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            초록
          
        

        
          This paper covers the development of prediction techniques for ice load on ice-breakers operating in continuous ice-breaking under level ice conditions using particle-based continuum mechanics. Ice is assumed to be a linear elastic material until the fracture occurs. The maximum normal stress theory is used for the criterion of fracture. The location of the crack can be expressed using a local scalar function consisting of the gradient of the first principal stress and the corresponding eigen-vector. This expression is used to determine the relative position of particle pair to the new crack. The Hertz contact model is introduced to consider the collisions between ice fragments and the collisions between hull and ice fragments. In order to verify the developed technique, the simulation results for the three-point bending problems of ice-specimen and the continuous ice-breaking problem around a wedge-type model ship with bow angle of 20°are compared with the experimental results carrying out at Korea Research Institute of Ships and Ocean Engineering (KRISO).
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      1. 서론
      지구 온난화와 더불어 에너지, 경제, 군사, 정치 및 기타 필요 사항에 따라 북극 항로 개발의 중요성은 해가 갈수록 커지고 있다. 이와 관련하여, 북극을 항해하는 선박의 빙하중 예측기술은 극지용 선박의 설계, 극지 항로에서의 운항성 향상 및 응급 상황의 대응과 구조 측면에서 시급히 해결해야 할 필요 기술 중 하나이다. 다양한 해빙조건과 쇄빙 메커니즘 방식 중 특히 평탄빙(level ice) 조건하에서의 연속 쇄빙 메커니즘은 선박의 쇄빙능력을 평가하는데 중요한 요소이다.

      지금까지 많은 연구자들에 의해 평탄빙 조건하에서 빙하중의 예측 기술이 연구되어 왔다. 여러 연구자들은 단순화된 계산 모
델을 제안하였다(Su et al., 2010; Lubbad & Løset, 2011; Huisman et al., 2016; Ko et al., 2016; Lu et al., 2016; Jeong et al., 2017). 또한 일부 연구자들은 굽힘에 대한 Nevel의 가정과 Crushing에 대한 Lindqvist의 가정에 기반한 방법을 개발하였다(Nevel, 1958, Nevel, 1961, Nevel, 1980; Lindqvist, 1989). 또 다른 연구자들은 순수한 수치방법을 통해 연구를 수행하고 있으며, CEM(Cohesive Element Method), DEM(Discrete Element Method)과 SPH(Smoothed Particle Hydrodynamics) 방법들이 주로 사용되고 있다(Lu et al., 2014; Ji et al., 2015, Ji et al., 2016; Zhang et al., 2019). 하지만 CEM은 평탄빙의 균열을 오로지 사전에 미리 설정된 cohesive element를 통해서만 구현할 수 있다는 단점이 있다. 또한 DEM은 본래 분체와 같은 물질의 운동특성 해석을 위해 개발되었기 때문에 연속체 가정을 만족시키기 어렵다(André et al., 2012). 한편, SPH 방법은 편미분 연산자를 적분 형태 기반으로 이산화하기 때문에, 연산자의 정확도는 적분 영역의 무결성에 크게 좌우된다. 따라서 파괴 면이 명확한 취성 파괴를 표현하는 것이 쉽지 않기 때문에 소성 모델로 평탄빙의 균열을 근사할 수밖에 없게 된다.

      본 연구에서는 얼음을 탄성체로 가정하여 입자법 기반인 MPS(Moving Particle Semi-implicit)법의 구조해석 모델(Hwang et al., 2013, Hwang et al., 2014, Hwang et al., 2016; Ren et al., 2019)에 기반한 수치 알고리즘을 적용하여 탄성체 거동을 계산하였다. 평탄빙의 굽힘파괴(bending failure)에 대한 판정기준으로는 maximum tensile stress criterion을 적용하였다. 즉, 입자의 최대 주응력 값이 파괴 기준을 초과하면 파괴가 발생한 것으로 판정한다. 이 때, 새로이 생성된 파단면은 파괴 알고리즘에서 최대 주응력의 기울기와 응력 텐서의 첫 번째 고유벡터(first eigen vector)로 구성된 로컬 스칼라 함수를 사용하여 표현하였다. 이로써 각 입자와 파단면의 상대적인 위치 관계를 결정할 수 있으며, 파단면에 위치한 입자 쌍(a pair of particles)의 경우 연결성을 끊고 입자 간 상호 작용에서 강제적으로 제외시켰다. 한편, 얼음의 파괴 판정을 동반하는 수치 시뮬레이션의 경우 통상적으로 계산량이 많아 연산속도에 관한 가속 알고리즘이 필요하며, 본 연구에서는 MPI(Message Passing Interface)를 이용하여 계산 시간을 단축시켰다. 시뮬레이션 결과를 검증하기 위해서 3점 굽힘 문제의 시뮬레이션 결과를 실험과 비교한 후, 평탄빙 조건하에서 다양한 선수각을 갖는 쐐기 형 모형선 주위 연속쇄빙 과정에서 발생되는 빙 하중을 예측하고 실험 결과와 비교ㆍ검증하였다.

    

    

  
    
      2. 수치 방법
      
        2.1 지배방정식
        본 연구에서는 얼음을 연속적이고 균일한 탄성체로 가정하여 선형 운동량 방정식(Linear momentum equation)과 각운동량 방정식(Angular momentum equation)을 지배방정식으로 사용하였다. 먼저, 선형 운동량 방정식은 아래 식과 같다
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        여기서 ρ는 밀도, u→는 속도, t는 시간, I는 단위행렬, ϵ는 변형률, f→는 외부 하중, λ는 라메의 제1계수, μ는 라메의 제2계수, E는 영률(Young’s modulus), ν는 푸아송 비(Poisson's ratio)를 각각 의미한다.

        한편, 각운동량 방정식은 다음과 같다
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        여기서 J는 관성 모멘트, ω→는 각속도, r→는 위치 벡터, Fs→는 전단력을 의미한다. 

      

      
        2.2 Moving Particle Semi-implicit (MPS) 법
        MPS법(Koshizuka & Oka, 1996)은 원래 비압축성 자유표면 유동 해석을 위해 개발된 무격자 수치 방법 중 하나이며, 지배방정식의 편미분 연산자를 가중치 함수(weight function) 기반으로 이산화된 편미분 연산자로 대체하여 대수 연립 방정식으로 변환한 뒤 시간 전진에 따라 근사적인 해를 구해 나간다. Chikazawa et al.(2001)은 MPS법으로 탄성체 거동을 묘사한 방법을 제안하였으며, 이후 몇 몇 연구자들에 의해 발전해 왔다(Suzuki et al, 2007; Suzuki & Koshizuka, 2008; Khayyer et al., 2018). 본 연구에서는 Hwang et al.(2011), Hwang et al.(2014), Hwang et al.(2016)이 제안한 구조 해석 모델링 기반의 수치 알고리즘을 사용하여 탄성체 거동을 계산하였다.

