＵＲＦＡＣＥ－ ＴＯ－ ＳＵＲＦＡＣＥ 关键字定义航

行体与冰层的接触关系，通过侵蚀接触实现冰裂纹

的 产 生 和 扩 展。 通 过 ＢＯＵＮＤＡＲＹ－ ＮＯＮ－

ＲＥＦＬＣＥＴＩＮＧ 在水域和空气域的所有边界设置无反

射边界条件。 冰、航行体材料参数设置如无反射边

界条件，浮冰采用自由边界条件，航行体位于冰层中

心正下方。
如表 １～２［１９⁃２０］所示，冰材料中设定了冰网格单

元的失效数值，其中失效应变为 ０．３５，失效压强为

－４ ＭＰａ，航行体采用铝合金材质，模型简化为实心

柱体。
表 １　 冰模型参数［１９］

参数 数值

密度 ／ （ｋｇ·ｍ－３） ９１０
剪切模量 ／ ＧＰａ ２．２
屈服应力 ／ ＭＰａ ２．１２

塑性硬化模量 ／ ＧＰａ ４．２６
体积模量 ／ ＧＰａ ５．２６
塑性失效应变 ０．３５
失效压强 ／ ＭＰａ －４

表 ２　 航行体模型参数［２０］

参数 数值

尺寸 ／ ｍ Ｄ＝ ０．８　 Ｌ＝ ４．８

密度 ／ （ｋｇ·ｍ－３） ２ ７００

弹性模量 ／ ＧＰａ ７６．３

泊松比 ０．３３

屈服应力 ／ ＧＰａ ０．２７５

切线模量 ／ ＧＰａ ０．２７５

１．５　 网格模型与数值方法验证

为了验证网格无关性，本节采用 ２，３，４ ｃｍ 的全

域均匀网格尺寸进行了对比。 如图 ２ 所示，不同网

格尺寸下碰撞力趋势基本一致，但 ２ ｃｍ 网格的峰值

略高，且提前出现一个小峰值。 这是由于较小的网

格尺寸能够更精确地捕捉局部应力集中和失效行

为。 网格尺寸为 ３ ｃｍ 和 ４ ｃｍ 时，碰撞力曲线吻合

较好。 在保证计算精度的前提下为节约计算时间，
本文选用 ３ ｃｍ 网格尺寸进行后续研究。

图 ２　 不同网格尺寸碰撞力曲线

同时为了验证所选用的本构模型模拟真实冰的

准确性，本节还进行钢球撞击冰层数值仿真计算，并
与 Ｚｈａｎｇ 等［２１］开展的实验进行对比。 Ｚｈａｎｇ 等采用

直径 １５ ｍｍ 钢球开展了钢球冲击冰层实验，并根据

一系列实验结果拟合了 ６ ｍｍ 冰层厚度下冲击速度

和剩余速度的关系曲线，表达式如（９）式所示。
Ｖｒ ＝ ０．９９Ｖｉ － ３．１０ （９）

　 　 建立钢球冲击冰层的数值计算模型如图 ３ 所

示，开展了不同撞击速度工况计算，仿真中的相关条

件设置均与实验保持一致。

·１８２·
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图 ３　 钢球撞击冰层模型

如图 ４ 所示，仿真结果表明：在冲击作用下，冰
层中心区域首先产生径向裂纹，随后逐渐扩展形成

环向裂纹，最终出现多裂纹交织的破碎形态，该裂纹

扩展模式与文献［２１］实验结果吻合良好，验证了所

采用的本构模型能够较为准确地反映冰在高速冲击

下的裂纹产生与扩展规律。 图 ５ 给出了数值计算、
实验拟合曲线中初始速度、剩余速度对比结果，可以

发现仿真与实验拟合曲线吻合较好。 综上所述，采
用该本构模型模拟冰时，对冰的裂纹扩展效果、碰撞

剩余速度等都有较好的模拟效果，说明该本构模型

可用来处理航行体－冰碰撞问题。

图 ４　 裂纹扩展

图 ５　 初始速度－剩余速度关系对比

为验证数值方法的可靠性和有效性，还开展了

与实验工况相同的数值仿真，其中浮冰尺寸为

３１ ｃｍ×３１ ｃｍ×３ ｃｍ，航行体出水速度为 １４ ｍ ／ ｓ。 图

６ 给出了航行体破冰出水后的实验和仿真对比图，
可以发现本文数值方法对浮冰破碎的效果模拟较

好。 同时对比了航行体速度衰减曲线，从图 ７ 中可

以看出：仿真中碰撞前后航行体速度分别为 １３．４５，
１０．５７ ｍ ／ ｓ，速度衰减率为 ２１．４１％；实验中碰撞前后

航行体速度分别为 １３．０９，１０．７３ ｍ ／ ｓ，速度衰减率为

１８．０３％。 速度仿真结果与实验结果基本吻合。 通

过上述对比说明本文所建立的数值方法可行。

图 ６　 破碎效果对比

图 ７　 航行体速度对比

２　 仿真结果分析

２．１　 航行体出水浮冰冲击破坏特性分析

基于理论分析和数值仿真方法，本节以浮冰尺

寸 ４Ｄ×４Ｄ、发射速度 ３０ ｍ ／ ｓ 工况为例，对航行体破

冰出水过程中的图像、应力应变数据等进行详细

分析。
航行体破冰出水运动过程如图 ８ 所示，整个运

动过程可以分为 ３ 个阶段。 第一阶段是碰撞前，航
行体上升接近浮冰，冰层与航行体之间的水域受挤

压产生水垫效应，形成了高压区，当压力达到浮冰单

元的失效压力时，单元失效，浮冰开始产生裂纹。 裂

纹扩展时，先产生径向裂纹，再产生周向裂纹，且径

向裂纹扩展速度大于周向裂纹。 第二阶段是碰撞

时，此时航行体受到的碰撞力也达到了峰值，随着航

行体与浮冰的直接碰撞，产生裂纹的浮冰中心区域

开始破碎成不同形状的碎冰块，远离中心处的浮冰

·２８２·
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保留较完整。 第三阶段是碰撞后，浮冰已被破坏，在
航行体及其携带的水作用下，碎冰块持续上升、翻转

