Szabolcsi Roébert, ml:. féhadnagy

KISMAGASSAGO REPULESEK AUTOMATIZALASA

A klsmagassagu reptlést szinte az 6sszos répuléfegyver-
ném alkalmazza. Ilyon repUlés végrehajtasakor a repUl6szer-
kozot szinte "lathatatlanna"” valik az ellenséges légvédelem
szamara és Jelentésen né az ollenséges cél megsemmisitésének
valészinlisége. Az elfogé vadaszropUIOk klsmagassagil repulést
hajtanak végre alacsonyan szall6 légi célok elfogasakor Cpl.
szarnyasrakétak elfogasa), valamint az ellenséges cél megko-
zelitésekor és megsemmisitésekor. A csapatrepUl6k a foldi
célok megkozelitése, valamint a szarazfoldi csapatok tamoga-
tasakor; a szallitorepOl6k Iégi desszantok kidobasakor; a
felderit6é repulé6k a légi felderités végrehajtasakor reptilnek

foldkdzeli magassagokon.

Mivel a klsmagassagu repulést a légkor als6 rétegeiben
hajtjak végre, ahol a leveg6 siriisége nagy, ezért fokozott a
hajtéomiivek lgénybevétele és Jelent6sen megné a tUzelGanyag-
fogyasztas is egységnyi sebességre szamitva. Nehezebbé valik
tovabba a repUl6gépvezetd szamara a vizudalis tajékozodas a
foldkozeli nagy repulési sebesség miatt és nagyobb lesz a
piléta pszichikai terhelése is.

Klsmagassagu repUlés végrehajtasakor Jelentésen csokken
a repUlés biztonsaga a miatt, hogy novekszik az osszeilitkozés
veszélye a foldfelszinnel, valamint a tereptargyakkal. A
foldfelszinnel torténé Utkdzés valdszinlisége, a repul6gép
megsemmisitésének valészin(isége, valamint a repulégép tulju-
tasanak valészinlisége fliggvénye a repulési magassagnak CI.
abra). ahol:

Pji - az Osszelutkozés valészinlisége a tereptargyakkal,

foldfelszinnel ;
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PM - a ropulOszerkezet mogsemmisltisének valésziniisége;

PT - a repllészerkezet tulélésének val6szintlisége.

Az 1. abra alapjan azt mondhatjuk, hogy adott re-
pulési magassagon a tulJutas valészinlisége maximalis: PT =

‘toax. ®

Mint méar korabban emlitettem, klsmagassagu repllés vég-

rehajtasakor Jelentésen megné a repUlégépvezotd idegi-fizi
kai terhelése, kulonésen ha az ellenséges cél kozelébe érés
elétt hosszé Idejli Utvonalrepilést kell végrehajtania. Ezért
a modern repulészerkezetek fedélzetén széles korben alkal-

mazzak a klsmagassagu reptlések automatizalasat.

A klsmagassagu repilést végrehajté automatikus vezérld
rendszereket az alabbi moédon lehet csoportositani:

- atrepulést végrehajté vezérlé rendszerek;
- megkertlést végrehajté vezérlé rendszerek;

- Osszetett vezérlé rendszerek.

1. A megkerulést végrehajté automatikus vezérlé
szerekben a répulészerkezet oldaliranyé Iranyitasat alkal-

mazzak C2. abrai. ahol s F™y ~ fordulépontok.
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2. abra
A kismagassagu reptilés megvalésitasa ttvonal repUléssel.

A tereptargyak megkerulésekor a fedélzeti automatikus
vezérlé rendszerek a repUlésl Iranyszog stabilizalasat és
adott sédon torténé megvaltoztatasat hajtjak végre. A repi-
lés automatizalasat komplex navigacioés rendszerek keretében
fedélzeti szamitégépek segitségével oldjak meg.

Az ilyen tipusu automatikus vezérlé rendszerek alkalma-
zasanak hatranya, hogy az Utvonal lefektetéséhez és a fordu-
Iépontok helyének meghatarozasahoz nagyon pontos térképekkel
kell rendelkezni. A klsmagassagu repiilések ilyen végrehajta-
sat ritkan alkalmazzak.

