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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准由中国船舶重工集团公司提出。
本标准由全国潜水器标准化技术委员会(SAC/TC306)归口。
本标准起草单位:中国船舶重工集团公司第七○二研究所。
本标准主要起草人:叶聪、刘帅、王小庆。
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引  言

  随着我国海洋技术的不断发展,载人潜水器会越来越多用于科学考察、环境勘探等任务。在进行载

人潜水器实艇操纵性试验之前,需要考虑海区、海况、潜水器状态等因素,考察载人潜水器是否符合实艇

操纵性试验的条件。在操纵性试验过程中,为了保证载人潜水器安全和参试人员的生命安全,规范试验

方法就显得尤为重要。但是国内外的潜水器规范还没有对载人潜水器实艇的操纵性试验方法提出明确

规定,因此对于载人潜水器实艇操纵性试验方法这一类标准的需求也越来越紧迫。正是基于这种背景,
根据“蛟龙”号载人潜水器的研发和试验过程中有价值的经验,通过查阅国内外相关技术资料和最新标

准,结合我国潜水器研制工作的实际情况开展《载人潜水器实艇操纵性试验方法》标准编制工作。
为验证和完善《载人潜水器实艇操纵性试验方法》,中国船舶重工集团公司第七〇二研究所进行了

相关的实艇操纵性试验,在证明试验方法可靠的同时,也进一步完善了《载人潜水器实艇操纵性试验方

法》的内容。《载人潜水器实艇操纵性试验方法》可分析评估载人潜水器性能,为载人潜水器设计、试验、
操纵性改进提供技术依据,填补了国内外载人潜水器操纵性试验方法领域的空白,对载人潜水器实艇试

验具有重要的指导意义。
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载人潜水器实艇操纵性试验方法

1 范围

本标准规定了载人潜水器实艇的操纵性试验方法的术语和定义、符号、一般要求及试验内容和

方法。
本标准适用于载人潜水器在海上的实艇操纵性试验,载人潜水器在水池、湖上的实艇操纵性试验参

照本标准执行。载人潜水器根据实际情况选取相应项目,无该项功能的潜水器可不做相应的试验。其

他类型潜水器在水池、湖上、海上的实艇操纵性试验可参照本标准执行。

2 规范性引用文件

下列文件对于本标准的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

GB/T13407—1992 潜水器与水下装置术语

3 术语和定义

GB/T13407—1992界定的以及下列术语和定义适用于本文件。
3.1

无动力下潜 unpoweredsubmergence
不依靠推力器等动力设备实现的下潜。

3.2
无动力上浮 unpoweredascend
不依靠推力器等动力设备实现的上浮。

3.3
自动定深 autodepth
使潜水器自动保持在给定的深度。

3.4
自动定向 autodirection
使潜水器自动在运动过程中,保持给定的航向角。

3.5
制动滑距 brakedistance
潜水器从开始制动到潜水器相对于海底“静止”时滑动的距离。

3.6
自动定高 autoheight
使潜水器自动保持在给定的离底高度。

4 符号

表A.1所列符号适用于本文件。
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