        2.2.1 가중치 함수

        본 연구에서 사용한 가중치 함수는 Lee et al.(2011)이 사용한 6승 함수이며, 아래와 같다.
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        여기서 r은 입자 간의 거리, re는 유효반경을 의미한다. 

        2.2.2 기울기 모델

        초기의 Koshizuka & Oka(1996)가 제안한 MPS법의 기울기 모델은 식(4)와 같다.
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        여기서, Φ는 물리량, d는 해석하려는 문제의 차원(dimension) 수, x→는 입자의 위치 벡터, W는 가중치 함수, n0는 초기 입자수 밀도를 의미한다. 또한, 아래첨자 ij는 물리량의 상대적인 차(예를 들어, x→ij=x→j-x→i)를 나타낸다.

        식(4)는 초기의 입자배치가 균일할 경우 비교적 정확한 근사해를 얻을 수 있지만, 입자가 이동함에 따라 비균일한 분포가 될 경우에는 많은 수치적 오차를 포함하게 된다. 이러한 문제를 해결하기 위하여 Khayyer & Gotoh(2011)는 수정된 모델을 제안했다. 하지만 이들 식은 비균일한 입자배치 상태에서 상대적으로 정확한 해를 주지만 초기 입자수 밀도의 사용으로 인해 특히 자유표면 부근의 불안정성 유발 및 프로그램 코딩 시 복잡한 연산을 포함하게 된다.

        따라서, 본 연구에서는 아래에 서술하는 것과 같이 음적 기반 기울기 모델을 새롭게 제안한다. 

        일반적으로 위치 x에서의 함수 Φ를 입자 i의 위치 xi에서 Taylor 급수 전개하여 2차항 이상을 무시하면 다음과 같다.
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        완벽한 선형 기울기 연산을 위해, 스칼라 양인 Φ의 1차 항을 소거할 목적으로 기울기가 0인 함수 Φ'를 다음과 같이 정의한다.
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        식(5a)를 식(5b)에 대입한 뒤 Φ'에 대한 기울기를 계산하면 다음과 같다. 
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        이 때, 식(5b)와 (5c)로부터 위치 i와 j에서 각각 Φ'의 값과 기울기를 구하면 다음과 같다.
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        위 식에서 Φ'의 기울기인 ∇Φ'i는 식(4)에 대입하여 아래와 같이 근사할 수 있다.
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        따라서 식(5d), 식(5e), 식(5f)를 식(5g)에 대입하면
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        위 식에서 1차 미분 성분인 xij→·<∇Φ>i은 식(5f)에 의해 0이 되어 식(4)와 등가가 되며, 다음과 같이 다시 쓸 수 있다.
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        위 식을 간략화하면 다음과 같다
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        여기서 ⊗는 텐서곱을 의미한다.

        최종적으로, 본 연구에서 새롭게 제안한 기울기 모델은 아래 식(7)과 같이 정리되며, 식(4)에 나타나는 초기 입자수 밀도나 차원 수가 필요 없고 프로그래밍 코딩 또한 간편해 진다.
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        2.2.3 탄성체 모델

        본 연구에서 얼음을 연속적이고(continuous), 동질하며(homogeneous), 등방적인(isotropic) 재질로 가정하여 연속체 이론의 지배 방정식에 포함된 공간 편미분 연산자를 MPS법의 상호작용 모델로 이산화한다.

        운동량 보존 방정식을 계산하기 위하여 식(1)의 두 항을 분리하여 따로 계산한다. 첫 번째 항에 포함된 변위벡터의 발산은 MPS의 기울기 모델을 이용하여 아래 식과 같이 이산화한다.
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        그 다음에 변위벡터의 발산에 대한 기울기를 다음과 같이 이산화하고 첫 번째 항을 구한다.
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        한편, 식(1)에서 우변의 두 번째 항은 다음 식으로 계산한다.
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        여기서 R은 입자의 회전 행렬을 의미하며, 회전 행렬을 사용하여 입자의 회전 변위가 제거될 수 있다.

        다음으로, 각운동량 보존 방정식을 계산하기 위해서 식(2)을 아래 형식으로 이산화하였다.
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        보다 자세한 내용은 Hwang et al.(2013), Hwang et al.(2014), Hwang et al.(2016)에 구체적으로 서술되어 있다.

      

      
        2.3 탐색 알고리즘
        2.3.1 입자-입자 탐색 알고리즘

        얼음 구조물은 입자로 구성되며 임의의 입자에서 유효반경 내에 있는 주변 입자의 탐색은 linked-list 법(Liu et al. 2003)을 기반으로 수행하며, 개략적 탐색(rough searching)과 정확한 탐색(exact searching)의 두 단계에 걸쳐 수행한다.

        먼저, 개략적 탐색 단계에서는 Fig. 1에 나타낸 것처럼 전체 계산 영역을 정규 배치된 격자(cell)로 나누고 각 격자마다 포함된 입자 번호를 linked-list에 저장한다.

        
          
          

          Fig. 1. 
				
          

          
            Segmented computational domain into cells and created linked-list to store particle numbers contained in cells
          
          

          

        

        다음으로, 정확한 탐색 단계에서는 Fig. 2와 같이 입자마다 자신 속한 격자와 인접한 격자들의 linked-list에 포함된 입자만으로 탐색을 수행하며, 탐색 조건식은 다음과 같다.
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        단, i는 중심 입자 번호, j는 linked-list에 포함된 주변의 입자 번호이다.

        
          
          

          Fig. 2. 
				