并堆积在航行体周围。 整个出水过程中伴随着细小

图 ８　 浮冰破碎过程

冰粒、水向四周飞溅的现象，期间航行体可能与破碎

冰块发生二次碰撞。
图 ９ 为浮冰破碎应力变化情况，开始时，由于水

垫效应的存在，浮冰中心位置应力最大。 随着航行

体上升，浮冰开始产生裂纹，中心高应力区域开始缩

小，应力逐渐往四周传递，产生裂纹的区域开始出现

高应力，碰撞后，高应力区域快速消失，仅冰层与航

行体头部接触位置保持高应力。

图 ９　 浮冰破碎应力变化

　 　 浮冰的存在会抑制航行体出水过程中水冢的生

成与发展。 图 １０ 给出了不同时刻无冰环境和有冰

环境下水冢轮廓的变化过程。 整体而言，浮冰情况

下水冢高度要小于无冰环境，而宽度要大于无冰环

境。 无冰环境下，水冢轮廓更加对称，附着在航行体

表面时间也更长。 而浮冰环境下受到周围碎冰块的

抑制，水冢轮廓有所差异，碎冰块下方的水冢轮廓受

碎冰块影响较大。 碎冰块上方的水冢轮廓受影响较

小，轮廓更为匀称，浮冰的存在也会导致水冢脱落时

刻更早。

图 １０　 航行体出水水冢轮廓变化

２．２　 浮冰环境航行体出水载荷分析

航行体出水过程中所受总载荷由碰撞力与流体

作用力叠加而成。 采用 ＬＳ⁃ＤＹＮＡ 中 ＣＯＮＴＡＣＴ－

ＦＯＲＣＥ－ＴＲＡＮＳＤＵＣＥＲ 记录接触力作为碰撞力，流
体力由 ＡＬＥ 区域内的流体压强积分获得。 图 １１ 给

出了航行体受到的碰撞力和流体作用力的变化。 碰

撞过程中，因浮冰单元失效，航行体经历了多次力的

加载与卸载。 航行体与浮冰接触瞬间，碰撞力迅速

达到峰值，约为 １ ８００ ｋＮ，峰值时刻约为 ６ ｍｓ。 随后

浮冰破碎，碰撞力迅速减小。 航行体携带碎冰块继

续上升，期间与浮冰的相互碰撞力远小于前期，并逐

渐减小至 ０。 流体作用力峰值约为 １ ４００ ｋＮ，峰值

时刻约为 ５ ｍｓ。 其峰值要略提前于碰撞力峰值，流
体作用力达到峰值时，碰撞力开始快速上升；碰撞力

达到峰值后，流体作用力也衰减趋于平稳，其原因是

碰撞前产生水垫效应，高压区域使流体对航行体作

用力最大。 当浮冰碰撞破碎时，碰撞力达到峰值，流
体作用力即迅速下降。 由此可知，在破冰出水过程

中，航行体与浮冰即将碰撞时受到合力最大，此时最

有可能对航行体造成危害。

图 １１　 航行体受力曲线

图 １２ 给出了整个过程中航行体所受流体作用

力和碰撞力叠加的情况。 在 ５ ～ ７ ｍｓ 左右，航行体

受到流体作用力、碰撞力的持续作用，经历了较长时

间的高载荷作用，该阶段对航行体壳体、内部结构、
出水稳定性等影响较大；在 ２５ ｍｓ 之后，航行体已经

完成了对浮冰的破碎，整体受力趋于稳定。

·３８２·



西　 北　 工　 业　 大　 学　 学　 报 第 ４４ 卷

图 １２　 航行体合力曲线

２．３　 单航行体与双航行体破冰出水对比

为了探究单航行体与双航行体出水破冰的差异

性，从浮冰破碎、出水载荷、速度等方面对 ２ 种破冰

出水情况进行了对比，其中航行体速度 Ｖ ＝ ３０ ｍ ／ ｓ，
浮冰尺寸 ６Ｄ×６Ｄ，双航行体横向间距 Ｈ＝ ３Ｄ。

图 １３～１４ 展示了单、双航行体破冰时浮冰的破

碎情况。 单航行体碰撞位置在浮冰中心，对浮冰整

体破坏程度更大。 碰撞中心向四周产生径向裂纹与

环向裂纹，４ 条明显径向裂纹贯穿整块浮冰。 双航

