
S zabo lc si Róbert mk. főhadnagy

ÁTTÉTELI VISZONYSZAMOrf MÖOCSITASA A FEDÉLZETI AUTOMATIKUS 

VEZÉRLŐ RENDSZEREKBEN "AUTOMATIKUS BEJÖVETEL" 
ÜZEMMÓDON

Harci repülőgépeink nagy többségének fed é lze tén  a repü ­
lé s  egyes f á z i s a i ,  valam int a l e s z á l lá s  au tom atizá lására  au­
tomatikus v ez é r lő  rendszereket alkalmaznak. Az automatikus 

v ez é r lő  rendszerek m entesítik a repU lőgépvezetőt a ru tin  

J e lle gű , valam int a hosszü id e ig  t a r tó  repü lések esetén  az 

egyszerű  fe lad atok  végreh a jtá sa  a ló l  Cpl. az irányszög  s t a ­
b i l i z á lá s a  O tvonalrepU lés e se tén ). A fe d é lz e t i  v e z é r lő  rend ­

szerek k is z é le s ít ik  a repü lőgép  alkalmazásának h a tá ra it  a z ­
z a l .  hogy lehetővé  te sz ik  a repü lőgép  o lyan ir á n y ít á s á t ,  me­
ly e t  az ember p s z ic h o f lz io ló g ia i  Jellem zői nem engednek meg 

Cpl. kismagasságű repü lések vég reh a jtá sa )

Az automatikus v ez é r lő  rendszerek alkalmazásának h á trá ­
nya az. hogy a rendszer működése közben a repü lőgépvezető  

koncentrálóképessége csökken, ő zé rt a re p ü lé s i körülmények 

h ir te le n  m egváltozása vagy a rendszer meghibásodása esetén , 
melyek In d oko lttá  te sz ik  az á t té r é s t  kézi v e z é r lé s re , a re  

pülőgépvezető csak bizonyos id ő  e l t e l t e  után képes átvenni a 

repü lőgép  ir á n y ítá s á t .

V iz sg á lju k  meg a repü lőgép  dinamikus v ise lk e d ésé t  auto­
matikus le s z á l lá sk o r .  Az automatikus bo jövote l v ég reh a jtá sá ­
hoz a következő fö ld i  és fe d é lz e t i  berendezések szükségesek:

ESI dl é K.

TIRA -  t á v o li  irányadó  rád ióá llom ás;
KIRA -  k ö z e li irányadó  rád ióá llom ás;

KRM -  irán y p á ly a  rádióadó ;
6RM -  s ik ló p á ly a  rádióadó ;
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Fedél z e t l  berendezések:

MRP -  markor rádióvevő;
RSZBN -  közöl nav igác iós  és  lö s z é i11 tó  rendszer;
ARK - automatikus rá d ió irán ytű ;
RV -  klsmagasságt! rádió-m agasságm érő;

SZAU -  automatikus v e z é r lő  rendszer;
ACSSZ -  fe d é lz e t i ó ra ;

A repü lőgép  t é rb e l i  mozgásét l e í r ó  d if fe re n c iá le g y e n ­
le t -re n d sz e r  a lap ján  szokás megkülönböztetni a repü lő szerk e - 
ze t hosszirányt! és o ld a lirán y t! mozgását. A hosszirányt! és 

o ld a lirán y t! mozgás kü lönvá lasz tásáva l lényegesen könnyebb 

le s z  az ir á n y ít á s i  rendszer automatikai v iz s g á la ta . Ml a to ­
vábbiakban szintén  két részben v iz s g á lju k  a l e s z á l lá s  fo ly a ­
matát.

I .  A REPÜLŐGÉP HOSSZIRÁNYÚ MOZGÁSA AUTOMATIKUS 

BEJÖVETELKOR

Végezzük e l a repü lőgép  "v íz s z in te s  v e z é rs lk "  I r á n y ít á ­
s i  csatornájának v iz s g á la tá t  automatikus b e jö v e te lk o r , l e ­

s zá llá sh o z  C l. á b ra ).

