CzOvek Laszlé6 mk.fé6hadnagy

ROBAR
FEDELZETI ELEKTRONIKUS ADATROGZITO ES
SZAMITOGEPES KIERTEKELO RENDSZER

A vadlszrepUl6gépeken az automatikus vezérlé rendszer
meghibasodasainak elemzésekor, valamint a repUI6 személyzet
repUl6kiképzésének és a repulés biztonsdganak Javitasa érde-
kében Uj. korszer( adatrogzité és foldi kiértékel6 rendszer

kifejlesztése valt szukségessé.

RC6AR-RENDSZER

A légi Uzemeltetési és Uzembentartasi szukségletek
alapjan meghatarozhaték voltak egy korszerli adatrogzité és
kiértékelé rendszerrel szemben tadmasztott kovetelmények.
Ezen igényeknek megfelelé rendszert a MTA Kézponti Fizikai
Kutaté Intézet, a Pestvidéki Gépgyar és az MH RepUIl6fonokség
szakemberei kézosen készitették el.

A kifejlesztett fedélzeti adatgy

té6 és szamitoégépes
kiértékel6 rendszer lehet6vé teszi a repUlési id6é alatt, a
robotpiléta paramétereinek digitalis elektronikus modszerrel
torténd rogzitését és a kapott adatok repulést kovetd szami-

tégépes feldolgozasat.

Mint ismeretes a robotpilétak mikodésének sajatossaga,
hogy viszonylag sok bemeneti paraméter kolcsonhatasa eredmé-
nyeképpen generalédik a kimeneti szabalyzéjel. ami a kor-

manyszervek mozgatasat vezérli.

A robotpilota rendellenes mikédése tobbnyire nem misza-
ki meghibasodas, hanem a repUlési paraméterek tlrésmezékbd6l
val6é kiesésének, illetve a repiilégép dinamikaja meg nem en-

gedheté megvaltozasanak koévetkezménye.



A miszaki allomany ilyenkor kat problémaval szembesul.
Egyrészt a robotpil6ta kimeneti paramétereinek ismeretében
is meglehetésen nehéz visszakovetkeztetni, hogy melyik beme-
neti Jel csatornaja okozza az eltérést, masrészt, sem a ki-
meneti Jelek, sem a bemeneti Jelek nincsenek objektiv médon
rogzitve. A sziikséges adatok kisebb hanyada kisz(irheté a
SZARPP és SZIROM rendszerek altal régzitett adatokbél, a na-
gyobb rész azonban a repUl6gépvezeté altal adott szubjektiv

informéaciékra tamaszkodik.

Ahhoz, hogy a szllkséges szabalyozasok elvégzéséhez kel-
16 mennyiségli objektiv informacié alljon rendelkezésre,
szikséges olyan adatrogzitét beépiteni, amely a robotpiléta
bemeneti és kimeneti Jelelnek mérésére és tarolasara van
specializalva. A kifejlesztett késziulék ezt a feladatot lat-

ja el.

A ROBAR RENDSZER JELLEMZOI

A ROBAR rendszer 16 analég és 1Q egyszeri parancsjel
rogzitését végzi, a rogzitett paraméterek az l.sz. tablazat-
ban lathaték. A ROBAR rendszer Jelen valtozata a "06". "75A"
és "75AP" tipusl repulégépek robotpllotalnak jeleit képes
rogziteni és feldolgozni. Az adatgy(jté nincs allandoé jel-
leggel a repulégépre telepitve, mivel ez csak a hibafelderi-
tés id6tartamara szukséges. A beépithet6séghez a repiil6gépen

alapvetd konstrukciés valtoztatasra nincs szUkség.

