Spis tresci

PIZEAMOWA ...ttt 4
1. Ogdlna charakterystyka uktadéw automatycznego sterowania............c..cooeecervecreecnnennn 5
2. Ogolne zasady projektowania uktadow automatycznego sterowania lotem................... 14
2.1. Wstep do projektowania uktadu automatycznego sterowania lotem.............c.c........ 14
2.2. Etapy projektowania uktadu automatycznego sterowania lotem .............cccceevvenenne. 15
2.3. Specyfikacja uktadu automatycznego sterowania lotem............ccocvevievveveieiereennne. 18
2.4. Projektowanie praw SLETOWAMNIA...........cvviruerrieriereereeeenteeeseeteeseeseeseeseeseeseesessessensenses 20
3. Matematyczny model SAMOIOtU......c..oviiiiiieiiiereeieseseseeee e 24
3.1. Nieliniowy model SAMOIOtU.........ccueviiriiiiiiiiiiiicecee e 24
3.2. Liniowy model SAMOIOtU .......c.ooiiuiiiiiiieiitiieieiei e 32
3.3, Statecznos$E SAMOIOU. ......cuvuiieiiieiiiiiiete ettt 37
4. Uklady WyKONawceze SLEIOWAIMIA ......c.evveuieriietiienieteieteieteetenteeeseetestesesteseseeseesesessesesnenens 48
4.1. Serwomechanizmy hydrauliCZne..............ccccccoveiiiiriiiniininicccccece e 48
4.2. Element wykonawczy sterowania predkoscig 1otu. .......c.eovvveecinininiccininccccne, 57
5. Automatyczne Sterowanie SamOIOtEIM .........c.evurueueuirirueueiririeicieete e 60
5.1. Rola sprz¢zenia zwrotnego w uktadach automatycznego sterowania...................... 60
5.2, Uklady StabiliZaCii ..cvevvereerieienieriirieiesieeiceiesieeieeteeteee ettt 62
5.3. Sterowanie Orientacja PrzestrZenna ...........coceevueueeueriruererererenseuenueeesieeseesseneeseeenes 74
5.4. Uktady sterowania trajektoria lIotu ..........ccoueerieiinieineninceeeeee e 82
5.5. Sterowanie trajektoria lotu samolotow niestatecznych ..........cccceeveeirirrecineninnn 99
6. Metody projektowania i syntezy uktadéw automatycznego sterowania........................ 102
6.1. ReUIAtOr PID .....oiiiiiiieieieieeeeeee ettt ettt ettt sae s sae s
6.2. Linie pierwiastkOWe ........cccecevvevirienirininincenieieceneeen
6.3, KOMPENSALOTY ...ttt sttt ettt ettt ste et e st esteeseeseenseeseenseeneensens
6.4. Metoda przesuwania biegunéw (pole placement)

'~ 6.5. Metoda przesuwania wartosci wlasnych (eigenvalues assigment)............cccccove... 115
6.6. Sterowanie z liniowym kwadratowym wskaznikiem jakosci (LQR)........... B 119
6.7. Sterowanie z zadanym modem (model following).........cccceveeveerieinirnennnnne. S 123
6.8. Metoda zmiennych wspotczynnikow (gain schedule).........ccooveieiiiiiniiinninnnn. 126

Zalacznik 1. Linearyzacja rOWnan ruChU. .......c.cvvieiiiiniiieeieee s 129
Zalacznik 2. Whasciwosci pilotazowe SamOlOtU.........c.oeveieuiriruirieeieieiceeceee e 133
Zatacznik 3. Jednostki 1 Stale......c.ccevveviiiiiiiiiicicccee e 136
BIDHOZIATIa . ...itiiiiiiieee ettt eneas 137



