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      Вопрос №1 Математические модели 
изолированного бокового  движения 

самолета



Уловия 
изолированного 

бокового движения
(1)



Вопрос №2
 Линеаризация уравнений 

бокового движения



Определим правую часть первого уравнения. Сила       является суммой 
проекций сил тяги P и аэродинамических сил Y и Z, которые можно получить 
из анализа рисунка

Перейдем от скоростной 
СК к траекторной, для 
этого обратимся к углу γс

Подставляя полученные ур-ия в правую 
часть первого уравнения системы, 
получим



Уравнение движения центра масс в приращениях имеет такой вид:

«0»

Подставив в исходное уравнение получим:

Условия линеаризации уравнений бокового движения:
прямолинейный горизонтальный полет в спокойной  атмосфере  без  крена  и  

скольжения  (ψ=0, γ0 = 0, β0 = 0, θ0 = 0 , Uz = 0).

(2)

(3)



Размерность уравнения c-1, и оно описывает процесс изменения скорости 
поворота траектории в плоскости горизонта при нарушении боковой 
балансировки. 

-первая составляющая создается в результате появления угла скольжения и 
зависит от силы тяги и боковой аэродинамической силы, 

-вторая – в результате появления крена самолета и возникновения боковой 
силы, обусловленной действием подъемной силы и силы тяги. 

При линеаризации уравнений моментов системы уравнений 
основные факторы, определяющие Mx и My .

Приращения  Мi  имеют вид:

(4)

(5)



Осуществим линеаризацию кинематических уравнений

Если учесть малость угла       и отсутствие в невозмущенном движении Ψ0, 
γ0, θ0, ψ0,       и ветра  ΔW = ΔV и W0  = V0, то

(6)

(7)



Разделим правую и левую части на соответствующие моменты инерции:

- коэффициенты, характеризующие эффективность отклонения 
рулевых органов самолета 

Оба уравнения имеют размерность       и описывают процессы развития 
угловых ускорений по крену и рысканию при нарушении боковой 
балансировки. 

(8)



Система линеаризованных уравнений 
изолированного  бокового  движения 

(9)