          

          
            Cell linked-list searching for neighbor particles
          
          

          

        

        2.3.2 입자-다면체 탐색 알고리즘

        입자로 구성된 얼음 구조물과 다면체로 구성된 선체 표면과의 접촉 판단을 위해서 입자-다면체 탐색 알고리즘이 필요하다. 기본적으로, 한 입자가 어느 다면체와 접촉하는지 여부를 판단하기 위해 구조물의 형상 파일로부터 계산 영역 내의 해당 다면체 정보를 탐색해 낸 후 그 다면체까지의 법선 거리를 구해야 한다. 하지만, 이 형상 파일에 다면체 정보가 대량 포함될 경우 임의의 입자와 접촉하는 해당 다면체를 탐색하는데 많은 시간이 소요될 수 있다. 또한, 다면체의 면요소(surface element)는 모서리(edge)와 정점(vertex)을 포함하며, 각각의 모서리와 정점에 관한 정보는 인접한 면요소들과도 공유된다. 이 때문에 특히 법선 벡터의 투영점이 모서리나 정점에 위치할 경우, 인접한 요소와 중복 탐색 및 부정확한 부동소수점자리 문제로 인해 인접 요소가 선택되는 등의 탐색오류가 발생하게 된다. 가장 간편하고 확실한 방법은 면요소와 모서리 및 정점에 대한 법선 벡터를 별도로 탐색하는 것이겠지만, 대부분의 형상 파일 형식(*.STL, *.OBJ 등)이 모서리나 정점의 공유 관계에 대한 직접적인 정보를 포함하지 않기 때문에 탐색이 쉽지 않다. 따라서, 본 연구에서는 입자의 위치 정보와 주변 다면체의 면요소 정보를 이용하여 한 입자로부터 인접한 다면체 상으로의 법선 벡터를 구할 수 있도록 신속하고 정확한 탐색 알고리즘을 적용한다.

        먼저, 개략적 탐색 단계에서는 Fig. 3과 같이 전술한 입자-입자 탐색 과정과 유사하게 전체 계산영역을 정규 배치된 격자로 나누고 각 격자마다 자신과 인접한 격자 정보 및 해당되는 다면체 번호를 탐색하고 이를 저장한다. 이 때 하나의 다면체 번호가 자신을 포함하는 모든 격자들에 저장되어야 한다.

        
          
          

          Fig. 3. 
				
          

          
            Cell searching for polygon
          
          

          

        

        본 연구에서는 선체를 강체(ridge body)로 가정하기 때문에 개략적 탐색 단계가 시뮬레이션이 시작하기 전에 한번만 수행하면 된다. 다만, 시뮬레이션 과정에서 선체가 이동함에 따라 격자의 위치와 방향을 수정해야 한다.

        다음으로, 정확한 탐색 단계에서는 좌표 변환을 통해 입자가 속한 격자 정보를 얻을 수 있고 개략적 탐색 단계의 결과를 참조하여 임의 입자 근처의 다면체 정보를 파악할 수 있다. 이 후 임의 입자의 투영점이 인근 다면체의 면요소 범위 내에 있는지 판단하고, 판단이 성공되면 해당 다면체로의 수직 벡터를 구한다.

      

      
        2.4 외부 하중
        얼음 입자에 가해지는 외부 하중은 충돌력, 유체력과 중력으로 구성된다. 충돌력은 입자-다면체 탐색 알고리즘으로 구한 수직 벡터를 사용하여 아래 식의 구와 평면에 관한 Hertz 모델(Hertz, 1882)로 계산한다. 
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        여기서 E는 탄성계수, Lp는 입자 크기, V→nor는 입자로부터 다면체까지의 수직 벡터, Lp/2는 입자의 반경, Lp-V→nor는 충돌 지점의 수직 변형량, V→nor/V→nor는 하중의 방향 벡터를 각각 의미한다.

        식(13)으로부터 선체와 충돌한 각 얼음 입자의 충돌력이 구해지고 그 총합의 반발력은 선체에 작용하는 순간 빙 저항이 된다.

        유체력으로는 부력만 고려하며, 중력(Fg)과 부력(Fb)의 합력은 극한값이 있는 선형 함수로 근사하여 다음과 같이 쓸 수 있다.
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        여기서, z1=0.5Lp, z2=-0.5Lp, Fb=g1-ρwater/ρice, Fg=g이다.

        정리하면 다음과 같다.
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        2.5 시간 적분
        본 연구에서 시간 적분은 4단계의 Runge Kutta 법을 사용하였다(Press et al., 1992). MPS법을 이용한 유동 해석에서는 기름유출 문제에 대해 4단계의 Runge-Kutta 법이 적용된 바 있다(Jeong et al., 2013).

        다음은, m번째 시간 스텝에서의 물리량을 이용하여 m+1번째 시간 적분의 진행 과정에 대해 서술한다.
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        여기서 Χ→는 전체 벡터 변수, f→Lχ→, [R]는 벡터 형태 물리량의 변화율 함수, f→Aχ→는 행렬 형태 물리량의 변화율 함수, ∆t는 시간 간격, fu는 속도벡터의 시간 변화율 함수, fx는 위치벡터의 시간 변화율 함수, fw는 각속도벡터의 시간 변화율 함수, fR는 각변위벡터의 시간 변화율 함수를 각각 나타낸다. 또한, Q는 4원수(Quaternion) 혹은 Hamilton 함수로, 다음과 같이 정의된다.
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        단, θ는 각변위의 크기(norm)이며, Θ→는 각변위의 회전축을 각각 의미한다.

        마지막으로 m+1번째 시간 스텝에서의 속도, 위치, 각속도 및 회전은 다음과 같이 정해진다.
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        2.6 파괴 모델
        본 연구에서 파괴 판정은 최대 법선 응력(maximum normal stress)을 파괴 기준으로 사용하였으며, 판별식은 다음과 같다(Juvinall & Marshek, 2006).
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        여기서 σf는 재료의 파괴 응력, σ1는 최대 주응력, 즉 응력 텐서의 최대 고유값을 의미한다(Gonzalez & Stuart, 2008). 

        파단이 발생하는 경우 파단면을 기준으로 양쪽에 위치하는 2개의 입자들간의 연결을 차단할 필요가 있으며, 이 작업을 정확히 수행하기 위하여 파단면 상의 방향 벡터를 구할 필요가 있다. 본 연구에서는 내부 마찰각의 영향을 무시하여 파단면에서 법선벡터를 응력 텐서의 제일 고유벡터로 근사하였다. 제일 주응력의 최대 위치에서 파단이 발생하기 때문에 아래 관계가 성립된다.
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        여기서 n1^는 파단면에서의 법선 벡터를 의미한다. 

        이에 따라서 파단면 위치는 아래와 같이 스칼라 함수(최대 주응력의 기울기와 방향의 내적)로 정의할 수 있다.
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        파단면의 한 쪽면의 함수 값이 양이라고 한다면 이와 대응하는 반대쪽면은 음이 되는 성질을 이용하여 두 입자가 파단면 양쪽에 위치하는 조건을 다음과 같이 구성할 수 있다.
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        최종적으로, 식(19)와 식(22)를 동시에 만족할 경우 두 입자간의 가중치 함수를 0으로 설정하여 상호작용을 차단한다.