2. Az atrepulést végrehajté fedélzeti automatikus ve-
zérl6 rendszerek a legelterjedtebbek. A repUlésl magassag
stabilizalasara vagy adott moédon térténé megvaltoztatasara

komplex repulé-navigaciés rendszerek szolgalnak. Az automa-
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tikus vezérlé rendszerek ezen csoportjat a tovabbiakban
részletesen vizsgaljuk C3. abra).

Awwww<\\w AN\ \w\wwc

3. éabra

Kismagassagé repiilés megvaldsitasa atrepuléssel.

3. Az oOsszetett vezérlé rendszerekben egylltt alkalmaz-
zadk az atrepUlés és a megkeriilés elvét. A repulés egyes fa-
zisaiban repulési iranyszoget stabilizalnak vagy adott moédon
valtoztatnak, a reptilés tobbi fazisaban a reptlési magassa-
got stabilizaljak vagy adott torvények szerint valtoztatjak.
A kismagassagu repulés ilyen formajat hajtjak végre a felde-
rité repilé6gépek és a robotrepulégépek fedélzeti automatikus

vezérlé rendszerei.

A tovabbiakban részletesen vizsgaljuk meg az atrepulé-
seket végrehajté automatikus vezérlé rendszereket A repulé-
gép hossziranyé mozgasakor annak térbeli helyzetét a viz-
szintes horizonthoz képest a palyaszog. allasszog és a bo-

lintasi sz6g hatarozza meg C4. abra).
Az abra alapjan: H m v.sin ©
A fenti egyenlet linearlzalasakor kezdeti feltételeknek az

egyenes vonalé, allandé sebességgel végrehajtott vizszintes

repulés paramétereit tekintjuk. A llnearlzalt egyenlet ope-

43



ratortarLomanyban:

Hesses = 092

r
H - repulési magassag;
AH - magassagvaltozas;

- bazismennyiségnek tekintett. repulési magassag-

ra - arepulégép tomege;
P - aleveg6 striisége;
s - aszarnyak fellllete;
Vq - avizszintes repulés alland6é sebessége.
& - bélintasi szog
a - allasszog
© - palyaszog
4. abra

A repulégép térbeli helyzete a vizszintes

horizonthoz képest

A 4. abran és az C15 egyenletb6l Is lathaté, hogy a pa-
lyaszog valtozni fog a repilil6gép sebességvektoranak helyzete
a vizszintes horizonthoz képest., tehat valtozni fog a repu-
Iés magassaga is.

Az atrepulést végrehajté automatikus vezérlé rendszerok
vizsgalatakor abbél indulunk ki. hogy a repulégép hosszira-
nyt! mozgasanak Aatviteli fuggvényei adottak. A repilégép

"vizszintes vezérsik"” Iranyitasi csatornajanak atviteli
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fuggvény*:

bemendjel. a vizszintes vezéreik belépGélének

szogkitérése;

kimendjel, a repiil6gép kereszttengely koruli
mozgasanak szogsebessége;

- a repulégép csillapit&tlan lengéseinek kor-
frekvenciaja. melyet a repUl6szerkezet para-

méterei egyértelmiien meghataroznak;

logaritmikus dekréméntim;

C

m -W— - a repulészerkezet erésitése;

- a repulészerkezet paramétereitél fliggé 1d6-

al landé.

Mint mar kordbban emlitettem, a palyaszog megvaltozasa
esetén megvaltozik a repulés magassaga is. Ismeretes, hogy O
Ebb6l arra kovetkeztethetink, hogy bélintasi robot-

piléta alkalmazasaval lehetséges a repulési magassag stabi-

lizalasa vagy adott torvény szerinti megvaltoztatasa

A palyaszog és a bolintasi szég kozott Ismert a kovet-

kez6 Osszefliggés:

©Cs5 - Tz ™s OCsD

Az eddig elhangzottak figyelembevételével rajzoljuk meg
a magassag stabilizalasara vagy adott moédon térténé megval-
toztatasara szolgalé automatikus vezérlé rendszer blokkvaz-
latat, molynak alapjaul merev visszacsatolasO boélintasi ro-

botpiléta szolgal CS. abra).
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S. abra

A magassagi robotpiléta blokkvazlata

A morev visszacsatolast! bélintasi robotpiléta

atviteli fuggvénye a kovetkez6 alakban irhaté fel:

ahol: m Tg + 1 " a repul6égép szerkezetétdl

és a vezérlé rendszer pa-
ramétereit6l fuggé idGal-
landé;
a repulégép sajat lengéseinek korfrekven ja

merev visszacsatolasé boélintasi robotpiléta al-

kalmazasa esetén;