Hosszirányt! mozgás automatikus be jövete lko r
1 . ábra
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Automatikus be jövete lko r a lap ve tő  követelmény az. hogy 

a repü lőgép tömegközéppontja mindig s ik lóp á ly án  maradjon. Az 

automatikus v e z é r lő  rendszer a lap ve tő  fe la d a ta  tehát az, 
hogy a v íz s z in te s  vezérs lk  m egfe le lő  k ité r lt é s é v e l  b i z t o s í t ­
sa a tömegközéppont s ik ló p á ly án  ta rtá sá t .

6 -  p ályaszög ;
-  s ik lő p á ly a  á l lá s s z ö g e  (á l la n d ó  é r té k ű };
-  p il la n a tn y i s z ö g e lté ré s  a s lló p á ly a  egyen lő  J e lű  

z ó n á já t ó l ;
AH -  p il la n a tn y i l in e á r is  e lt é r é s  a s lk i  ó p á ly á tó l ;
v -  a be jö ve te l sebessége;
R -  a tömegközéppont távo lsága  a ,,GRMM- t ő l ;

Határozzuk meg az " * s " v á lto zá sá t  a v íz s z in te s  vezérsik  

im pulzusszerú k i t é r ít é s e  esetén. Az 1. áb ra  a lap ján :

R a: -  v 

AH S R  « s
AH = H - H s »  v  * ln  fl -  v  s in  6s  s  v í  -  v

iH k  v  c e  -8 )  s

A fe n t i egyen letren dszer l ln e a r i z á lá s a  után a következő  

egyen letren dszert kapjuk:

R -  -v  

Hs ■ v  e

A kapott egyen letren dszer u to lsó  egyen le té t d e r iv á lju k  

az idő  s z e r in t ,  és tegyllk egyen lővé a második eg y e n le t te l:

•R í  ♦ R c

H, *  v ®
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Tehát:

6  *» - S~  c  -  c  »  T r  -  £ C1Dv s s s s  s

Ahol:

Ts -  -----  id őá llan d ó

Az C15 egyen le te t Í r ju k  fö l  operátortartom ányban:

T.S -  4C,Cs> «• 0Cs!>

CTss-13 c^CsD = ÖCs>

A p á lyaszög ás a b ó lin tá s i  szög között ism ert a követ­
kező össze fU ggós :

ÖCsD = &C*3 C25

ahol: & -  b ó lin tá s i  szög;
T^ -  a repü lőgép param étere itő l fUggő id őá llan dó ;

Egyenlővé téve az Cl> ás C25 egyen leteket:

CT. . - 0  V 3 ■ T ^ T T T  « ‘ 3

V ' 3 ■ CTt ,  -  l i » 9«  .  1 > •  Cl3

Mivel a gyakorla tban  Ts ** »  1 ; e z é rt  CT^s-1? % Ts s

Tehát:

V *3 ■ t ,  ; " i r e; " . T  * * 3
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A b ó lin tá s i szög egységnyi m egvéltozása esetén  az 

" * 8C O "  s zö ge lté ré s  időfüggvénye tehát a kővetkezőképpen 

A la k u l:

A C O  szögei t é r í t é s  Id ő -  
függvénye

2 . ábra

A továbbiakban ad o tt­
nak tek in tjük  a repü lőgép  

a lap vető  á t v i t e l i  fü gg ­
vényeit. A “v íz s z in te s  ve­
zér s ík "  csatorna á t v i t e l i  

függvényét ismerve a repü­

lőgép  tömegközéppontjának 

mozgását a sik lópá lyáh oz  

képest a következő b lokk ­

v á z la t ta l szem lé ltet jü k :

A repü lőgép mozgása a sik lóp á ly áh oz  képest
3. ábra

ahol: ua  -  a repü lőgép  e s i 1 1  api tá t ia n  lengéseinek kör­
fre k v e n c iá ja . melyeket a repü lőszerkezet pa 

ram éterel egyértelműen meghatároznak

-  logaritm ik us dekrementum.

Kwv ■ j=2— -  & repü lőgép  e rő s íté se .
*  l 0

A b lok kváz la t a la p já n  m egá llap íth atjuk  a n y ílt  szabá ­
lyo zás i lánc s a já to s s á g a it :
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-  a n y í lt  rendszor köt. egymással sorbakapcsol t  In t e g ­
r á ló  tago t tarta lm az;

-  a b e jövete l s o r ln  a Ts ■ —5— Id őá llan d ó  v á lto z ik , mert 

a le s z á l lá s  során  g y a k o r la t i la g  v = const. R *» const.