      

      
        2.7 MPI 기반 분산 병렬계산
        평탄빙과 모형선의 상호 충돌에 의한 쇄빙과정을 포함하는 시뮬레이션은 일반적인 구조해석에 비하여 해석 과정이 복잡하고 대규모의 계산량을 필요로 한다. 따라서 본 연구에서는 MPI(Message Passing Interface)를 이용한 분산 병렬계산을 수행하여 연산시간을 단축하였다.

        분산 계산에는 기본적으로 잘 알려진 영역분할법을 적용하였으며, 각 계산 영역에 포함되는 입자의 물리량 정보를 계산 노드별로 따로 저장하여 연산을 수행하였다. 이 때, 각 노드에서 계산을 수행할 때 인접한 노드에 저장된 입자 정보에 대한 경계조건이 필요하게 된다. Fig. 4에 나타낸 바와 같이 각 영역의 경계 근처의 입자들에서 MPI통신으로 정보를 교환한 뒤 경계조건을 구성하였다.

        
          
          

          Fig. 4. 
				
          

          
            Schematic diagram of boundary condition for local domain on different nodes
          
          

          

        

        추가적으로, 빙파괴 직후 파쇄된 입자가 계산영역간 경계면을 통과하는 경우 이러한 입자들의 정보에 대해 계산 노드간 전송 작업도 필요하게 된다. 하지만, 이로 인해 입자 정보의 정렬 순서가 변할 수 있기 때문에, 노드 내부에서 사용하는 로컬 입자 번호와 전체 계산 영역의 모든 입자에 대한 전체 입자 번호의 두 세트를 사용하여 입자 정보를 정확히 인식하게 하였다.

      

    

    

  
    
      3. 수치 결과
      
        3.1 얼음 보의 3점 굽힘 테스트
        제안된 파괴 모델을 검증하기 위하여 얼음 보의 3점 굽힘 시뮬레이션 결과를 KRISO(Korea Research Institute of Ships and Ocean Engineering)의 빙수조에서 수행된 실험 결과와 비교ㆍ검증하였다. Fig. 5은 초기 설정 및 실험 조건을 표시한다. 아랫면에서의 지지점 사이의 거리(L)는 0.18m, 시편의 폭(B)은 0.08m~0.11m, 시편의 두께(H)는 0.04m~0.06m이다. 윗면의 집중 하중점의 변위는 0.025m/sec 속도로 증가한다. 얼음 시편과 아랫면 지지 구조물과의 접촉은 자유 조건을 부여하였다. 얼음의 밀도는 900kg/m3이고 푸아송 비는 0.3를 사용하였다. 한편, 시뮬레이션의 이산화단계에서 사용된 입자 크기는 2x10-3m이고 시간 간격은 1x10-6sec이다.

        
          
          

          Fig. 5. 
				
          

          
            Initial setup of 3-point bending test with ice beam
          
          

          

        

        Fig. 6~Fig. 7에 t=0.0810~0.0822sec까지 3x10-4sec 간격으로 파괴 과정을 나타낸다. Fig. 6에서는 종방향의 수직응력 분포를 나타내며, Fig. 7에서는 표면 입자(파란색)와 내부 입자(빨간색)를 각각 나타낸다. 단, 얼음 보 내부의 상황을 알 수 있도록 보의 1/4면을 제거하여 표시하였다. 시각 t=0.0813sec 부근에서 파괴가 발생하며 파괴선단에 응력집중 현상과 이로 인해 중앙단면에서 표면입자가 내부입자로 침입되는 것을 확인할 수 있다.

        
          
          

          Fig. 6. 
				
          

          
            Time-sequence of longitudinal normal stress
          
          

          

        

        
          
          

          Fig. 7. 
				
          

          
            Time-sequence of crack path
          
          

          

        

        얼음 보의 위와 아랫면의 중앙점에 작용하는 수평방향의 수직응력에 관한 시계열을 Fig. 8에 나타내며, 시간 축을 확대하여 Fig. 9에 나타낸다. 처짐의 증가에 따른 응력 값은 거의 선형 관계를 만족한다. 파괴는 아랫면에서 먼저 일어나며, 파괴가 발생하는 순간 응력은 0에 가까워지고 심하게 진동하지만 시간이 지남에 따라 진동폭은 감소한다. 한편, t=0.0814sec 부근의 얼음 보 중앙지점에서의 압축응력은 파괴되기 직전에 다소 증가를 하는 경향을 보이는데, 이는 Fig. 10에서 알 수 있듯이 파괴의 진행 과정 중에 중앙 수직 횡단면에서 압축응력이 인장응력에 비해 커져 일순간 토크 밸런스를 유지 못해 나타난 것으로 볼 수 있다.

        
          
          

          Fig. 8. 
				
          

          
            Time history of longitudinal normal stress at two mid-points on top and bottom surface of ice beam
          
          

          

        

        
          
          

          Fig. 9. 
				
          

          
            Detailed time history of longitudinal normal stress
          
          

          

        

        
          
          

          Fig. 10. 
				
          

          
            Longitudinal normal stress at t=0.0814sec
          
          

          

        

        실험에서 계측된 하중, 처짐 및 시편의 기학적 정보를 이용하여 식(23)과 같이 얼음의 탄성계수, 굽힘 파괴응력과 굽힘 파괴변형률을 계산하고 시뮬레이션에는 탄성계수와 파괴응력을 직접 적용한다. 최종적으로 시뮬레이션에서 계산된 파괴변형율을 실험과 비교하고 검증하기로 한다.
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        단, Pmax는 파괴 발생 시점에서의 최대하중, δ는 파괴가 발생한 시점에서의 처짐, σf는 파괴응력, εf는 파괴변형율이다.

        Table 1은 4가지 실험 조건과 계측된 데이터, 그리고 Table 2는 식(23)을 통해 구한 얼음 시편의 물성치 값을 정리하여 나타낸다. 실험에서 상대적으로 탄성계수가 큰 Case 01은 담수빙(fresh water ice)이며 그 외는 일반적으로 빙수조에서 사용되는 모형빙(model ice)이 사용되었다.
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            Raw data of three-point bending test cases
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			Case 01
			
            	
			0.0790
			
            	
			0.0390
			
            	
			441.3
			
            	
			0.00100
			
          

          
            	
			Case 02
			
            	
			0.1131
			
            	
			0.0502
			
            	
			1432
			
            	
			0.00122
			
          

          
            	
			Case 03
			
            	
			0.0978
			
            	
			0.0555
			
            	
			2070
			
            	
			0.00091
			
          

          
            	
			Case 04
			
            	
			0.1010
			
            	
			0.0603
			
            	
			2889
			
            	
			0.00150
			
          

        

        

        
          Table 2. 
				