- a repulégép csillapitasi tényez6je merev vissza-
csatolasé boélintasi robotpiléta alkalmazéasa ese-
tén;

K~cj " * repulégép er6sitése bélintasi csillapité
z alkalmazéasa esetén.
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Az Yo Csi atviteli fuggvény ismeretében hatarozzuk meg az

automatikus vezérlé rendszer egyszer(sitett blokkvazlatat:

6. abra

A magassagi robotpiléta egyszerlsitett blokkvazlata

A blokkvazlat alapjan CO. abrai a nyilt rendszer atvi-

teli fuggvényeit a kodvetkez6képpen Irhatjuk fel:1

YHCs:> * C ta. tV .ix r~" H V *12

A rendszer dinamikai vizsgalatat végezzllk el a Csi at-

vitell fuggvény néhany lehetséges alakjara.
1. Legyen a Jelformalé tag atviteli fiuggvénye:

v *3 *3 KH
'V Cs3 AHCii “ H~”si-Hisi " KA~

4.7



ahol: H -

pillanatnyi repulési magassag
adott, stabilizalni kivant repulési

magassag.

A merev visszacsatolasd boélintasi robotpiléta vezérlési tor-

vénye:
ahol: 0
0.
0 - ea

L«z -

Az C23 Osszefi

Helyettesitsiuk

4w m K (9 * A

ahol:

K& 0

= KaCo0 - £3 + K

a bélintasi szoég pillanatnyi értéke,
a bélintasi szog adott értéke,
bélintasi szog szerinti Aattételi szam,
kereszttengely koruli szogsebesség,

szdogsebesség szerinti attételi szam.

- hibajel.

csillapito Jel.
ggésbol:
wo -V

c3)

be a C3> kifejezést a vezérlési torvénybe:

- hlbajéi. mely aranyos az adott repiulési
magassagtol valé eltérés Jelével;
- esillapitéjel. mely a repulé6gép téomegko-

zéppontjanak mozgasat igyekszik gatolni;

biztositja a vezérlé rendszer stabilita-

sat;

csillapltéjel. mely a repulégép kereszt-

tengely koruli lengéseit igyekszik gatolni.

A Jelformalé tag atviteli fuggvényének ismeretében a nyilt
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vezérlési kor atviteli fuggvényét a k6vetkez6képpen irhatjuk

fel:
wg' A *

K

sCTAs*1>eC*a+S? ’

ahol: K " p--2~-- -
Ke* t»

a vezérlé kor erGsitése.

7. abra

A nyilt vezérlési kor Bode-diagramja

A nyilt rendszer atviteli fuggvénye alapjan rajzoljuk
meg & vezérlési kor aszimptotikus logaritmikus amplitud6-
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-korfrokvencia Jelleggorbét és elemezzuk a rendszer dinami-

kai tulajdonsagait C7. abra}.

Ha megnoveljuk a KH attételi viszonyszarcot, a rendszer
erdsitése novekedni fog. A vezérlé rendszer Bode-diagramja
ebben az esetben a 7. abran lathaté moédon valtozik Cpontvo-
nali. A rendszer erdsitésének novekedésekor a metszési kor-
frekvencia oc tart az korfrekvencidhoz. Azokon a kor-
frekvenciakon, amelyeken a Bode-diagram jao * | torést
szenved. az aszimptotikus és a valésagos logaritmikus
amplltodé Jelleggérbe |3 ~ 1 tér el egymastol. A valod-
sagos logaritmikus amplitid6é Jelleggorbe meredeksége a met-
szési korfrekvencian Igy nagyobb lesz, mint C-20 ~5. Ez azt

Jelenti, hogy novekszik a rendszer lengési hajlama.

A Kg attételi viszonyszam novelésekor egyrészt csokken

a rendszer K = *H erdsitése, masrészt az korfrekvencia

noévekszlk, mert
it - T. ¢ CK.K"
A vizsgalt Jelformalé tag alkalmazasanak hatranyai:
- az atmeneti folyamatok hossz(G ideig tartanak;
- az adott magassag allando6 értéken tartasat a rendszer

marad6é hibaval hajtja végre.

