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A REPULOGEP HOSSZIRANY* MOZGASANAK FELOSZTASA.
MOZGASEGYENLETEK,ATVETELI FUGGVENYEK

Az esetek tdobbségében Jellegzetes sajatossagként je-
lentkezik a repulégépnek azon képessége,hogy jelentéds mér-
tékben gyorsabban valtoztatja az allasszéget,mint a sebes-
séget. Az Allasszog kétszeres értékre torténdé megvaltoztata-
sahoz maéasodpercek,néha a masodperc tortrészei szukségesek,a
sebesség kétszeres értékre torténé valtoztatdasdhoz, pedig
tobb tiz masodperc sziukséges.Ezért kozelitéen a hossziranyu
mozgasban két mozgasforma valaszthaté ki:a kis Crovidperi6-
dusl) hosszirAnyd mozgas,f6képpen az &allasszog gyors valtoz-
tatasaval jellemezhet6 és gyors mozgas és a nagy (hosszuUpc-
riodusd) hossziranyd mozgas,ami féleg a repulégép sebessé-
gének valtoztatasavaljellemezheté és gyors mozgas.tl,2,3,

*1,3,6)

Bevezetés

A repul6gép stabilitasat és kormanyozhatésagat hossz-
és oldaliraAnyura oszhatjuk fel.A felosztads alapjat a repulé-
gép szimmetrikus formaja teszi leheté6vé,annak fuggdleges
sikjahoz <a szimmetriasikhoz) viszonyitva.A szimmetriasikban
haté zavarok rendszerint elég kis mértékben befolyasoljak
a repul6gép oldaliranyd mozgasat.Ez lehetévé teszi azt,hogy
bizonyos esetekben az oldalirAnyd mozgastél kulénvalasztva
vizsgéaljuk a repulégép hosszirAnyu egyenetlen Cpcrturbalt)

mozgasat.



Valamennyi repulégépre Jellemz6 - a hosszirAnyd mozgas
tranziens folyamata idején — két fajta lengémozgas:révidpo-

periodustl,révid periédussal és viszonylag nagy csillapitas-
sal,valamint a hosszuperiédusu,hosszu perédussal és kis
csillapitassal.

A mozgéas felosztasa rovid- és hosszUperiodust mozgasra
nem mindig lehetséges. A repulégép kis sebességénél,ami k-
Ibnésen a fuggblegesen fel- és leszallo repul6gépeknél jel-
lemz6,a repulégép Aallasszogének és sebességének egyforma
viszonyitott valtozasahoz szikséges id6k egymashoz kozeli
értékilek lesznek,igy a fenti felosztds nem lehetséges.

Rovidperiédusd mozgas.C5,6 J

Azokat a kisperiodust rezgéseket (T*I-5 s),amelyek a
repul6gép sulypont koruli elfordulasaval kapcsolatosak és a
tulterhelés gyors véaltozasaval jarnak egyutt,rovidperiédusu
mozgasnak nevezzik.A révidperiédusu mozgasban 1évé reptulégép
stabilitasatél nagymértékben fligg a repllés biztonsaga és a
repulégépvezeté altal torténd &ltalanos értékelése.A repulé-
si magassag novekedésével ndvekszik az adott rezgések perid-
dusa és azok csillapodasi ideje.

Hosszuperi6dusd mozgéas.15,61

Azokat a rezgéseket,amelyeknek 20-30 s-nél nagyobb
a periédusa hosszuperiédusos vagy fugoid mozgasnak nevezzuk.
Ezek a rezgések féleg a repul6gép sulypontjanak térbeli moz-
gasaval kapcsolatosak és a repulési palya d6lésszdgének
lassl,peri6dusos valtozasaval jarnak egyutt.A repulégép fu-
goid rezgései gyakran nem okoznak komoly rezgéseket a repl-
16gép vezetése kodzben.Az egyenetlen Cperturbalt) mozgas ezen
forméaja eléggé lassan fejl6dik ki és a repulé6gépvezetének
van elég ideje arra,hogy a repulégépet a kiegyensulyozas!

alap Uzemmddra téritse vissza.