Az edd ig  elhangzottak a la p já n  a következő m egá llap ítá st  

tehetjük :

A b ó lin tá s i  szög m egváltozása esetón  vá ltozn i fo g  a 

repü lőgép tömegközéppontjának he ly zete  a sik lóp á lyáh oz  ké ­
pest. Tehát a b ó lin tá s i  szög m egfe le lő  m egvá ltoztatásával 
e lé rh e tő , hogy a be jö ve te l sz lgo rü an  a s ik lóp á ly án  tö r té n ­
jen . A repü lőgépet s lk ló p á ly á n  t a r tó  automatikus v e z é r lő  

rendszer a la p já u l merev v issza c sa to lá s i! b ó lin tá s i  ro b o tp iló ­
ta  s z o lg á l ,  melyben h ib a je lk én t a s lk ló p á ly a  egyen lő  Jelű  

zón á játó l v a ló  e lt é r é s t  "^ s "  használják . Az h ib a je le t
az "RS2BN" közel n av igác ió s  és l e s z á l l í t ó  rendszer á l l í t j a  

e lő . R a jzo lju k  meg a vezé r lő  rendszer b lok k váz la tá t C4. 
á b ra }.

4. ábra
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Ahol; A^z -  a repü lőgép k e resztten ge ly  körU li fo rg á s i sebes ­
ségének mérési p on tatlan ság*

Ad -  a b ó lin tá s i szög mérési pontatlansága  

A^s -  a s ik ló p á ly á tó l v a ló  s zö ge lté ré s  mérési pon tat lan sá ­
ga

<5^ “ b ó lin tá s i  irányO zavaró  hatásU forgatónyomaték ek v i­
valens korm ányfelUlet elm ozdulása Cpl. l e s z á l ló  vagy 

f e l s z á l l ó  légáramok
Kd -  b ó lin tá s i  szög á t t é t e l i  viszonyszáma
Kw  ̂ -  b ó lin tá s i  szögsebesség á t t é t e l i  viszonyszáma.

A merev v issza c sa to lá sU  b ó lin tá s i  ro b o tp iló ta  

á t v i t e l i  függvényét a kővetkező alakban lehet f e l í r n i :

V  *  1_______________
CTe s  «■ l X s 2 ♦ S Z y ftf  ♦ u g )

Ahol: T0 -  ♦ CK^ K̂ cs5_1 “ id őá llan d ó

Kw^cj; -  a repü lőgép  e rő s íté s e  b ó lin tá s i  c s i l l a p í t ó  

alkalm azása esetén ;

— a repü lőgép  lengéseinek c s i l l a p í t á s i  t é ­
nyezője merev v issza c sa to lá sU  b ó lin tá s i  r o ­
b o tp iló ta  alkalm azása esetén ;

-  a repü lőgép  s a já t  lengéseinek körfrekven ­
c iá ja  merev v is sza c sa to l ásd ro b o tp iló ta  a l ­
kalmazása esetén.



Az automatikus v ez é r lő  rendszert megadhatjuk az a láb b i  
e g y sze rű s íte t t  formában Is : m

Az automatikus vezé r lő  rendszer e gy sze rű s íte tt  

b lok kváz la ta  

S. ábra

A b lok kváz la t a lap ján  határozzuk meg a n y í l t  rendszer 

á t v i t e l i  függvényét. Legyen AefiCs3 ■ O. Tehát

¥ v °  •  V c * 3 V < * 3 ■

C T e» « 5C T « *  CTe s*1

V ,  < s >  -  V * Cs 5
T  s  ^ T . s + l ) C s  +2^ ,

A v e z é r l ő  r e n d s z e r  a u t o m a t i k a i  v i z s g á l a t á n a k  l e f o l y t a ­

t á s á h o z  s z ü k s é g e s  a  " V  *C s D ”  á t v i t e l i  f ü g g v é n y  I s m e r e t e  i s .
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A továbbiakban v iz sgá lju k  meg 2 j e l  form áló ta g  leh etséges  

á t y i t o l i  függvényeit.