A marad6é szabalyozasi hiba kiklszob6lése érdekében

Jelformalé tag kovetkozé alakjat szokas hasznalni:

K« M s)
v T o: : 0 " IT-(kh * ~ ) " H Cs!>-Hdsb:
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A merev visszacsatolasd bolintasi robotpiléta vezérlési
torvényo az adott boélintasi szog Ismeretében a kovetkez6kép-
pen irhaté fel:

6 =KC .y «\ “zubpr4a;H*a xXH-H.OY,-

Kg ¢ CK, ¢ -XH-H 5 ¢ K
ahol: — CH-HAJ - a maradé hiba kiktuiszébolésére szolgalé
integral Jel;

- a hibajel integraljanak attételi
viszonyszama.

A Jelformalé tag atviteli figgvénye Ismeretében hatarozzuk

meg a nyilt vezérlési kor atviteli fuggvényét:

*n(47 I)

s CT.s+l)Cs

ahol: K= PR . a rendszer erGsitése.
T a

A nyilt vezérlé rendszer atviteli fuggvénye alapjan ha-



taro6zzuk meg a Bode-diagramot és végezzllk a rendszer dl

namikai tulajdonsagainak vizsgalatat C8. abra).

8. abra

A nyilt vezérlési rendszer Bode-dlagramJa

Ha megnoéveljuk a Kjyy attételi viszonyszamot. akkor
egyrészt né a rendszer erdsitése

*s
K = KrTa « masrészt né a

korfrekvencia is.

Ez azt jelonti. hogy a logaritmikus amplitadé Jelleggdrbe
egyre magasabb korfrekvencia-tartomanyban metszi a vizszin-
tes tengelyt, tehat -——» -i- . Mivel |20 ~] -0 torést
eléidézd korfrekvenciakon az aszimptotlkusés avalésagos lo-

garitmikus amplitadé Jelleggorbe |3 -al kuléonbozik egy-



mastél. ezért a Bode-dlagram meredsége az korfrekvenci-
an nagyobb lesz. mint (-20

A rendszer lengési hajlama tehat erésédni fog. ami nemkiva-
natos Jelenség.

3. Az atmeneti folyamatok Idejének csokkentése és a maradd
hiba kikuszobo6lése érdekében szokas a Jelformalé tag alabbi

alakjat hasznalni:

P VvV *5 Kii
vie. It'co-Hdsb “ RTs rK-j" 1 )
tehat: KH

v, Teb o (a-H

A merev visszacsatolasé bélintasi robotpiléta vezérlési
torvénye az adott boélintasi szog ismeretében a kovetkezé
alakban irhato fel:

= K. CO-B.3 # K =« W *
»Q .5

Kfi
(kh kh*) (h-h.)"V

ahol: KACH-H"Ds - az atmeneti folyamatok idejének csokken-
tésére szolgald sebességi Jel;
- a hibajel sebességének attételi viszony-

szama.

Ismerve a Jelformalé tag atviteli fuggvényét, hatarozzuk meg

a nyilt vezérlé rendszer atviteli flggvényét:

K f RS « -]
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T 4sf)

Ahol: K - a vezérld rendszer er@sitése.

A nyilt vezérlé rendszer atviteli fuggvénye alapjan rajzol-
juk meg a rendszer Bode-diagramjat és vizsgajuk meg dinami-
kai tulajdonsagait CO. abra).

abra

A nyilt vezérlési r fndszier Bodo-diagramja

A K:t attételi viszonyszam novelése a y [{Ftoréséi frek-
véneia cs6kkentését eredményezi a rendszer alland6 erésitése
mellett, tovabba a KE attételi viszonyszam novelése csokken-
ti a kisfrekvencias lengéseket, viszont az w > 0.25-wM frek-

venciakat erésiti. Mivel a metszési korfrekvencia u Y]
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-hez. ezért az atmeneti folyamatok idéje csokkeni fog. A
Bode-dlagram a 0. .-ibrdn lathat6é moédon fog valtozni Cszagga-
tott vonali.

Autgmavuu? "KASittflnSsaqu repiljfe”
VterJ2iwxlla

1. A vadaszbombéazé reptil6gépek fedélzeti automatikus vezérld
rendszere lehet6vé teszi a valésagos ropUlési magassag

C100. ..600 mu kozotti stabilizalasat.