1.A rdvid- és homesilpsriédssé mozgasok létreJottének
fisikal uvirwiM ta. ti, 3,61

Tételezzuk fel,hogy a repul6gép vertikalle,felfelé
aramlé leveg6éramlasba kerdl.Hatdasara megvaltozik az al-
lasszog,amely a repulégépre haté er6k és nyomatékok Megval-
toztatdsdhoz vezet.A keletkez6 szdéggyorsuldsok sokkal na-
gyobbak a linearis gyorsulasoknéal,ezért a statikusan stabil
repulégép kezdi visszaallitani a korabbi alldsszdget,azaz
elfordul az Oz~ tengely korul az éramutatéd jaradsaval azonos
iranyba,mikézben a repul6gép sebessége én a palyaszdg csu-
pan kismértékben valtozik,értékiuk elhanyagolhato.

A rovidperiodusu mozgas végén a nyomatékok egyensulya
helyreall,ugyanakkor az &llas- és bdlintasi szdgek csdkke-
nésének kovetkeztében a sulyeré OXj tengelyre esé vetuletc
né,ami a replul6gép sebességének nodvekedéséhez vezet.A se-
besség novekedése, a felhajtéeré6 novekedését vonja maga
utdn,ami viszont a péalyaszdog novekedését eredményezi.allando
allasszdégnél a palyaszég novekedését a bélintasi szég nove-
kedése kiséri,azaz a repul6gép ellenkezdé iranya forgasa jon
létre.Ezutdn a sebesség csdkkeni fog a péalyaszdg pedig no-
vekedni,és 1igy tovabb.Ezt a mozgast hosszGperiédund mozgas-
nak nevezzuk.

A dinamikai vizsgalat feltétele:

1.A rovidperibéuel mozgas vizsgalatakor figyelembe
vessziuk azt a kordilmémyt,hogy as allasszég valtozasanak ro-
vid idétartam alatt a repulégép sebességének abszollat érté-
ke nem tud jelent6sen megvaltozni,asért értéke allandénak
vehetd.

2. A rovidperiédusd mozgas esetés a kezdeti zavarasként

az allasszognél bekovetkezd zavarast,a vezérléd behatds mi-
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néségobon a magassagi kormany ki tarcsat vesszik figyel6mbe.

3. A rovid— és hosszuperiédusd mozgasnal egyrészt a re-

pulégép sajat tulajdonséagait vizsgalJak,melyek a kuls6 zava-
rds hatadsara Jelentkezzek,masrészt a vezérl6é behatasok altal

el6idézett dinamikai tulajdonsagokat.

4. A sajat dinamikai tulajdonsagok vizsgalatakor fel-

tételezik, hogy a magassagi kormany Cstabilizator) és a haj-
tomd vezérl6kar CHVO abban a helyzetben marad,ahol a za-
varas el6tBSt volt,azaz nincs kiegészit6 kitérés,illetve

elmozdulas CBAvy» 0 s

Z. Mozgasegyenletek.Cl,4,5,01

A hosszirAnyd mozgas linearizalt egyenlete:l1l1,3,61

dd\v

-ailAv-al3A0-aiaAa -
dt

dAO dAa dAG.
dt *22 - "a24Ac'-*24 — " e23Ab5vv+*23 ¢
dAJ dA9

--31Av"a33An — - Tt —~*34Aa “ *35ANVV+*36Yvv
ahol:

-Aé+Ae+A0-0 <2>

dAA

C3>
dt
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ax CIl) egyenletrendszerben a
- bMMO valUméfc Av, A0, B am Aa;
- klwmfl valtésoit Arvy;
- XAVATO hatasok Xyv,Tvv,Mb

w

Ax Cl) ecynlctrandntr negoldAg*:

Av-Av<cO«0; A»=AeCo>-0

(4>
AO-AACo5«0; Aci-AaCo5=0.
valamint ASVv“0' Xvv” Yvv*©“ e "M “n*1 »«ehataroxza a repu-

16gép ifavarmentes hossziranyd mozgasat.
Ax Cl) egyenletrendszert atalakitva és behelyettesitve

kapjuk a hosszirAnyd mozgas determinansat:

*x11 ° *13 *14
b "21  xC*"*22> o "2 4*2 4% c5)
31 R 34
0 -1 1 1

A determinanst megoldva kapjuk a kdévetkez6 polinomot:

HCs)=s4>A1s3"A25 2+A35+AA ce>

Al “"*33**34"*22-*24"*11;

A2¢*31*14"*31*13**22*33"*22*34"*24**33*24**33*|I"
"*34*11**22*11**24*11,;

A3""*21*14"*31 *22*14**22*31*13**24*31*13**24*33"
“KR22*33*11**¥22*34*11**24*11"*33*11*24;
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Ad* a2la33*ia“<13a2l1a34**24'*31ftl3-a2<la33*Il-