A rogzitett és kiolvasott adatok értékelésének harom f6

iranya Jelélhet6é meg:
- a repUlégépvezeté altal tapasztalt, robotpilétaval

kapcsolatos hibak, észrevételek behatarolasa és elha-
ritasa;
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|1.sz.tablazat

Analég Jelek

. RAU-K pozi

Iranyjel (szelszin)
001ésJel (szelszin)
Bélintasjel (szelszin)

. Allasszég

Talterhelés

RAU-T pozicié

6
Bélintas szogsebesség
D61és szogsebesség
Irdnysav eltérés
Siklopalya eltérés
Magassag eltérés
Irédny eltérés
Irédny parancsjel
Siklépalya parancs
Tartalék

Egyszeri parancsjelek

18. Magassagst:

. RAUT-T kimenet

RAUT-T bemenet

. RAU-K kimenet

RAU-K bemenet
+2g tulterhelés
-0,2g tulterhelés

. Triém kimenet

Trimm bemenet

. 0U-K

DU-T

Iranysav kész
Siklépalya kész
Stabilizalas
Kivezetés
Félautomata

Automata
Iranystabi

Tartalé
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Mintavételezés

Normal Turbé
A/sec. A/sec.
A/sec. A/sec.
2/sec. 2/sec.
2/sec. 2/sec.
A/sec. 16/sec.
A/sec. 16/sec.
A/sec. A/sec.
A/sec. 16/sec.
A/sec. A/sec.
1/sec. 1/sec.
1/sec. 1/sec.
1/sec. 1/sec.
1/sec. 1/sec.
2/sec. 2/sec.
2/sec. 2/sec.
1/sec. 1/sec.
Mintavételezés 1/sec.



- a robotpilétaval nem kapcsolatos hibak felderitésének
és elharitasanak elésegitése a nem egyértelmd repulé-

si szituaciok pontositasa;

statisztikai anyag gy(ljtése, a kés6bbi Javitasok,
szabalyzasok gyorsabb elvégzése céljabol, amivel a

szukséges bereptilések szama csokkenthetd.

Az adatkiértékelést végz6 szamitéogép feldolgozo, kiér-
tékel6 és arhlvalé programja automatikusan végzi az adatok
megjelenitését és feldolgozasat. A tovabbfejlesztés soran
lehetéség nyilik a SZIROM és ROBAR rendszerek kozott az ada-
tok kompenzaciéjara, el6segitve ezzel a hibak pontos behata-
rolasat.

A rendszer két Jol elkulénithetd részbgl all:

- a repulégép fedélzetén elhelyezett egységekbdél CJela-
dok. kabelkészlet, adatgy(

, memoria kazetta};

- a foldi kiértékelé készletbél (beolvasé egység.

IBM-AT szamitégép, billentylizet, monitor, nyomtaté}.
A ROBAR RENDSZER FEDELZETI ELEMEI

A ROBAR rendszer fedélzeti egységeinek vazlatos rajza
az |. szamé abran, blokkvazlata a 2. abran lathato.

ADATGYUJTO RENDSZERE

Az adatgyijté rendszeren belul két f6 egység kulonboz-
tethetd meg:

- illeszt6

talakité egység;
- adatgyljté egység.

70



Az 1llleszté-atalakitéo egység fel Adata a kulénb6zé mérv-
adok jeleinek fogadasa és atalakitasa olyan formaba, amelyet
az adatgylijt6 egység fel tud dolgozni. Az egység az alabbi
jelforrasok Jelelnek feldolgozasara lett kialakitva: ala-
csony és magas szintl feszultség ad6. szelszin adé. megolda-
suk blokkvazlata a 3.. 4. .5. &abrakon lathaté.

1. abra

Az illeszt6-atalakité egység a beérkezé Jeleket megfe-
lel6 sziirés, eré6sités, atalakitas utan az adatgyljté egység
felé tovabbitja. Az egyszeri parancsok is megfelelé szlirés
utan kerulnek az adatgy(ijté egységbe. A bemené csatornak a
zavarJel-hatarok csokkentése érdekében galvanikusan el van-
nak valasztva egymastdél. a fedélzeti energiarendszertél és a
testtél. A fedélzeti rendszer tapegysége a reptlégép 27 V-os
egyenaramé tapfeszllitaégébdl allitja el6 a ROBAR aramkorei-

nek taplalasahoz szikséges stabilizalt feszultségeket.