行体破冰时，浮冰从 ２ 个碰撞中心区域产生裂纹破

坏，出水位置靠近浮冰边缘，对水的抑制作用较弱，
对浮冰破坏程度较小，远离碰撞中心区域破坏轻微。
此外，两者存在 ２ 点显著区别：①双航行体破冰时无

明显环向裂纹，但因 ２ 个碰撞位置作为支点受力，浮
冰出现明显向内弯折；②单航行体破冰时，单块浮冰

覆盖水面面积广，对水的抑制作用明显，导致航行体

图 １３　 单体浮冰破碎　 　 　 　 图 １４ 双体浮冰破碎

受力显著增加。
如图 １５ 所示，通过出水过程中双航行体与单航

行体的速度变化对比发现，５ ｍｓ 前两者速度曲线基

本重合，从 ５ ｍｓ 开始单航行体速度衰减迅速，８ ｍｓ
左右开始更平缓地衰减，到 ２５ ｍｓ 后速度变化不明

显，破冰后的速度约为 ２７．５ ｍ ／ ｓ。 而双航行体从 ５～
２５ ｍｓ，速度始终平缓地衰减，衰减速率远小于单航

行体，破冰后的速度约为 ２８ ｍ ／ ｓ。 从速度对比来

看，双航行体出水速度变化平缓，破冰损失动能

更小。

图 １５　 单航行体和双航行体出水过程速度对比

从载荷方面来看，单航行体破冰出水载荷远大

于双航行体破冰出水载荷。 图 １６ ～ １９ 从载荷构成、
各方向分力、最终合力等方面对破冰载荷进行了对

比。 总的来看，航行体出水时，其受到的作用力主要

分为 ２ 类：一类是流体作用力，另一类是碰撞力。 从

图 １６ 可知，２ 种出水方式中都是 Ｚ 方向的流体作用

力最大，单航行体的 Ｚ 向受力达到 １ ８００ ｋＮ，约为双

航行体的 ２ 倍。 这也说明了单航行体出水时，浮冰

对水的抑制作用更强，而 Ｘ，Ｙ 方向的受力远小于 Ｚ
方向。 Ｘ，Ｙ 方向的受力对比则是双航行体出水更

大，其中 Ｙ 方向是两航行体横向间距的方向，这说

明双航行体之间的相互影响会导致航行体受力增

加，影响出水过程中的稳定性。

　 图 １６　 流体作用力分力对比　 　 图 １７ 碰撞力分力对比　 　 图 １８　 流体作用力碰撞力对比　 　 图 １９　 合力对比

　 　 单航行体碰撞力在各个方向均大于双航行体，
其中 Ｚ 方向的碰撞力最大，达到了 ２ ６００ ｋＮ，持续时

长约为 ４ ｍｓ。 ２ 种方式出水时，Ｘ，Ｙ 方向的碰撞力

都平稳变化，并且持续时间较长，约为 ２５ ｍｓ，最后

·４８２·



第 ２ 期 施瑶，等：航行体破冰出水过程的流固耦合动力学数值仿真

趋于 ０，航行体在该阶段中完成了对浮冰的破碎并

出水。 对上述各分力求解得到合力，并最终得到出

水总载荷，可以发现双航行体破冰出水时受力要远

小于单航行体破冰出水。
２．４　 发射速度对航行体破冰出水影响

为探究发射速度对航行体破冰出水过程影响，
本节设置了发射速度范围为 ０ ～ ５０ ｍ ／ ｓ 的航行体破

冰出水工况，如表 ３ 所示。
表 ３　 发射速度工况

工况 发射速度 ／ （ｍ·ｓ－１） 浮冰尺寸

１ １０ ４Ｄ×４Ｄ
２ ２０ ４Ｄ×４Ｄ
３ ３０ ４Ｄ×４Ｄ
４ ４０ ４Ｄ×４Ｄ
５ ５０ ４Ｄ×４Ｄ

图 ２０ 展示了不同发射速度下，航行体速度变化

曲线，航行体速度曲线均在与浮冰直接碰撞时衰减

迅速，破碎后速度变化较小。 不同情况下的速度衰

减率计算结果如表 ４ 所示，可以发现，随着发射速度

提高，速度衰减值增加，但整体的衰减率在减小。 航

行体发射速度高时，碰撞瞬间会损耗更高的速度值，