A determinanst nullaval egyenlévé téve megkapjuk a

hosszirAnyd mozgas karakterisztikus egyenletét:

sNA1s3+A2s2+A3*+A4-0 cr>

altalanos esetben az HCs> polinoaot a kovetkez6 forma-

ban lehet felirni:

HCm>- A4<T2s2*2Ti:s>1>Ct2w2+2rns*| > C8)

A hosszirdAnyu mozgas karakterisztikus egyenlet HCsI-O gyo6-
kei kozul: két par komplex gydk,amelyek csak abszolut érték-
ben kulénbdznek egyméastél,az egyik par abszoldt értékben
nagyobb,a masik par az abszoldt értékben kisebb gydkpart
alkotja.

A C8> egyenlet els6 masodfokl tagja <T2e2-*2T<*.-»» >.;jm->.y
megfelel az abszolat értékben nagyobb gydkparnak,a rovidpe-
ri6éusd mozgas teljes gyorslefolyast O0sszetevéjét hatarozza
meg.A séasodik tag CT2s2+2r<s+i),amely megfelel az abszollat
értékben kisebb gydkparnak,meghatarozza a hosszUperiédusu
mozgas teljes lassu lefolydsU Osszetev@jét.

A karakterisztikus egyenlet gyokeinek meghatarozasara
tobbféle kozelitd megoldas létezik.A legegyszerlbb moddszer
az abszoldt értékben kulénboz6 gyokparok kiszamitadsa,amely

megfelel a kdvetkez6 agyenletnek:

.2*<a34- |,a2-al4)s " (-a24-a22a34> “ 0
A2s2»A3s+Ad - 0 <9>
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3.Rovidperiodust Mozgéas. li ,5,6]

A rovidperioduul Mozgas vizsgalatanal,cl lehet fogad-
ni azt,hogy a repulégép sebességértéke nem valtozik,vagyis
v-const és Av*»0O,valamint azt,hogy Aa*var;Ad«var tekinthetd.

A hosszirAnyl mozgas kovetkezd egyenletét

I1)Aval2Aa+.13A1 - c"AU*-"A~A-cro"rCrAEN

-a21Av-Cs-*-a22)Acn-Cs+a32)Aé “ C21AUx*'c22aT

~a31Av~<a3o0**a32>AcrK*2-*33">A* " Cc31AUx*<C30**C325aT*

+c34ANvv*c 36 MBx
clo)

-a"Av+a~Aa-a”Ad~"pAH - O

nhol: - cAhyttttheen* jeldlik a véaltozokat a hossziranyu
mozgas dinamikai linearizalt egyenlet balolda-
lan lévé valtozé paraméterekre;
c”Nj - egyutthaték Jeldlik a valtozéokat a kulsé zava-
rasokra - aerodinamikai er6k és nyomatékok,va-
lamint korméanyhatasok - vonatkozéan,
megoldva,a felsorolt feltételek mellett ¢és feltételezve
azt,hogy a kezdeti id6pillanatban Aa-AO;lv|»const;a23~*0.
<]Jv]- a fold feletti sebesség abszolut érteke) Mivel elfo -
gadtuk, hogy v-const,ezért az CIO) egyenletrendszer elsd
egyenlete,ami a repulégép sebességének valtozasat irja le,a
vizsgalatbdél kiesik.A tdobbi egyenlet azon 0sszetevdi,amelyek
Av-t tartalmaznak nullaval egyeléek.)

llymédon a rovidperiédusu hosszirAnyd mozgas egyenletei
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a kovetkez6k lesznek:

-<s+a22>Afr*sAd-c2i AUx+c22itT“ Ca30**'a32)Act+Cs2*a330>Ad *“

"c31Abx <c30src32>° T -c34AN vy <li>
Ennek a rendszernek a jobboldaldn a vezérlé behatadsok &all-
nak,vagyis azok az értékek,amelyek a HVK és a magassagi kor-
many kiegészitéd elmozditasaval el6idézett er6kkel és nyoma-
tékokkal aranyosak.

A determinanst megoldva kapjuk a roévidperiédusd mozgas

karakterisztikus egyenletét:

- Cs+a22n s
Dj.Cs*>* =0 c12>

" Ca3o0*>a325

a karakterisztikus egyenlet:

sCs2 ¢ KjS ¢ =0 Ci3>

ahol:Kj a22-a33_a3o0;

*2 " Ca22a33_a32>'

A karakterisztikus egyenlet C13> megolddsa harom gyokot ad.
Az egyik gyok kozul egyik egyenléd nullaval.a masik két gyok
Aj,X2 komplex konjugalt.A nulla értékd gyok abbél adédik,
hogy a suUlyer6 hatdsat nem vettuk figyelembe a ravidperiédu-
si mozgasra Cfeltételezve,hogy egyenletes repulés esetén

Gxo0" -mgsind m 0>.