w K
l . s  A Je lfo rm áló  tag  á t v i t e l i  fllggvénye: V^*Cs3* -  ^r—

A merev v is sza c sa to lá só  b ó lin tá s i  ro b o tp iló ta  v ez é r lé s i  
tö r vénye:

K .C « -e  )  *  K

b ó lin tá s i  szög s z e r in t i  á t t é t e l i  viszonyszám  

a b ó lin tá s i  szög p illa n a tn y i értéke  

a b ó lin tá s i szög adott értéke  

ke resztten ge ly  kö rU li szögsebesség

M ivel: V ^ C . )  -  ^ ezért

6 CsD a

Ahol: K£ -  a s lk ló p á ly a  egyen lő  Je lű  zón á játó l v a ló  e l t é -  

s ré s  á t t é t e l i  viszonyszáma.

Az adott b ó lin tá s i  szögérték re  kapott k i fe je z é s t  he­
ly e tte s ítsü k  be a v e z é r lé s i törvénybe:

* 7 ”  V
K o  -  K. & ♦ K -  *



A v e z é r lé s i törvényben sze rep lő  Jelek:

« .  -  c s i l l a p í t ó  J e l, mely a  repü lőgép  ko resztten ge ly

körü li lengéseinek  c s i l l a p í t á s á r a  szo lgá l 
K£ c s  -  h l ha jo l

Jának mozgását Igyeksz ik  meggátolni és b i z t o s í t ­
ja  a v e z é r lő  rendszer s t a b i l i t á s á t .

Az adott J elform áid  tag alkalmazásának hátrányai:

-  az átmentei folyamatok hosszé id e ig  tartanak;
-  a v ez é r lő  rendszer a h ib a je l  ledo lgo zá sá t  maradd 

h ibával h a j t j a  végra;

2. /  Az átmeneti folyamatok idejének  csökkentése é rd e ­
kében a J elform áid  tag  á t v it e l  l függvényét a következő a la k ­
ban szokták megadni:

Ahol: -  a h ib a jé i sebességének á t t é t e l i  viszonyszáma.

A ro b o tp lld ta  v e z é r lé s i törvénye ebben az esetben  a 

következőképpen lrh a td  f e l :

e s i l l a p l t d  J e l.  mely a repü lőgép  tömegközéppont'

6&C s3 1

-  Ke »  *  K z'



ahol t  CKf  s c s^ s e b e s s é g  Jel az átmeneti folyamatok I d e jé ­

nek csökkentésére s z o lg á l.

3 ./  A maradó hiba k ikü szöbö lésére  szokás a J elform áid  

tag  á t v i t e l i  függvényének a láb b i a la k já t  a lkalm azni:

®»Cs:> 1  r * .  1
» . c * 5 '  * 7 ^  ( v  V  *

Ahol: K -  a  h ib a je l  in teg rá lján ak  á t t é t e l i  viszonyszáma

A ro b o tp iló ta  v e z é r lé s i törvénye a kővetkező alakban  

Írh a tó  f e l :

® w  .  K« « - » , : >  *  K«a  6»a ■ Ke [ »  . 4 -  [v

♦  K„ 2 - 2 -  «  .  K *  •=- »  - i =

ahol a £— « s j  in teg rá l Jel a maradó h iba k ikü szöbö lésé ­

r e  s z o lg á l.

V iz sg á lju k  meg a n y í lt  rendszer á t v i t e l i  függvényét, ha J e l ­
form áid  tag  a la k ja
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Ebben az esetben  a n y ilt  rendszer á t v i t e l i  függvényét a kö­

vetkezd alakban Írh atjuk  f e l :

v  c*> -  n - i  ------------------- -----------------------g -
s  Ts *CT^s>i:>Cs

V  <V*'X»Z*a„¥-$= eT^ ixs^at^^ í

v
aho l: K ■ p------5— -  a v e z é r lé s i kör e rő s íté se .

Az automatikus v ez é r lő  rendszer á t v i t e l i  függvénye a lap ján  

határozzuk meg a rendszer Bode-diagram Ját C6. á b ra }.

es

A v e z é r lé s i kör e rő s íté s e : K



ahol: K ; K, á t t é t e l i  vlszonyszáraok.

v  -  a be jö ve te l sebessége

R -  a repü lőgép  tömegközéppontjának "GRM"-től mért t á ­
vo lsága.