2. abra

3. abra
A sz*I1S2In jeladok JelTeldolgoz6 elektronikajanak blokk-

vazlata. CAz abran csak egy jeladé Jele van feltuntetve}
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4. abra
Nagyjeld feszlltségérzékeny csatornak blokkvazlata

3. abra

Kisjelli fészultségérzékeny csatornak blokkvazlata

Az adatgyl(ijté egység fogadja az illeszt6-atalakitéo al-
tal eléfeldolgozott Jeleket. Itt helyezkedik el a fedélzeti
rendszer mikroprocesszora, amely a teljes adatgy(jtési és
kédolasi folyamatot vezérli a fixen tarolt program alapjan.
A szelszin Jeladok Cbedoéntés. bdlintds. iranyi Jeleinek fel-
dolgozasat a processzor egy belsé makréprogram alapjan vég-
zi. Az analég jeleket a vezérlésnek megfelelen kétféle

Cturb6, illetve normali tzemmédban dolgozhatja fel.

Az egyszeri parancsJeleket a mikroprocesszor analizal-
ja. Igy lehetévé valik az esetleges révididejld zavarjelek

kiszlGirése. A mikroprocesszor a kdédolas sordn a meért adatok-



foxsl blokkokat képez. az adatokat megfelel6 blokkelvalaszto
kédokkal latja el. az adatatvitel és tarolas hibatlansaganak
el lonérzésare paritasbiteket is general. A bekapcsolast ko-
vetéen specialis blokkokat allit el6. amely a ki.irtakeléshez
szukséges adatokat tartalmazza CrepUIl6gép oldalszama, a re-

pulégép tipusa és egyéb Jellemz6k).

A memoéria kazetta az adatgyljt6héz csatlakozik. A ka-
zettdban félvezeté memoériadramkorok taroljak az adatgy(jté
altal eléallitott adatblokkokat. A kazetta a turb¢ Uzemmadok
szamatél fUgg6éen 37-03 perc kozotti idétartama repulési ada-
tok roégzitésére alkalmas. A maméria kazettan 1évé kapcsolo-
val valaszthatunk normal, vagy ciklus tarolads lehetéségei
kozUl . A kazetta aramkori megoldasa lehetévé teszi a kazetta
levalasztasat az adatgy(jtérél anélkUIl. hogy a tarolt ada-
tokban barmilyen karosodas lépjen fel. A memoéria kazetta
tapfeszUlItség-el latasarél cink-ezUst akkumulator gondosko-
dik. amikor a kazetta nem csatlakozik az adatgydGjté6hoz, il-
letve a beolvas6 egységhez, vagy ha a rendszer kikapcsolt
allapotban van. Az akkumulator toltés nélkUl is kb. 1 hoénap-
ig képes tapfeszultséggel ellatni a meméoriat. Az adatgyf(j-
tés, illetve beolvasas kozben a kazettaba épitett tolt6aram-

kér t6lti az akkumulatort.

A ROBAR RENDSZER FOLDI ELEMEI

A repUlészerkezet leszallasat kovetéen a memoéria kazet-

tat az adatgyijté egységrél levalasztva a beolvas6 készulé-

ken keresztil a szamitégéphez kell csatlakoztatni Aatiras,
kiértékelés és archivalas céljabo6l. A beolvasd egység egy
specialis illeszté kartyan keresztiil az IBM-AT kompatibilis

szamitogéphez csatlakozik. A memoéria kazetta csatlakoztatasa
és a szamitégép billentylizetér6l adott utasitast kovetéen a
szamitégép lekérdezi az adattarolé kazetta memoridjaban roég-
zitetteket és sajat memoridjdban tarolja azokat. A beolvaséas

soran ellenérzi a blokkok kezdetét és végét Jelzé Jelkombi-



naciokat, valamint a paritasbiteket. Hiba esetén megkisérli
a hibatlan blokkok azonositasat. A tovabbi Jelfeldolgozasi
idd csokkentése és a tarolt adatmennyiség csokkentése célja-
b6l a szamitégép az adatmennyiséget a feltétlent|l szukséges
mennyiségre réviditi. A beolvasast kévetéen a szamitdgép el-
lenérzi a meméria kazettat, torli annak tartalmat. igy a ka-
zetta azonnal kész az OJabb felhasznalasra. A repulési in-
formaciok atvitele a szamitégépbe 30 mp-en beltl elvégez-
het6.