A vezérlé rendszerben a hibajel formalasa a kovetkezd

osszefliggés alapjan torténi

WY_gRRY T Ry

AH - H-H -
ahol: - adott, stabilizalni kivant valésdgos repiulési
magassag;
H - pillanatnyi valdsagos repulési magassag;
AHrv - eltérés az adott, stabilizalni kivant repalési

magassagtol;

s *AHkv~ a barometrlkus repiilési magassag valtozasi se-
bessége;

KMV;Kj*- magassagi és a fligg6leges sebességi Jel attéte-

li viszonyszamai;

6allando.

A hibajel formalasa a klsmagassagd radiomagassagméré RV
és a magassagi helyesbité egység KV Jelel alapjan torténik.
A magassagi helyesbité6t és a radiomagassagmérét a vezérld
rendszerben tobb célra Is hasznaljak: példaul veszélyes ma-
gassagrol torténé kivezetéskor vagy a barometrlkus repUlési

magassag stabilizalasakor.

Az automatikus vezérlé rendszer vezérlési Jelét a ko-

vetkezé alakban lehet felirni:



ahol; AH

K~O-s

W- - s ML

hibajel. 42 adott valdsagos reptlési magas-

sagtél valé eltéréssel aranyos villamos

a hlbajéi valtozasanak sebességével ara-
nyos villamos Jel. mely az atmeneti folya-
matok ldejének csokkentésére szolgal;

a hlbajel attételi viszonyszama;

a sebességi Jel attételi viszonyszama;

a repUlégép tomegkozéppontja mozgasanak
csillapitasara szolgalo Jel;

az adott Jel segitségével a vezérlo Jel
formalasakor figyelembe veszik a repUlogép
sebességvektoranak a vizszintes horizonttal
bezart szogét is C4. abrai;

attételi viszonyszam.

Az automatikus vezérlé rendszer kormanygépének vezérlé-

si torvényét a vezérlési Jel Ismeretében a kovetkezé alakban

adjak meg:

0) + Kgoy
z

A vezérlési torvényben:

*WEZ

izszintes vezérsik"” Iranyitasi
csatorna kormanygépébon izodrém vissza-
csatolast valésitanak meg;

- vezérlési Jel;
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6

6 -a struktaraile stabilitast biztosité Jel;

Kw e« 2 - a kereszttengely koruall lengések csilla-
pitasara szolgalo Jel;
Fn - a hatarolé elem, mely a fuggé6leges tal-
N

terhelés adott értéket meghaladé noveke-
dését meggatolja.

Az automatikus vezérlé

rendszer vezérlési
alapjan rajzoljuk meg a

torvénye
rendszer egyszerlsitett blokkvazla-

tat "kismagassagu repllés Uzemmoédban" CIO. &bra).
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10. 4bra
Az automatikus vezérlli rendszer egyszerisitett

blokkvazlata



A radibmagassagméré segitségével megvaldsitott klsma-
gassagl ropUlések automati

alasanak alapveté hibaja, hogy a
valésagos ropulési magassag stabilizalasa esetén a radléoma-
gassagméré gyakorlatilag a repulégép és a foldfelszin tavol-
sagat méri a foldfelszinre kozel meréleges Iranyban <11. ab-

rai.

11. abra

A magassagmérés elve radiémagassagmérével

Az ilyen, kismagassagu repulést megvalésité rendszerek csak
co I0i°-0s emelkedési foldfelszin feletti atrepUlést tud-
nak biztonsagosan végrehajtani. Nagyobb emelkedések esetén
Jelent6s mértékben megné a foldfelszinnel torténé Utkodzés
valdsziniisége.

2. Harci helikoptereink egy részének fedélzetén rendszere-

sitett automatikus vezérlé rendszer biztositja a val6ésagos

repulé magassag C5...100 mi kozotti stabilizalasat.
A vezérlé rendszer kombinalt hidraulikus tolattyls er6sit6-

jének vezérlési torvénye a kovetkezd alakdi:
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Tehat: & B
E o TTAT ( Vv,'S) mTiV (Iv)k" <hv-hv, 3-

< *,vy) mirar(<v CV«v.> - <% Vy).

ahol: - Adott, stabilizalni kivant valésagos re-

pUlési magassag;
pillanatnyi valésagos repUlésl magassag;
adott fuggbleges sebesség;

*v ~ attételi viszonyszamok;

- hibajel;

eslllapitéjel. mely a helikopter téomeg-
kozéppontja palyamozgasat igyekszik ga-
tolni .