          

          
            Calculated material properties of ice beam
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			Ice type
			
            

          
          
            	
			Case 01
			
            	
			137.3
			
            	
			0.99
			
            	
			0.0072
			
            	
			Freshwater ice
			
          

          
            	
			Case 02
			
            	
			62.91
			
            	
			1.10
			
            	
			0.0175
			
            	
			Model ice
			
          

          
            	
			Case 03
			
            	
			103.4
			
            	
			1.52
			
            	
			0.0145
			
            	
			Model ice
			
          

          
            	
			Case 04
			
            	
			67.11
			
            	
			1.72
			
            	
			0.0256
			
            	
			Model ice
			
          

        

        

        Fig. 11에는 비교 결과를 표시한다. Case 01의 경우 가장 적은 오차율(8.33%)을 보이고, 그 외는 10.20%~11.52%사이의 오차율을 보인다. 모형빙의 경우 상대적으로 큰 오차가 발생하는 이유는 본 연구에서 얼음을 탄성체로 가정하고 파괴 판정 기준을 단순화된 취성파괴 조건으로 적용했기 때문인 것으로 판단된다. 즉, 담수빙의 파괴 과정에 비해 모형빙의 파괴과정에서 소성변형에 기여하는 성분이 더 높은 비율을 차지하고, 본 연구의 가정에 더 가까운 담수빙의 오차가 더 낮게 나타나기 때문이다.

        
          
          

          Fig. 11. 
				
          

          
            Comparison of flexural strain with experiments
          
          

          

        

      

      
        3.2 쐐기형 선수 주위 쇄빙 시뮬레이션
        Fig. 12과 같이 20°의 선수각을 갖는 쐐기형 모형선 주위의 연속쇄빙 실험이 KRISO의 빙해 수조에서 수행되었다. 모형선의 길이와 높이는 각각 0.722m와 0.262m이고 반폭은 0.495m이다.

        
          
          

          Fig. 12. 
				
          

          
            Schematic view of wedge used for level-ice test
          
          

          

        

        시뮬레이션에서는 Fig. 13에 나타낸 바와 같이 평탄빙의 폭이 5.6m의 조건을 사용하였으며, 쐐기형 모형선이 일정 속도로 전진하는 동안 작용하는 빙저항을 계산하였다. 시뮬레이션에서는 Table 3과 같이 실험에서 계측된 평탄빙의 물성치를 사용하였다.

        
          
          

          Fig. 13. 
				
          

          
            Initial set-up of simulation for level-ice test
          
          

          

        

        
          Table 3. 
				
          

          
            Other material properties of ice
          
          

        

        
          
            
              	
			Material property
			
              	
			Value
			
            

          
          
            	
			Youngs modulus (GPa)
			
            	
			0.11
			
          

          
            	
			Poisson ratio
			
            	
			0.3
			
          

          
            	
			Fracture strength (kPa)
			
            	
			29.8
			
          

          
            	
			Friction coefficient
			
            	
			0.24
			
          

          
            	
			Ice density (kg/m3)
			
            	
			0.89x103
          

        

        

        평탄빙에 대한 입자 기반 시뮬레이션에서 평탄빙의 두께가 길이와 폭에 비해 상대적으로 매우 얇기 때문에 두께 방향에 배치 가능한 입자 개수가 많지 않게 되며 이로 인해 시뮬레이션 결과에 큰 영향을 미칠 수 있다. 따라서 본 연구에서는 세 가지 입자 크기(두께 h에 각각 2, 3, 4개의 입자를 배치)에 대한 수렴 테스트를 수행하고 타당한 입자 크기를 선정한 다음, 쐐기형 모형선의 세 종류의 선속 변화에 따른 빙저항 추정 시뮬레이션을 수행하였다. 시뮬레이션에 사용된 입자 크기 및 쐐기형 모형선의 속도 조건을 Table 4에 정리하여 나타낸다.

        
          Table 4. 
				
          

          
            Test matrix of the wedge level-ice simulation
          
          

        

        
          
            
              	
			Convergence tests for particle size
			
            

          
          
            	
			Case No.
			
            	
			L1
			
            	
			L2(V1)
			
            	
			L3
			
          

          
            	
			Particle size (m)
			
            	
			0.0140 (h/2)
			
            	
			0.0093 (h/3)
			
            	
			0.0070 (h/4)
			
          

          
            	
			Wedge speed (m/sec)
			
            	
			0.6
			
            	
			0.6
			
            	
			0.6
			
          

          
            	
			Tests for different speed of wedge
			
          

          
            	
			Case No.
			
            	
			V1(L2)
			
            	
			V2
			
            	
			V3
			
          

          
            	
			Particle size (m)
			
            	
			0.0093 (h/3)
			
            	
			0.0093 (h/3)
			
            	
			0.0093 (h/3)
			
          

          
            	
			Wedge speed (m/sec)
			
            	
			0.6
			
            	
			0.4
			
            	
			0.2
			
          

        

        

        Fig. 14는 입자 크기별 빙저항의 시계열 결과를 나타낸다. 전체적으로 모형선이 얼음과의 충돌로 인해 받는 충격력이 매우 불규칙하게 나타나며, 입자 크기가 가장 큰 Case L1의 빙저항이 다른 경우에 비해 다소 낮게 추정되는 것을 알 수 있다. 정량적 비교를 위해 빙저항의 시간 평균과 오차율을 산정하여 Fig. 15에 나타낸다. 결과적으로 입자의 크기가 감소함에 따라 평균 빙저항 값이 수렴 경향을 보이는 것을 확인할 수 있다. 계산의 정확도과 연산의 효율성을 종합적으로 고려하여 이후의 속도별 시뮬레이션에서는 Case L2(V1)의 입자 크기를 사용하기로 한다.

        
          
          

          Fig. 14. 
				
          

          
            Time-history of Ice resistance on wedge-type model ship for convergence test of particle size
          
          

          

        

        
          
          

          Fig. 15. 
				
          

          
            Time-averaged ice resistance and error ratio for convergence test of particle size
          
          

          

        

        Fig. 16은 Case L2(V1)의 t=3.8sec에서의 주응력 분포(왼쪽)와 쇄빙 패턴(오른쪽)을 나타낸다. 쐐기형 모형선이 지나간 후류 경로에 얼음의 파쇄 현상이 확인된다. 또한 모형선 부근에서 평탄빙의 외부로 전파되는 환형의(ring-shaped) 응력파(stress wave)가 목격되는데, 이는 얼음을 탄성체로 가정한데서 비롯된 결과라고 할 수 있다. 한편, 1차 주응력 분포와 파괴 패턴을 비교하면 가장 높은 1차 주응력 값이 얼음 조각(ice floe)의 충돌된 부위와 crack의 끝단에서 나타나는 것을 알 수 있다. 