Mivel az automatikus be jövete l g y a k o r la t i la g  á llan dó  

sebességge l tö rtén ik , a repü lőgép  "GRM”-t ő l  mért távo lsága  

pedig állandóan  csökken, ő zé rt automatikus b e jö v e te l esetén  

a rendszer e rő s íté s e  folyam atosan növekedni fog . A n y í lt  v e ­
z é r lé s i  kör Bode-diagram ja az 6. ábrán lá th a tó  módon fo g  

m egváltozni C szaggatott v o n a l}. Az 6. ábrán Jól lá th a tó ,  
hogy a Bode-dlagram  egyre magasabb frekvenciatartom ányban  

metszi a v íz sz in te s  ten ge ly t. Ez azt J e le n t i ,  hogy erősödik  

a v ez é r lő  rendszer len gés i hajlama.

A rendszer dinamikai Jellem zői abban az esetben lesznek  

á llandóak , ha b iz to s ít a n i tudjuk a v e z é r lő  rendszer á lla n d ó  

e rő s íté s é t :

K = — R ® const.

Már korábban em litettem , hogy a b e jö v e te l g y a k o r la t ila g  

á lla n d ó  sebességge l tö r té n i.  Tehát annak érdekében, hogy a 

v ez é r lő  kör e rő s íté s e  á lla n d ó  é rték ű  maradjon, a "K£ " - t  

vagy a á t t é t e l i  viszonyszámot folyam atosan v á lto z ta tn i
k e ll .  Mivel az á t t é t e l i  viszonyezám fo lyam atos v á lto z ta tá sa  

egy ktllön rendszert ig é n y e l, e z é rt  a v e z é r lő  kör e l ő á l l í t á s i  

kö ltsége  nőni fog.

A rendszerbe á l l í t o t t  fe d é lz e t i  automatikus vezé r lő  

rendszerekben automatikus b e jövete lk o r az á t t é t e l i  v i ­
szonyszámok nagyon egyszerű  m ódosítását alkalm azzák A tá vo -



1 1  Irányadó rád ióá llom ás f ö lö t t i  á t rep ü lé s  1 d óp illan atában  a 

" á t t é t e l i  viszonyszámot egyszer, ugrásszerűen csökken- 
s

t ik .

I I .  A REPÜLŐGÉP OLDALIRÁNYÚ MOZGÁSA AUTOMATIKUS 

BEJÖVETELKOR

Végezzük e l a repü lógép  “csű rő " I rá n y ítá s i  c sa to rn á já ­
nak v iz s g á la tá t  automatikus b e jö vete lk o r C7. ábra>. Ahol:

le s z á llá sh o z
7. ábra

L -  a repü lőgép  tömegközéppontjának a "KRM" rád ióadó ­
é tó l mért távo lsága ;

z  -  p il la n a tn y i e lt é r é s  az irán yp á ly a  egyen lő  J e lű  

zón á játó l Ca le s z á l ló p á ly a  ten ge ly étő l:);

£  ̂ -  p i l la n a tn y i s z ö g e lté ré s  az lrán yp á lya  egyen lő  Je­
lű  z ó n á já tó l;

v  -  a repü lőgép  sebessége; 
w -  o ld a lirá n y ú  s zé l sebessége; 
v^ -  eredő  sebesség;

az o ld a l szé l szöge; 
y  -  legyező  szög;

Automatikus be jö ve te lk o r a lap vető  követelmény, hogy a 

repü lőgép  tömegközéppontja a le s z á l ló p á ly a  tengelyében ma­
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radjon. A fe d é lz e t i  automatikus v ez é r lő  rendsz*r f ő  fe la d a ­
ta . hogy csűrök k itö ré sé ve l b iz to s ít s a  az c^ = 0  é rtékű  szö ­
get. Az c  ̂ J e l l e l  arányos villam os J e le t az "RSZBN" közel na­
v ig ác ió s  és l e s z á l l í t ó  rendszer á l l í t j a  e lő .

A 7. ábra a lap ján :

z  5: L í  t

z *  -  v#C„ * fi%7>

L Sí — v e

Az e ls ő  e gyen le te t d e r iv á lju k  az Id ő  s z e r in t  és tegyUk 

egyenlővé a második e g y en le tte l:

1 ■ L  * i  *  L  ♦  1. .  L  í j  -  v #

L *1 •  v. * i  ■ -  V *  *  <W >  ' íV .