3.1. A repul6gép rovidperioducd Mozgasanak dinamikai
jellem z6i.Atviteli fuggvények.[1,4,5,0,71

A kormanyozhat6é repulégép atviteli tulajdonsagait a
kovekezd atviteli fuggvény hatarozza meg:
6 6vv 0
vV D - Cs> s +BjS+Bj,
V & Cs> = -  J— C14>
D (s) iCo 1~ Aj,s3 AjiS2+A3S+A4>

ahol: At = an +a22~a33_a3o0;
*2 = alla22~Call +a225a33"a32_a3o0all“al2a21;

*3 " ~alla22a33_a33all+a2lal2a33*a2lal3a3o;
A4 “ al3a2la32'

9 9
Bj ;B2 - a bélintas.szerinti egyutthatok.

Az Cl41 egyenlet,a vizszintes vezérsik kitérése esetén lét-
rejové bolintadsi Bz&g valtozasai jellem zi.

A determinanst kifejtve

-Ce*a22> 0
ArCs> -<a30s>a32> c34
AOVVC»> -<s”Na22> s
"<a30»>a32> »2-a33s
Vv
DO Cs>

C15>



a kovetkez6t, kapjuk:

c34<s+a22>
(s) -
Ca2*Ki a*K2>a
avv
cCT™Id
Cclé>
(T27s2» 2<kTcs+l)
c34a22
- az egyutthatdé negativ,mivei
c34< OCpozitiv kormanykité-
rés irdnya.lofelé>;
- lengések viszonyitott csillapitasi
2 Yy j6j tényezégje:
i
y ~
i
Ti -
*22

A Cl8) atviteli fuggvény kottarolés lengé

integralo és egy egytaroloés
T.2 -2»2<K2Te—1
differencialé CTjM+1l) tagokbol all.

Az integréaldé tulajdonsag azt jelenti,hogy allando6 kité-
ritett vizszintes vezéreik esetén a boélintasi szég valto-
zik,végtelenhez tart,azaz a repulégép bukfenc végrehajta-
sara torekszik:

d” GR.0+Ds
lia 0 CO * Iliffl 3 C175
t~»« p-0 SCX2t*i2*2I'x Tx«- 1>
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A valésaéban oz nem megy v{(bs,niv«l fl valtozadsakor valtozik
a sebesség is,ami viszont a korabbi fiité6telek szerint al-
landénak tekintheté CAv = 0>.

Altalaban a révidperiodust mozgas csillapitasi egyutt-

hatéjat 0,5-nél nagyobb értéklnek tekintik.

A vizszintes vezérsik kitérése esetén létrejové di-
lanazégvaltozant Jellemz6 &atviteli /Gggvény:
Oyv
Oyy Ka
Va Cs) = C18>

" 2+2<ouas+i02

Az atviteli fuggvények C16,18) eleszese.

1.S A r«*plUl6gép tulajdonsagainak vizsgéalatakor a vezér-
IOKarok helyzete a kiindulé,s ez zavaras nélkiali repulési
Uzessédnak felel meg,igy Adyv= 0 és ASHVK m 0.

A Cll> egyenletrendszer jobbboldaldt nullaval egyenlének
tételezve fel,megkapjuk a repulégép tulajdonséagait a rovid-
peri6dusu mozgasban leir6 egyenleteket:

-<sr»a22>Aac-sAé m O;

~<a30"Ma325Aa+Cs2“a23“>A<> " °-

Az olyan algebrai egyenletek rendszerét,amelyekbe tobb ie-
neretlen tartozik,igy lehet megoldani,hogy vagy Kkizarjuk
az ismeretlent helyettesités utjan,vagy pedig determinansok
moédszerét alkalmazzuk.A két egyenlet két ismeretlent tar-
talmaz:a Aa allassszog és a Ad bélintasi szog valtozast,meg-
oldva az egyenleteket megkapjuk az allasszég és bolintasi

sz6g valtozasadnak térvényét az id6 fuggvényében.