        
          
          

          Fig. 16. 
				
          

          
            Snapshots of first principal stress(left) and fracture pattern(right) at t=3.8 sec in case of V1(L2)
          
          

          

        

        다음으로, 쐐기형 모형선의 선속에 따른 세 가지 Case(V1, V2, V3)의 빙저항에 관한 시계열을 Fig. 17에 나타낸다. 시뮬레이션의 초반에 쐐기형 모형선의 빙저항은 가속 구간에서 점차적으로 증가한 뒤, 이후 일정 범위 내에서 불규칙적으로 변동하는 것을 알 수 있다. 또한 모형선의 선속이 클수록 빙저항이 크게 나타나는 것을 알 수 있다.

        
          
          

          Fig. 17. 
				
          

          
            Time-history of Ice resistance on wedge-type model ship with different speeds
          
          

          

        

        본 연구에서는 앞서 서술한 바와 같이 선체 및 얼음과 상호작용하는 유체의 운동은 부력만을 고려하기 때문에 빙저항 값을 실험과 비교하기 위해서는 open water에서의 저항 값이 추가적으로 필요하다. 따라서 상용 CFD(Computational Fluid Dynamics) 소프트웨어인 Star-CCM+을 이용하여 쐐기형 모형선의 open water에서의 저항 값을 추정하였다. Fig. 18는 Case V1(L2)의 시뮬레이션 결과이며, 자유표면의 연직 변위 및 상부의 순간 유선을 나타낸다. 자유표면은 선수 부분에서 상승하고 선미 후방에서 하강하는 것을 확인 할 수 있다. 이 때 모형선에 작용하는 선속별 유체저항의 결과를 Fig. 19에 나타낸다. 유체저항은 선속의 제곱에 정확히 비례하여 증가하고 있으며, 대부분 압력저항이 지배적이고 마찰저항은 전체 유체저항의 5~8%정도를 차지한다.

        
          
          

          Fig. 18. 
				
          

          
            Free-surface elevation and stream line fields around wedge-type model ship for Case L1(V2)
          
          

          

        

        
          
          

          Fig. 19. 
				
          

          
            Open water resistance with different wedge velocity
          
          

          

        

        마지막으로, open water 저항을 포함한 총 빙저항을 KRISO의 빙해수조에서 수행된 연속 쇄빙의 실험결과와 비교하하여 Fig. 20에 나타낸다. 선속이 증가함에 따라 시뮬레이션 및 실험 모두  빙저항이 증가하는 경향을 보이고 있다. 시뮬레이션의 빙저항은 실험에 비해 약 7~40% 가량 크게 나타나며 선속의 증가에 따라 오차율은 감소하는 것을 알 수 있다. 한편, 총 저항에서 open water 저항이 차지하는 비율은 선속에 비례하여 나타난다.

        
          
          

          Fig. 20. 
				
          

          
            Total ice resistance on wedge-type model ship with different velocity
          
          

          

        

      

      
        3.3 분산 병렬계산 성능
        앞선 모든 시뮬레이션은 HPC(High Performance Computing) 시스템 상에서 수행되었으며, 사용된 HPC의 사양은 Table 5에 정리하였다. Fig. 21은 MPI 기반 분산 시뮬레이션의 노드별 가속비를 나타낸다. 최대 9노드를 사용할 경우 약 80% 미만의 성능을 보이지만, 총 입자수가 증가함에 따라 전체적으로 계산 효율이 개선되는 경향을 나타내고 있다.

        
          Table 5. 
				
          

          
            Specification of HPC used in simulation
          
          

        

        
          
            
              	
			CPU
			
              	
			Intel(R) Xeon(R) E5-2690 v4
			
            

          
          
            	
			Main frequency (GHz)
			
            	
			2.60
			
          

          
            	
			Single node core number
			
            	
			28
			
          

          
            	
			RAM (GB)
			
            	
			128
			
          

          
            	
			Number of nodes
			
            	
			2 ~ 9
			
          

        

        

        
          
          

          Fig. 21. 
				
          

          
            Speedup ratio for MPI-based parallel computing
          
          

          

        

      

    

    

  
    
      4. 결 론
      본 연구에서는 MPS법 기반의 구조해석 모델에 파괴 알고리즘을 적용하여 평탄빙 조건 하에서 일정 선속으로 전진하는 선체 주위의 연속 쇄빙과정에 관한 시뮬레이션 기술을 개발하였다. 개발된 방법에서는 얼음을 탄성체로 가정하였으며 파괴 판정에 관한 취성 파괴 이론을 적용하였다. 먼저, 개발된 파괴모델의 타당성을 검증하기 위하여 KRISO의 빙해수조에서 수행한 담수빙과 모델빙 시편의 3점 굽힘 시험 결과와 비교하였다. 결과적으로 탄성체의 선형 파괴 특성이 명확히 나타나는 담수빙의 경우 실험과의 일치가 좋게 나타났으며, 상대적으로 파괴 과정에 소성변형을 포함하는 모델빙의 경우 실험과의 차이가 크게 나타났다. 이 때 시뮬레이션의 결과는 실험결과를 기준으로 평균 9.93±1.59%의 오차율을 보였다. 이후, 평탄빙 조건 하에서 일정 속도로 전진하는 쐐기형 모형선 주위 연속 쇄빙 문제에 관한 시뮬레이션을 수행하였다. 입자 크기에 대한 수렴성 테스트를 통해 적정한 시뮬레이션 조건을 산정한 뒤, 선속 변화에 따른 빙저항 값을 KRISO의 빙해 수조에서 수행한 실험 결과와 비교･검토하였다. 단, 본 시뮬레이션의 경우 선체 및 얼음의 유체와의 상용 작용은 부력만을 고려하기 때문에 유동 해석 소프트웨어인 Star-CCM+를 이용하여 open water 저항을 별도로 산출하였다. 실험과 비교하여 선속에 따라 open water 저항 및 빙저항의 증가하는 특성이 유사하게 나타났으며, 실험과의 오차율은 7~40%로 타당한 수준의 결과를 얻었다. 향후, 본 시뮬레이션 기술은 다양한 형상을 갖는 극지형 쇄빙 선박의 빙저항 특성을 예측하여, 이들의 최적 설계 반영에 활용될 수 있을 것으로 판단된다.

    

    

  
    
      Acknowledgments
      이 논문은 DSME-GCRC 2018년도 산학공동연구과제인 '쇄빙저항 예측을 위한 입자기반 수치해석 SW 개발'과제를 통해 대우조선해양(주)의 지원을 받아 수행된 연구임

    

    

  
    
      References
      
        
          	
          	
        

        
          	
            
              1. 
            