但由于发射速度高，衰减率反而会更小。

图 ２０　 不同发射速度下航行体剩余速度历时曲线

表 ４　 速度衰减

发射速度 ／
（ｍ·ｓ－１）

剩余速度 ／
（ｍ·ｓ－１）

衰减值 ／
（ｍ·ｓ－１）

衰减率 ／ ％

１０ ８．８１５ ８２ １．１８４ １８ １１．８４１ ８０
２０ １７．６８３ １６ ２．３１６ ８４ １１．５８４ ２０
３０ ２７．７７７ ３９ ２．２２２ ６１ ７．４０８ ７２
４０ ３７．４７０ ６５ ２．５２９ ３５ ６．３２３ ３８
５０ ４７．００９ ６３ ２．９９０ ３７ ５．９８０ ７４

图 ２１～２２ 给出了不同发射速度下航行体所受

碰撞力、流体作用力对比。 从图 ２１ ～ ２２ 中可以发现

随着发射速度提高，流体作用力以及碰撞力均有所

增加。 当速度小于 ３０ ｍ ／ ｓ，两者均出现多个峰值，
而发射速度大于 ３０ ｍ ／ ｓ 时，只会出现一个明显的峰

值。 碰撞力与流体作用力数量级相当，碰撞力峰值

约为流体作用力的 ２ 倍。 随发射速度增加，峰值脉

宽减小，航行体在更短时间内承受更大作用力，表明

发射速度增大会加剧航行体破坏风险。 在航行体以

３０～ ５０ ｍ ／ ｓ 速度破冰出水过程中，局部流场可能出

现瞬态低压区，从而诱发空化现象。 已有研究［２２］ 表

明，该速度范围内空化气泡主要分布于航行体表面

局部区域，对流体压力峰值及航行体受力影响较小。
本文数值模型聚焦于航行体强流固耦合作用及浮冰

大变形破碎过程，故未引入空化模型。

图 ２１　 流体作用力对比　 　 图 ２２　 碰撞力对比

３　 结　 论

针对航行体破冰出水的应用背景，本文基于

ＬＳ⁃ＤＹＮＡ 软件，采用 ＡＬＥ 算法与罚函数接触算法

建立了航行体－浮冰－水耦合作用的破冰出水数值

模型，分析了浮冰破坏特性与航行体破冰载荷，获得

了动力学载荷特性与作用机理，并探究了发射速度

与双航行体发射等因素的影响规律。 主要结论

如下：
航行体破冰出水可分为 ３ 个阶段：碰撞前形成

高压区、碰撞产生裂纹与破碎、碰撞后碎冰翻转堆

积。 浮冰裂纹以径向裂纹为主，径向裂纹先于周向

裂纹发展。 航行体出水载荷由碰撞力与流体作用力

组成，前者源于航行体与浮冰直接接触，后者由水流

扰动产生。 流体作用力峰值略早于碰撞力，航行体

即将接触浮冰时总载荷达到峰值。 相较单航行体，
双航行体破冰载荷显著降低，其碰撞力峰值仅为单

航行体的 ５０％，且双航行体破冰主要以弯折破坏浮

冰。 单航行体发射速度提高可降低破冰过程中的速

度衰减率。 当发射速度 ５０ ｍ ／ ｓ 时，速度衰减率为

５．９８％，远低于 １０ ｍ ／ ｓ 时的 １１．８４％。 但较高速度会

·５８２·
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增加破冰载荷，流体作用力与碰撞力随之增大。 当

速度超过 ３０ ｍ ／ ｓ，力的峰值脉宽减小，作用时间

缩短。
本文通过理论分析和数值模拟，系统研究了航

行体破冰出水过程的动力学特性，采用 ＡＬＥ 方法的

航行体破冰数值仿真模型为极地环境航行体水下发

射工程提供了科学依据，可为极地资源开发、极地航

行技术及相关工程设计提供理论指导。
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