- 5 -  *X *  * 1  *  *  C*  *  < » «>

ahol: T, -  ■

V l  "  r i  "  “  C*  +

id őá llan d ó

Az u to lsó  egyen le te t Ír ju k  f e l  operátortartom ányban: 

Tas  -  * 4C*> -  -  <¥• ♦ ^s z >

CT^s-lD « áC*5 -  -  Cw ♦ ft%x>

Mivel CO sec. e zé rt a fe n t i egyen le te t a következőképpen
leh et f e l í r n i :



V *3 -  - 17? c*  ♦  ^

Tehát: függ: -  a le gyező -szögtő l
-  az o ld a ls z é l  szögétő l.

A csűrök egységnyi ki t é r ít é s e  esotén a repü lőgép  té rb e ­

l i  h e ly zeté t meghatározd szögok időfUggvényel az a láb b i a la ­
kúak lesznek:

Az o ld a lirán y ú  mozgás szögeinek IdőfUggvénye
8 . ábra

Ahol: -  a repü lőgép  hossztenge ly  kö rU li szögsebessége  

r  -  d ő lé s i szög  

V -  legyező  szög
c^ -  az lrán yp á lya  egyen lő  J e lű  zón á já tó l v a ló  szög ­

e lté r é s .

A továbbiakban ismertnek tek in tjük  a repü lőgép  bedönté­
s i  csatornájának á t v i t e l i  függvényét. Az á t v i t e l i  függvény  

ism eretében a repü lőgép  mozgását az 1 ránypályához képest az 

a lább i b lok k v áz la tta l leh et s zem lé lte tn i:



Ahol: -  Id őá lland ó

'  -  a repü lőgép  e rő s íté s e
x

A b lok kváz la t a lap ján  határozzuk mag a n y í lt  s zab á ly o ­
zá s i lánc  s a já to s s á g a it :

-  a rendszer három, egymással so rba  kapcso lt In te g rá ló  

tagot ta rta lm az;
-  b e jövete lk o r a Id őá llan d ó  folyam atosan

csökken, mivel a l e s z á l lá s  a la t t  g y a k o r la t i la g  v  * 

const; L «* const.

Ha tehát v á lto z ik  a repü lőgép d ő lé s i szöge, vá lto zn i 
fo g  az lrán y p á lyá tó l v a ló  s zö ge lté ré s  i^ C t ) i s .  Ebből követ­
kezik . hogy a csűrök m egfe le lő  e lm ozd ításával b iz to s íth a tó  a 

repü lőgép  tömegközéppontjának lránypá lyán  ta rtá sa .

Az lránypá lyán  t a r tó  automatikus v e z é r lő  rendszer a la p ­
já u l merev v is s z a c s a to lá s é  bedöntési ro b o tp iló ta  s z o lg á l .  A 

vezé r lő  rendszerben h iba je lk én t az J e le t  h aszn á lják , me­
ly e t  az "RSZBN ** közel n av igác iós  és  le s z á l lltó re n d sz e r  á l l í t  

elő .R a jzo lJ uk  meg az automatikus v e z é r lő  rendszert C9.ábráu l

Az o ld a lir á n y é  mozgás automatikus v ez é r lő  rendszere

9. ábra

ÖO



Ahol: A ^  ; Ay; Ay; Aw^ -  az irán yp á ly átó l v a ló  e l t é r é s .  l e ­
gyezőszög. d ő lés i szög és a hossz-  
ten ge ly  k ö rü li szögsebesség mérési 
p on tat lan sága ;

K ; K -  bedöntési szög és szögsebesség
'  wx

s z e r in t i  á t t é t e l i  viszonyszám.

A bedöntési ro b o tp iló ta  ¥^*Csi á t v i t e l i  függvényét az 

a lább i alakban leh et f e l í r n i :

C c *> C T^s ♦! 5C s2 *2*

Ahol: T = --------- Id őá llan d ó
V V 9

K̂ _; -  bedöntés i, legyezőszög s z e r in t i  á t t é t e l i  v i ­
szonyszám

v -  a repü lés  sebessége
ya -  a legyezőszög adott értéke.