          
          	André, D., Iordanoff, I., Charles, JL. & Néauport, J., 2012. Discrete element method to simulate continuous material by using the cohesive beam model. Computer Methods in Applied Mechanics and Engineering, 213, pp.113-125.
			[https://doi.org/10.1016/j.cma.2011.12.002]
		
        

        
          	
            
              2. 
            
          
          	Chikazawa, Y., Koshizuka, S. & Oka, Y., 2001. A particle method for elastic and visco-plastic structures and fluid-structure interactions. Computational Mechanics, 27(2), pp.97-106.
			[https://doi.org/10.1007/s004660000216]
		
        

        
          	
            
              3. 
            
          
          	Gonzalez, O. & Stuart, A.M., 2008. A first course in continuum mechanics. Cambridge University Press.
        

        
          	
            
              4. 
            
          
          	Hertz, HR., 1882. Uber die Beruhrung fester elastischer Korper und Uber die Harte. Verhandlung des Vereins zur Beforderung des GewerbefleiBes, Berlin, 1882.
			[https://doi.org/10.1515/crll.1882.92.156]
		
        

        
          	
            
              5. 
            
          
          	Huisman, M., Janßen, C.F., Rung, T. & Ehlers, S., 2016. Numerical simulation of ship-ice interactions with physics engines under consideration of ice breaking. In The 26th International Ocean and Polar Engineering Conference. Rhodes, Greece.
        

        
          	
            
              6. 
            
          
          	Hwang, S.C., 2013. Development of particle simulation method for analysis of fluid-structure interaction problems. Journal of Ocean Engineering and Technology, 27(2), pp.53-58.
			[https://doi.org/10.5574/KSOE.2013.27.2.053]
		
        

        
          	
            
              7. 
            
          
          	Hwang, S.C., Khayyer, A., Gotoh, H., & Park, J.C., 2014. Development of a fully Lagrangian MPS-based coupled method for simulation of fluid-structure interaction problems. Journal of Fluids and Structures, 50, pp.497-511.
			[https://doi.org/10.1016/j.jfluidstructs.2014.07.007]
		
        

        
          	
            
              8. 
            
          
          	Hwang, S.C., Park, J.C., Gotoh, H., Khayyer, A. & Kang, K.J., 2016. Numerical simulations of sloshing flows with elastic baffles by using a particle-based fluid-structure interaction analysis method. Ocean Engineering, 118, pp.227-241.
			[https://doi.org/10.1016/j.oceaneng.2016.04.006]
		
        

        
          	
            
              9. 
            
          
          	Jeong, S.M., Nam, J.W., Hwang, S.C., Park, J.C. & Kim, M.H., 2013. Numerical prediction of oil amount leaked from a damaged tank using two-dimensional moving particle simulation method. Ocean Engineering, 69, pp.70-78.
			[https://doi.org/10.1016/j.oceaneng.2013.05.009]
		
        

        
          	
            
              10. 
            
          
          	Jeong, S.Y., Choi, K., Kang, K.J. & Ha, J.S., 2017. Prediction of ship resistance in level ice based on empirical approach. International Journal of Naval Architecture and Ocean Engineering, 9(6), pp.613-623.
			[https://doi.org/10.1016/j.ijnaoe.2017.03.007]
		
        

        
          	
            
              11. 
            
          
          	Ji, S., Di, S. & Liu, S., 2015. Analysis of ice load on conical structure with discrete element method. Engineering Computations, 32(4), pp.1121-1134.
			[https://doi.org/10.1108/EC-04-2014-0090]
		
        

        
          	
            
              12. 
            
          
          	Ji, S., Di, S. & Long, X., 2016. DEM simulation of uniaxial compressive and flexural strength of sea ice: parametric study. Journal of Engineering Mechanics, 143(1), C4016010.
			[https://doi.org/10.1061/(ASCE)EM.1943-7889.0000996]
		
        

        
          	
            
              13. 
            
          
          	Juvinall, R.C. & Marshek, K.M., 2007. Fundamentals of machine component design. 5th Ed. John Wiley & Sons: New York.
        

        
          	
            
              14. 
            
          
          	Ko, D., Park, K.D. & Ahn, K., 2016. Time domain simulation for icebreaking and turning capability of bow-first icebreaking models in level ice. International Journal of Naval Architecture and Ocean Engineering, 8(3), pp.228-234.
			[https://doi.org/10.1016/j.ijnaoe.2016.02.004]
		
        

        
          	
            
              15. 
            
          
          	Khayyer, A. & Gotoh, H., 2011. Enhancement of stability and accuracy of the moving particle semi-implicit method. Journal of Computational Physics, 230(8), pp.3093-3118.
			[https://doi.org/10.1016/j.jcp.2011.01.009]
		
        

        
          	
            
              16. 
            
          
          	Khayyer, A., Gotoh, H., Falahaty, H. & Shimizu, Y., 2018. Towards development of enhanced fully-Lagrangian mesh-free computational methods for fluid-structure interaction. Journal of Hydrodynamics, 30(1), pp.49-61.
			[https://doi.org/10.1007/s42241-018-0005-x]
		
        

        
          	
            
              17. 
            
          
          	Koshizuka, S. & Oka, Y., 1996. Moving-particle semi-implicit method for fragmentation of incompressible fluid. Numerical Science and Engineering, 123, pp. 421-434.
			[https://doi.org/10.13182/NSE96-A24205]
		
        

        
          	
            
              18. 
            
          
          	Lee, B.H., Park, J.C., Kim, M.H. & Hwang, S.C., 2011. Step-by-step improvement of MPS method in simulating violent free-surface motions and impact-loads. Computer Methods in Applied Mechanics and Engineering, 200, pp.1113-1125.
			[https://doi.org/10.1016/j.cma.2010.12.001]
		
        

        
          	
            
              19. 
            
          
          	Lindquist, A., 1989. Straightforward method for calculation of ice resistance of ships. POAC'89, Luleå, Sweden.
        

        
          	
            
              20. 
            
          
          	Liu, G.R. & Liu, M.B., 2003. Smoothed particle hydrodynamics: a meshfree particle method. World Scientific: Singapore.
			[https://doi.org/10.1142/9789812564405]
		
        

        
          	
            
              21. 
            
          
          	Lu, W., Lubbad, R. & Løset, S., 2014. Simulating ice-sloping structure interactions with the cohesive element method. Journal of Offshore Mechanics and Arctic Engineering, 136(3), 031501.
			[https://doi.org/10.1115/1.4026959]
		
        

        
          	
            
              22. 
            