2. / Az 4llasidéé valtozasanak torvényét a rovidporid-
dusG hossziranyd mozgasban Meghatarozé egyenlet egy allandé
egyutthatés méasodrendld lineéaris homogén differencialegyeu-
let.A karakterisztikus egyenletet megoldva és gyodkeit meg-
hatarozva kapjuk,hogy ha a karakterisztikus egyenlit gydkei
komplexek, <<a< 1> akkor lengé folyamat keletkezik,ha pedig
valés <<a> 15 akkor aperléodikus.Szék kozott a folyamatok
kozott a hatart az aerodinamikai er6k és nyomatékok kozotti
viszony képezi.

3. ‘A mozgas stabilitasat a karakterisztikus egyenlet

gyokei alapjan lehet Megitélni.
A dinamikai stabilitoémhoz eziikaégss és elégségés,hogy a ka-
rakerinztikus egyenlet valés gydkei negativak legyenek,ha
pedig a gyokok komplexek,akkor a gyokok valés részének kell
negativnak lenni. A feltétel kielégitéséhez,Muraitx algebrai
kritériuma alapjan.a karakterisztikus egyenlet valamennyi
tényez6jének pozitivnak kell lenni.

4. /A bélintadsi szd6g véaltozasanak vizsgalata azonos az
alléssodg valtozasanak vizsgéalataval.A boélintadsi moégro vo-
natkoztatott mozgasegyenlet harmadrendl,ezért a karakterisz-
tikus egyenlet harmadfokd (13>.A nulla értékd gyok adja a
bélintasi szég c2 allandé O6sszetev@jét.

A boélintadsi sz6g valtozasa:

A6 “ cis“KIt sInionrfrJ+Cj-

A bélintasi szog lengéseinek periddusa és csillapodasa meg-
egyezik az A4llasszdg lengéseinek periddusaval és csillapo-
dasaval,mlvei a Kj és Kj tényez6k erre a két mozgasra egy-
formak.

Kivel a <90 és ?a no« egyenlé értéklG.a lengések altalanos

esetben fazisban sl vonnak tolva.Az &alladssz6g és bollrtasi
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szdg Ortéce. is kulénbdéznek a lengétnozgas végén.Stabil
repulé épeknél cue at.Tie: *tl folyamat vécén az allasszognovéle-
ményének értéke a nulldhoz tart.

Altalanos esetben a bélintasi szég ne* veszi fel a kiinduld
értéket.Ez azzal magyarazhaté,hogy a repulégép a mozgas fo-
lyamataban AO szogre elcdrbiti a palyat.igy a mozgas vé-

gén Aa”O,viszont Afr=A0*-Aa"“ A™O.

3.2 .Aperiodikac mozgas elemzése

Ha K1>K2>0,vacyis ha Za> i,akkor a Ci3> karakteriszti-
kus egyenlet gyokei valésak,ugyanakkor abszolut érték sze-
rint az egyik gydk nagy,a sasik pedig kicsi.Ebben az eset-
bon a bélintasi és allasszog valtozasa aperiddikus lesz és
a kovetkezd kifejezésekkel hatarozhatdé meg:

Ao m AOj+Aoj = BieKlt+B2eK2t j

dO - CjeKi t'+c2eK2t'+c3.

A csillapité nyomaték ndévekedése aoeriodikus mozgas esetében
Ca leng6 folyamattol eltér6en) a Aa novekmény kiindulé ér-
tékhez valé visszatérése idejének nodvekedéséhez vezet.

Ha a stlypontot a semleges suUlyponthelyzet mogé
helyezzuk,akkor a onA tényez6 Ca tulterhelés szerinti stabi-
litas foka) pozitivva valik és ebbé6l kévetkezik,hogy ILgCO.
igy °SY gydk abszolut értéke nagyobb lesz a Kj tényezénél.
Ekkor a gyokok valésak lesznek.az egyik gyok Caz abszolut
érték szerint Kkisebb) pozitiv,a masik Caz abszoldt érték

szerint a nagyobb) negativ.

- értéke és eldjele mas feltételek
egyenl6sége esetén a sUlypont
helyzetétél fugg;

a repulégép viszonyitott slrlisége.
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Pozitiv gyokok ‘taviében az ®mMIlésazog valtozas egyik
O0sszetevb6je az 1d6 fucgv/riyibt.-n ndvekedni fog és az allas-
sz0g véaltozasanak toérvénye olyan lesz.hogy a repulégép az

allao~adg szerint dlaamikuilag ZRSTAJUL ivsz.

a.Moseraaprriédtuni n-o««io.

