
4.6  Linearni model hidrodinamiþkih sila na trup 
 

Za potrebe proraþuna osnovnih svojstava kormilarenja po formulama iz poglavlja 4.3 i kontrole dinamiþke stabilnosti 
broda prema formulama iz poglavlja 4.4, uvode se pretpostavke u skladu s linearnom teorijom upravljivosti broda: 

1.  zanemaruje se utjecaj uzduånog na popreþna gibanja broda (x-komponenta jednadåbi gibanja) 
2.  zanemaruje se promjena uzduåne komponente brzine broda ( )

3.  zanemaruje se promjena brzine vrtnje propelera ( ), 
nakon þega se hidrodinamiþke sile mogu napisati u obliku: 

(4.30)

 

Iskustvo pokazuje da se eksperimentalni podaci mjerenja sila na trup broda mogu dovoljno toþno matematiþki opisati 
pomoüu slijedeüih nelinearnih funkcija: 

(4.31)

 

(4.32)

 

Zadråimo li u gornjim jednadåbama, u skladu s linearnom teorijom, samo þlanove uz , za silu na trup broda 

dobivaju se slijedeüi linearizirani izrazi: 

(4.33)

 

Proraþun kriterija za ocjenu upravljivosti broda po linearnoj teoriji provodi se samo u najranijim fazama projektiranja 
broda, obiþno pri izboru glavnih dimenzija broda L, B, T, CB. Za tu svrhu moraju se koristiti  teorijsko-empirijski izrazi 

za hidrodinamiþke znaþajke trupa i to ili za direktan proraþun koeficijenata sila ili za korekciju koeficijenata dobivenih 
prema prototipu broda. Primjer poluempirijskih izraza za brod na ravnom gazu, prema Clarkeu, prikazan je u slijedeüoj 
tablici. 
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