
Математическая модель 
движения судна 
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Назначение  

• Математическая модель движения собственного 
судна для тренажеров управления и 
маневрирования 

• Математическая модель движения судна для 
стендов исследования и отладки систем 
автоматического управления движением судна 
(авторулевые, джойстиковые системы управления, системы динамического 
позиционирования, системы умерения качки и т.п.) 

• Математическая модель в составе программного 
обеспечения систем автоматического управления 
движением судна 
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Программное обеспечение 
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Программное обеспечение 

• Программный комплекс для формирования 
файла коэффициентов математической 
модели конкретного судна 

• Библиотека моделирования движения 
судна 

• Отладочно-демонстрационный комплекс 
моделирования движения судна 

• Модуль генерации автоматических отчетов 
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Библиотека данных 

• Библиотека коэффициентов и зависимостей 

– ГДХ судов-прототипов 

– АДХ судов-прототипов 

– Кривые действия винта (серия B) 

– Прочие зависимости и коэффициенты 

• Набор данных для конкретного судна 
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Структура модели 
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Системы координат 
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Системы координат 
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Кинематика пространственного 
движения. Полная модель 

• Угловые скорости 

 

 

 

• Линейные скорости 
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Уравнения пространственного 
движения. Полная модель 
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Силы и моменты 
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Суммарные силы 
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Гидродинамические силы 
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Особенности гидродинамических 
коэффициентов 
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Влияние мелководья 
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Силы от движительно-рулевого 
комплекса. Винт 
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Силы и моменты от движительно-
рулевого комплекса. Руль 
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Силы от средств активного 
управления. Подруливающие 

устройства 
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Стохастическая модель двумерного 
нерегулярного волнения 

Достоинства 

• Позволяет оценить 
спектральные характеристики 
выхода линейной модели – 
идеальна для синтеза 

• Удобна для численного 
моделирования 

Недостатки 

• Не учитывает корреляцию 
между компонентами 

Достижения 

• Предлагается способ 
моделирования при 
маневрировании 
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Стохастическая модель.  
Силы и моменты  
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Редукционные коэффициенты  
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Спектры сил и моментов 



Полигармоническая модель 
трехмерного нерегулярного 

волнения Достоинства 

• Позволяет учесть 
пространственную и 
временную корреляцию 

• Удобна для численного 
моделирования 

Недостатки 

• Сложность выбора набора 
частот, возможны 
резонансы и биения 

Достижения 

• Предлагается способ 
выбора частот (разбиения 
спектра) 

• Предлагается способ  
моделирования при 
маневрировании 
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