A vezérlési torvény alapjan rajzoljuk meg az automati-
rendszer

egyszerlsitett blokkvazlatat.
gassagl repUlés” Uzemmoédban Cl2. &bra}.

kus vezérld

"Klsma-

12. abra
Az automatikus vezérlé rendszer egyszerisitett

blokkvazlata
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Az automatikus vezérlé rendszerben a pillanatnyi valé-
sagos rept i

Iési magassag mérésére a kismagassagd ra

magas-
sagméré szolgal. Ez azt Jelenti, hogy a repulési magassag
mérése gyakorlatilag a helikopter alatt torténik a foldfel-
szinre kozel meréleges iranyban. Az ilyen magassagmérési elv
alapjan mdkoédé automatikus vezérlé rendszert csak a klsemel-
kedésl foldfelszin és tereptargyak feletti AatrepUlésre lehet
hasznalni. Ha Jelentés meredekségig foldfelszint (domb, hegy)
kell atreptulni, a vezérlé rendszert alkalmazni nem szabad,
mert Jelentésen né a foldfelszinnel vagy a tereptarggyal
torténé Osszeutkozés veszélye.

A vadaszbombazé repulégépek és a helikopterek vezérlé

rendszereinek vizsgalata utan a kovetkezéket mondhatjuk:

- alkalmazasuk hatranya, hogy csak kisemelkedésd fold-
felszin és tereptargyak atrepulésére alkalmasak Caz emelke-
dés szdge: a < 10°);

- nagy emelkedések esetén Jelenté6sen romlik a repUlés
biztonsdga azaltal, hogy né a foldfelszinnel, illetve a te-

reptargyakkal térténé Utkozés veszélye;

- alkalmazasuk elénye, hogy a kismagassagd repilés
automatizaladsahoz nincs sziikség djabb fedélzeti berendezések
rendszerbe allitdsara, mert a vezérlé rendszert a mar meglé-

v6 fedélzeti berendezésekre alapozzak.
Terepkoveté lokatorok

Mint mar korabban emlitettem, az altalunk vizsgalt fe-
délzeti automatikus vezérlé rendszerek alapveté hibaja, hogy
a val6sagos repulési magassag mérése gyakorlatilag a repulé-
szerkezet alatt toérténik, Igy tehat csak kisemolkedésid te-
reptargyak Aatrepulésekor végezhet a repulészerkezet automa-
tikus repulést. A mar emlitett hianyossagok kikuszobolésére
a repulészerkezetek fedélzeti berendezései djabban a "valé-



sdgos” repUlési magassagot az Ugynevezett el6retartasi pont-

ban mérik. Ezzel nagyobb meredekségei tereptargyak automati

kus atrepUlése is lehetségessé Valik, mivel ily moédon tobb
idé all rendelkezésre a tereptargy kikertlésére. A "valdsa-
gos"” repUlési magassag elGretartasi pontban torténé mérésére
specialis. monoimpulzuB rendszerl toropkéveté radidlokatorok
szolgalnak CI13. abran.

13. abra

"Valésagos" repUlési magassag mérése az elGretartasi
pontban

Hy - valésagos repUlési magassag;

a - allasszog;

fi - helyszog;

Hva - "valésagos" ropUlési magassag az "A" eldretar-

tasi pontban;
- a replilégép és az elGretartasi pont tavolsaga;
- a replilégép sebessége;

A 13. abra alapjan:

Hva ® D»sinC/3-00
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Terepkovet6 lokatorok alkalmazasa esetén az automatikus
vezérlé rendszorok bélintasi csatornajanak vezérlési torveé-
nyeit a radidlokator altal eldallitott "H~" J*1 alapjan
formaljak. Teropkoveté lokarotok alkalmazasaval Jelentés
mértékben kiszélesedik az automatikusan végrehajthaté repu-
lések tartoméanya, mivel az alkalmazott magassagmérési elv
mar Jelent6sebb emelkedésli tereptargyak atrepulését is lehe-
t6vé teszi. A biztonsadgosan atrepulheté tereptargyak, fold-

felszin maximalis emelkedési szdge: a £30°.

Sajnos, repll6csapatalnk a kornak ezt a technikai szin-
vonalat még nem tukrozik, de a miszaki szakembergardanak fel
kell készulnie ezen fedélzeti rendszerek (zemeltetésére,

esetleges csapatJavitasara is.
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