A bcsszUperiodusa oszlasban « repulé6gép sebenségva.to-
las ? a meghatarozé. A hosszUGperiéod\:si eozgan vizsgalatakor
nagassagkorsday (stabillzator) helyzete rogzitett »j> p Ki-
induld ,kiegyensulyozott helyzetnek felel mc”~astax AGyy-06.
Ebben az esetben a hangsebesség alatti sebesség; tartomany-
ban,ahol a repulési H szan nen gyakorol Jelentés hatast, a
nyomaték! Jellemz6kre,az 4&allassz6g <c¢ zavaras hatasaként
korulbelul A&ltalanos értékd lesz.Ezért a hosszUponodusu
mozgast allando6 allasszég (Aa-O) aellett vizsgéal Juk. Ekdzben
ugy tekintjuk,hogy a repul6gép allasszog szerint statikusan
stabil.

Hatarozzuk «»g az atviteli fuaggvényt,ha v»v4r;&“var:a»conc«t.
A nem kormanyzott repulégép hosszirAnyd mozgasanak dinami-

kajat leirdo rgyonlwt,zavarmentes atmoszféraban:

®+*il al2 *13

“a2i -<s”™a22) <m+»23>

“031 “<*30***aab C*2-*33)- 0 -0

Y | *<a “*<13 *

cim

A »<itjrrr ;nnnet kifejtve is Aatalakitva a kovetkezé
Tgyerletet kapjuk:
«Cd&fciu 00 &~ ~ ¢ 3 ~H»lnr 23 - 0 <20>

Az rls6 mazod/okl tag a hossxupcrléoduol,a masodik a rovid-



peri6dusé mozgéast irja le.
ahol: JJ. - a repulégép hosszUperiédusu és rovidperiédusua
mozgas csillapitasi egyutthatoi;
- a repul6gép hosszUperiédusl és rovidperiédusu

mozgas korfrekvenciai.

A hosszUperiodusu mozgas atviteli fuggvényei a éHVJ. kitérése

esetén CA0=0> mellett:

*
o HVKCS)
* HYXCs>= Cc21)
VvV B>
Dy (m>
c22>
D/Cs)
ahol: 111 13
d”™ HVKGCs >-
*21
OHVK ®+all cl3
09 <s>-
"az2l o
AHVK C13 al3
Dv Cs>=
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Az Aallasszoég valtozasat, a koévetkez6 atviteli fuggvény irja

le:
~HVK
OHVK K&
V& OS> - C23>
*HVK c13
ahol: P
al3

HVK
Abban az esetbon ha né a vonderd ocr > 0 esetén),n6 a

bolintasi szég (0),amely a péalyaszog CO) novekedését vonja
maga utdn CO m 0 - a,a feltétel a = 0).

A sebesség valtozasat leiro atviteli fuggvény:

c13 al3
o}
HVK o a
Vv <s>- <24)
<*>
AHVX
OHVK Ky
w C®)- =mmmmmmmmmmmmmmmmmoee oo C25)

s2+2*:~cy*+0”N2

A (25) atviteli fuggvény kéttarolés lengdbtagjanak csilla-
pitasi egyutthatéja kicsi <<~=0,03+0,1).

A repulégép sebessége lengéseinek periédusa a hosszUperi6o-
dustd hosszirAnyd mozgasban Ca sebesség fuggvényében) tiz
masodperceket tesz ki,vagyis Jelentéds mértékben nagyobb az
allasszdg lengések periédusanal a rovidperioduolU hossziranyu

mozgasban. Ezért nevezik ho*uzUpor\6cluBU mozgasnak.



- 29 -

Ha a repul6gép sebesség szerint statikusan instabil,ami
altalaban a hanesebcescc koruli sebességeken fordul el6,ak-
kor a hosszUporiédusly hossziranyl mozgas aperiodikusan in-
stabil lesz.

A repuldgép vezérlésében kiuldndésen fontos szerepet
Jatszik a rovidperiddusu sb6zgas.Az esetek tobbségében cél-
szerl a telJer; hossziranyld mozgastol kuldonvalasztva vizs-
galni. A rovidperidédual mozgas vizsgalatanal az Cl) egyen-
letben a sebességvaltozast elhagyhatjuk,ami a karakterisz-
tikus egyenlet,egy fokkal torténd csdokkenéséhez vezet.Ha a
vondéerd hatasat 1is elhanyagoljuk akkor a karakterisztikus

egyenlet masodfoku lesz.
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