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Kovács József (Tk. főhadnagy:

A REPÜLŐGÉPEK STABILIZÁLÁSÁNAK ALGORITWSA

a rá ny o s-i nt eg r ál ó (Pl- > s za b á l y o z á s e s e té n a k o r mAn y f el ü le te k

ELTÉRÉSEI SEBESSÉGÉRE ADOTT KORLÁTOZÁSOK FIGYELEMBEVÉTELÉVEL

Az állapotvektor szerinti visszacsatolással rendelkező optimális li­

neáris szabályozók lehetővé teszik a nem zérus kezdeti feltételek és a rö­

vid idejű impulzushatások kiküszöbölését. Állandó értékű vagy lassan válto­

zó zavaró hatások esetén azonban az ilyen szabályozók nem tudják biztosíta­

ni a szabályozott jellemzők eltérésének zérus értéken tartását.

Hogy ez a feltétel teljesüljön, a szabályozási törvénynek két össze­

tevőt kell tartalmaznia, melyek közül az egyik az állapotvektortól, a másik 

az állapotvektor integráljától függ. Az ilyen szabályozásokat arányos- 

-integráló szabályozásoknak nevezzük.

Az

x/t/ « A /ti X /t/ ♦ B /t/ U /t/ * F /t/

» V  * *o
« >

egyenlettel leírható lineáris, dinamikus rendszerre elkalmazzuk a szabályo­

zás következő minőségi jellemzőjét:

1 [x/y • u • t0] ■ M [ ] a T QX ♦ UT G U ♦ ÜT N U/ dt] (2)
\

ahol N - pozitív definít szironetrikus mátrix 

Q és G - negatív definít szimmetrikus mátrix.

Tegyük fel, hogy az irányítás kezdeti értéke adott:

u ' V  * u„

Olyan U* irányítást kell találnunk, amely minimálja az adott jel­

lemzőt.
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Vezessünk le új változókat:

X, . 0  U j . 6  , F j . [F0/w] m

és új mátrixokat:

v f i  b i  = E ]  ■ n i  -  n  • ° i  -  [S  3  <*>

Ezek figyelembevételével az (1) és (2) egyenleteink így módosulnak:

*1 = 41 X * B1U1 * F1 • W  ' *10 '

Ifxj/ty, Uj, g  . M [ |  /ü{ N t U, • xj 0 Xj/ dt] (5)

A zárt rendszer szabályozási törvényére és aszimptotikus stabilitásá­

ra fogadjuk el a kővetkező egyszerűsítő feltételeket:

- az [Áj B j  pár teljesen irányítható,

- az [Aj D J  pár teljesen megfigyelhető bármely, 

a Oj 0T = Qj feltételt kielégítő Oj esetén.

Ha ezek a feltételek teljesülnek, skkor a szabályozás algoritmusát a 

következő foroában írhatjuk fel:

U* = - (f1 sj PXj ,

I" LVV- lo] ■ xí 'V PVV •
P = lim P /t,T/ = lim P /t.T/ , 

ahol P - a RICAT7I egyenlet megoldása:

-  P ■  P A j + a [  P -  P B j N_1 f lj  P ♦  Qj , 

P /T , T/ <= 0



Az első egyszerűsítő feltétel biztosítja a P létezését, a második pe­

dig a

X, ■ /Aj - flj N"1 B7 P/ Xj 

zárt rendszer aszimptotikus stabilitását határozza meg.

A javasolt algoritmus működőképességének ellenőrzése modellezés útján 

történt, SzM-lA20 tipusú elektronikus számítógépen, a kormányfelületek el­

mozdulási sebességére és az elmozdulás értékére adott korlátozások figye- 

lcetoevételével. A modellezés eredménye az 1. és 2. ábrákon látható.

A kapott eredmények alapján elmondhatjuk, hogy az arányos-integráló 

szabályozáson alapuló algoritmus biztosítja a repülőgép stabilizálását ál­

landó vagy lassan változó zavaró hatások esetén a kormányszervek eltérési 

sebességére és az eltérés értékére adott korlátozások esetén is.
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