Automatikus fedélzeti
iranyitorendszerek eléadas
Bauer Péter / 2.

1. Nemlinearis mozgasegyenletek
Linearizalt mozgasegyenletek

3. F-16 repulogep linearis hosszdinamikal
modellje
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Derivalas forg6é rendszerben
(differentiation in rotating coord.

SyS.)
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Nemlinearis mozgasegyenletek 1.

Levezetes test rendszerben a rendszer origojat a
gep sulypontjaba helyezve:
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Nemlinearis mozgasegyenletek 2.

Impulzustetel (principle of linear momentum):

Perdulettetel (principle of angular momentum):
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Nemlinearis mozgasegyenletek 3.

Impulzustetel (principle of linear momentum):

Perdulettetel (principle of angular momentum):
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Nemlinearis mozgasegyenletek 4.
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Linearizalas a kis megzavarasok
modszerével 1.
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Linearizalas a kis megzavarasok
modszereével 2.
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Linearizalas a kis megzavarasok
modszerével 3.
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Longitudinalis és Lateralis
egyenletek 1.
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Longitudinalis és Lateralis
egyenletek 2.
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Longitudinalis és Lateralis egyenletek 3.
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Longitudinalis és Lateralis egyenletek 4.
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Specialis longitudinalis médok
(mozgasformak) 1.

1. Phugoid mod: konstans allasszog, valtozo
sebesseg es bolintasi szog (sebesseqg,
magassag lenges) (bolintasi szog a test
koordinata rendszer vizszintessel bezart
SZ0ge):
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Specialis longitudinalis médok
(mozgasformak) 2.

3. Rovid periodusu mod: allasszog,
bolintasi szog lenges (Lo 2-3)
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Specialis lateralis médok
(mozgasformak) 1.

1. Spiral mod: fuggoleges tengely koruli
forgas es csuszas

2. Dutch roll mod: hossz es fuggoleges
tengely koruli forgas
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Initial
flight

: : path
Directional

divergence

Insufficient directional
stability (Cnﬁ)

Directional stability to large
(C”B) and lateral stability

(C,B) inadequate

Spiral
Divergence

Slideslip
disturbance

Initial
flight
condition

Airplane bank angle increases
slowly, which causes the sideslip
angle to increase; the

airplane flies in a tighter and
tighter spiral.
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Alap tomeg és geometriai adatok
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Aerodinamikai modell 1.
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lef b
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63b) c Glef
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+ ACp () + Acm,ds (a,dh}

Glef) 6sb
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+

$ A = -C § = 0°
lef Cm,lef = Cm,1ef (%/B) Cm(a'B' h=20 )

ACy 1ef = Cgz,1ef (% B) - czﬂa,ﬂ,sh = 00)

Nguyen et al.: Simulator study of stall/post stall characteristics of a fighter airplane with
relaxed longitudinal static stability (NASA Technical Paper 1538)
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Aerodinamikai modell 2.
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A megadott c, és c, légero
tényez6k allasszog fuggése
Q=0 bdlintdé szdgsebesség és
Zzérus magassagi kormany
kiterites mellett
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Aerodinamikai modell 3.

A felhajtoerd és ellenallas tényezOk minden allasszogon a megfuvasra merbleges
és megfuvas iranyd légerd komponensekként vannak értelmezve. igy a cx és cz
téenyezd8k atszamitasa szlukseges, hogy felrajzolhassuk a felhajtéerd tényez6 —
allasszog fuggvenyt és az ellenallaserd tényezd — allasszog fuggveényt:
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A kiszamolt és
felhajtoerd és ellenallas
tenyezOk allasszog fuggeése
Q=0 bdlintdé szdgsebesség és
Zérus magassagi kormany
kitérites mellett
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Az F-16 tipusu repuloégép
polarisa és kereszttengely
koruli nyomatéki tényezd6je az
allasszog fuggvényében Q=0
sz0gsebesség és zeérus
magassagi kormany kitéerités
esetén
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Trimmpont keresése

A cel trimmpont megtalalasa (allasszog, magassagi kormany kitérites es
toloeré meghatarozasa) vizszintes, egyenes vonalu repulesben V=136 m/s
Q=0 rad/s sebessegek mellett.

Az 1. pont megoldasahoz allasszog fuggvenyeben abrazoljuk az erd és nyomatéki
egyensuly fenntartasahoz szukséges magassagi kormany kitéritéseket. Ahol a két
gorbe metszi egymast, ott van a trimmpont:
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1

2.
3.

Longitudinalis egyenletek 1.

Attérés stabilitasi koordinata rendszerbe (stability
axes)

Linearizalas a trimmpont kornyezeteben
Az egyenletek matrixos felirasa
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A stabilitasi koordinata
rendszerben értelmezett
felhajtoero és ellenallas

tenyezO6k allasszog fuggése
Q=0 bdlintd szdgsebesség és
Zérus magassagi kormany
kitérites mellett
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Longitudinalis egyeniletek 2.

Stabilitasi rendszerben:
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Longitudinalis egyenletek 3.
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Longitudinalis egyenletek 4.
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Longitudinalis egyenletek 5.
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Lateralis egyenletek (arészieteket meliszve)
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