          
          	Lu, W., Lubbad, R., Løset, S. & Kashafutdinov, M., 2016. Fracture of an ice floe: Local out-of-plane flexural failures versus global in-plane splitting failure. Cold Regions Science and Technology, 123, pp.1-13.
			[https://doi.org/10.1016/j.coldregions.2015.11.010]
		
        

        
          	
            
              23. 
            
          
          	Lubbad, R. & Løset, S., 2011. A numerical model for real-time simulation of ship-ice interaction. Cold Regions Science and Technology, 65(2), pp.111-127.
			[https://doi.org/10.1016/j.coldregions.2010.09.004]
		
        

        
          	
            
              24. 
            
          
          	Nevel, D.E., 1958. The narrow infinite wedge on an elastic foundation. US Army Snow Ice and Permafrost Research Establishment, Corps of Engineers Report No. TR56.
        

        
          	
            
              25. 
            
          
          	Nevel, D.E., 1961. The narrow free infinite wedge on an elastic foundation. Cold regions research and engineering lab hanover NH Report No. RR79.
        

        
          	
            
              26. 
            
          
          	Nevel, D.E., 1980. Bending and buckling of a wedge on an elastic foundation. In Physics and Mechanics of Ice, Springer, Berlin, Heidelberg, 1980.
			[https://doi.org/10.1007/978-3-642-81434-1_20]
		
        

        
          	
            
              27. 
            
          
          	Press, W.H., Teukolsky, S.A. & Vetterling, W.T., 1992. Numerical Recipes in FORTRAN 77: The Art of Scientific Computing. Cambridge University Press.
        

        
          	
            
              28. 
            
          
          	Ren, D., Park, J.C., Hwang, S.C., Jeong, S.Y. & Kim, H.S., 2019. Failure simulation of ice beam using a fully Lagrangian particle method. International Journal of Naval Architecture and Ocean Engineering, 11, pp.639-647.
			[https://doi.org/10.1016/j.ijnaoe.2019.01.001]
		
        

        
          	
            
              29. 
            
          
          	Su, B., Riska, K. & Moan, T., 2010. A numerical method for the prediction of ship performance in level ice. Cold Regions Science and Technology, 60(3), pp.177-188.
			[https://doi.org/10.1016/j.coldregions.2009.11.006]
		
        

        
          	
            
              30. 
            
          
          	Suzuki, Y., Koshizuka, S. & Oka, Y., 2007. Hamiltonian moving-particle semi-implicit (HMPS) method for incompressible fluid flows. Computer Methods in Applied Mechanics and Engineering, 196(29-30), pp.2876-2894.
			[https://doi.org/10.1016/j.cma.2006.12.006]
		
        

        
          	
            
              31. 
            
          
          	Suzuki, Y. & Koshizuka, S., 2008. A Hamiltonian particle method for non‐linear elastodynamics. International Journal for Numerical Methods in Engineering, 74(8), pp.1344-1373.
			[https://doi.org/10.1002/nme.2222]
		
        

        
          	
            
              32. 
            
          
          	Zhang, N., Zheng, X., Ma, Q. & Hu, Z., 2019. A numerical study on ice failure process and ice-ship interactions by Smoothed Particle Hydrodynamics. International Journal of Naval Architecture and Ocean Engineering, 11(2), pp.796-808.
			[https://doi.org/10.1016/j.ijnaoe.2019.02.008]
		
        

      

    

    

  OEBPS/images/big_57_1.jpg
Shazie February 2020

HeleAls)s
=5

&
2
g
I
3
g
&
3
-
g
X

Journal of the Sociely of Naval Architects of Korea
www.snak.orkr

} RIERBE






OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f012.jpg





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f017.jpg
Ice resistance(N)






OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f003.jpg
Celljpar+a

Celljuu

Ce"jMin

Celljpin-1

Celliiitn. Celliiin Celliiay. Colliiarii





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f009.jpg
Horizontal normal stress (MPa)

0.082
Time (sec)

Bottom Surface
Top Surface

0.083 0.084





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f016.jpg





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f020.jpg
Resistance(N)
N} ©
{=} o

-
o

Open water resistance

---m -~ Ice resistance
——A—— Total resistance of simulation
-——w——- Total resistance of experiment

0.4 0.6
Velocity(m/sec)






OEBPS/images/_common/images/crossref.gif





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f018.jpg





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f011.jpg
200

iy
o
o

Elastic modulus (MPa)
o S
o o

0 X

R
X3XX0000

oX

ExpCase1
ExpCase2
ExpCase3
ExpCase4
SimCase1
SimCase2
SimCase3
SimCase4

O X

0005 001 0015 002
Flexural strain

0025 003





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f002.jpg
C ell,-ﬂ 8
Cell]

Cellj_l

Cell_y Cell; Celljy





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f015.jpg
Time average ice resistance(N)
e N w N )]
o o o o o

o

—A&—— Time average ice resistance
-~ -9 - - L3 based error ratio

20

115

S -
=Y
0.0140 0.0093 0.0070
L1(h/2) L2(h/3) L3(h/4)

Particle length(m)

-5

L3 based error ratio(%)





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f019.jpg
-
(9]

=
&)
T

Open water resistance(N)

——=—— Total open water resistance
- - -A - - Pressure resistance
-——-— Friction resistance






OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f006.jpg





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f001.jpg
Celli+1

Cellj

Cellj_l

° ¢ . "
® °
° ° e
)
o & ® P
@
o o °
- °
LA }
°
° ®
o o
°
° .
. °
°
°
® o
. °
°
Cell;_y Cell; Celliyq






OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f010.jpg
150406 750000 o 750000 1.50+06





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f014.jpg
(N)asuessisal 99|

24
Time(sec)

1.6





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f007.jpg





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f005.jpg
<, 0.04 ~ 0.06(m)

.






OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f013.jpg
[h=0.028 (m)





OEBPS/images/_common/images/orcid.gif





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f008.jpg
-

Horizorlltal normal stress (MPa)

o
o

N

Bottom Surface
.................. Top Surface

o

0.03 0.06 0.09 0.12 0.15
Time (sec)





OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f021.jpg
Speedup ratio

=3
A

Ideal speedup ratio

2.7e5 Particles (Trendline)
5.3e5 Particles (Trendline)
8.0e5 Particles (Trendllne)
2.7e5 Particles
5.3e5 Particles
8.0e5 Particles

‘ol

5
Number of Nodes

~F

ok






OEBPS/images/data/jsnak/22766/JSNAK_2020_v57n1_23_f004.jpg
non-boundary particles

boundary particles