Az automatikus v ez é r lő  rendszer b lokkváz la ta az ¥^*Csi 
á t v i t e l i  függvény 1 senor etében a következőképpen adható meg 

CIO. á b r á i : legyen A ^ C s i  = 0.

Az o ld a lir á n y é  mozgás e g y s z e rű s íte t t  b lok kváz la ta
10 . ábra

01



Az e gy sze rű s íte tt  b lok kváz la t a lap ján  a n y í l t  rendszer 

á t v i t e l i  függvényét a következeképpen Írh atjuk  f e l :

r C»3 .  ■ / '< *>  ¥ % I 3 f— J i----)
*1 * »  *  l

* <*> - - V '*5 — ----r ---------- sr —
1 »  ♦  l>C s  * *  <^> T .s

A rendszer automatikai v izsgá latán ak  le fo ly ta tá sáh oz

szükséges tehát az Y á t v i t e l i  függvény ism erete is .
'‘a

Legyen a Jelform áid  ta g  á t v i t e l i  függvénye arányos:

-  az irán yp á ly a  egyen lő  J e lű  zd n á já td l v a ld  szö g -  

e lt é r é s  á t t é t e l i  viszonyszárna.

Ebben az esetben a n y í l t  v ez é r lő  rendszer á t v i t e l i  

függvénye a következő a lakban lrh a td  f e l :

Kv L SCT( S.13Cs2.<mums ..^

Ahol: tr r -  a v e z é r lé s i kör e rő s íté se .



Az á t v i t e l i  függvény a la p já n  határozzuk meg a rendszer 

Bode-diagram ját C ll ,  á b ra ).

M ivel a l e s z á l lá s  g y a k o r la t i la g  á lla n d ó  sebességge l 
tö rtén ik , e zé rt á lla n d ó  K ; K á t t é t e l i  viszonyszámok esetén  

¥  * i
a rendszer e rő s íté s e  növekedni fo g . mert a repü lőgép  tömeg- 
középpontjának "KRM‘" -t ő l mért távo lsága  folyam atosan csökken 

a b e jö v e te l id e je  a la t t .  Az e rő s íté s  m egváltozása esetén  a 

Bode-dlagram  is  vá lto zn i fo g  Cszaggato tt vonal a 11 • áb rán ). 
A Bode-dlagram  b e jövete lk o r egy re  magasabb fr e k v e n c ia -ta r to ­
mányban metszi a v íz s z in te s  ten ge ly t. Ez tehát azt J o le n t i,  

hogy a v e z é r lő  rendszer len gés i hajlama növekszik. Az au to ­

A n y i lt  v e z é r lé s i rendszer Bodo-d lagram ja  

1 1 * ábra
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matikus v e z é r lő  rondszor á lla n d ó  dinamikai tu la jdonságainak  

b iz to s iá s a  érdekében szükséges a rendszer erős ítésének  á l ­
landó értéken ta rtá sa . Mivel automatikus be jö ve te lk o r a 

rendszer e rő s íté s e  folyam atosan nő a "KRM" adótól v a ló  tá ­
vo lság  függvényében, e zé rt I d e á l is  esetben az e r ő s í té s  á l ­
landó értéken ta rtá sa  a K vagz a K á t t é t e l i  viszonyszámot 

¥ * i
szin tén  folyam atosan, a m eg fe le lő  módon k e ll m egvá ltoztatn i. 
Ebben az esetben b iz to s ít o t t  a v e z é r lő  rendszer dinamikai 
je llem zőinek á lla n d ó  vo lta .

Mivel folyam atos szabá lyozást m egvalósító  á t t é t e l i  v i ­
szonyszám módosító rendszer k ié p íté se  tú lságosan  k ö ltsége s, 
ezért a á t t é t e l i  viszonyszámot automatikus b e jövete lk o r
egyszer, a tá v o li  irányadó rád ióá llom ás f e l e t t i  á trep lilé s  

id ő p illan a táb an  ugrásszerűen csökkentik.

A és  a á t t é t e l i  viszonyszámoknak az e m líte tt

módon tö rténő  m egvá ltoztatását alkalm azzák példáu l a SZAU-23 

ESZN. S2AU-23A és a SZAU-23 UB fe d é lz e t i  automatikus vezé r lő  

rendszerekben.
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