Az adatok atirasat kovetéen a szamit6gép szines képer-
nyéjén grafikus formaban megjelennek az analég paraméterek
Jelleggorbéi, és az egyszeri parancsok vonalas abréazolasa.

A kiértékelés megkezdheté a reptilégépvozoté informacio-
inak hianyaban is. A megjelenitett informacié alapjan koz-
vetlenul megallapithaté a rogzitett paraméterek jeladdinak
allapota.

A ROBAR rendszer segitségével a robotpiléta mdszaki al-
lapotan kivul objektiv informaciét kapunk tobbek ko6zott az
Iranysz6g. a navigaciés, valamint az RSZBN kézelnavigacios
rendszerekrgl is.

A hibabehatarolast nagyban elésegitik a kovetkezdk:

- pontosan meghatarozhaté milyen Gzemmédon volt a
rendellenesség;

a repulégépvezeté mikor avatkozott be a kormanyzasba;

a kormanygépek vezérelt allapotban voltak-e;

a robotpiléta az lzemmédnak megfelel6en, a vezérlési
torvények szerint vezérelte-e a repulégépet;

az uzemmodd létrejottének feltételei adottak voltak e.

A ROBAR rendszer csapatprébaja soran a régzitett adatok

segitségével - a folhasznalhatdésag kiszélesitésére - elké-
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sziil egy olyan program, amoly segitségével a teljes repilési
f*ladat modellezhets. Ennek lényege. hogy objektiv Informa-
ci6 legyen a repUl6gépvozotd tevékenységérGl és az atmeneti
folyamatokban fellép6 lengé mozgasok <X, Z tengely kdruo
lefolyasarol. Ezek segltcégével megallapithaté, hogy mely
attételi viszonyszaa utanszabalyozasa sziikséges a robolpilo-

ta tokéletes mikodéséhez.

Osszefoglalas

Ez az OJ szamitogépes adatgyGjté as klor tokels rendszer
lehet6vé teszi a repiilégépek meghibasodasainak analizalasat.
A rendszer nagymértékben csokkenti a hibabehatarolas Idejét,
valamint az esetlegos szUkségtélén munkak, ellen6rzések el-
végzését. A ROBAR rendszer kezeléséhez és a program felhasz-
nalasahoz egyszer6. alapfokO szamitastechnikai Ismeretek
szUkségesok. Az viszont, hogy a régzitett paraméterek alap-
jan helyes kovetkeztetéseket vonjanak le a repil6gép mészaki
allapotarol vagy a repUl6gépvezets tevékenységér6l, magas
szintd elméleti és gyakorlati Ismereteket feltételez az al-
kalmaz6tol

Hindezek mellett hangsOlyozand6. hogy az OJ rendszer
csak segédeszkdz, amely megkdnnyiti, de nem helyettesiti a

képzett szakemberek munkajat.

A repiilégépek miszaki allapotanak ellen6rzése tovabbra
Is nagy szakértelmet és felel6sséget igényel a teljes Ki-

szolgalo mészaki személyzettsl.a

1. SZIROM foldi kiértékelé rendszer mdszaki leirasa és keze-
lési szakutasltasa
MM REF-ség. 1060.

2. RC6AR rendszer altalanos leirasa
KFKI.AVIATRONIC KFT.. 1000.

3. Hollésl - Naday - Dr.Toth: Fedélzeti elektronikus adat-

régzits és szamitogépes kiértékels rendszer, 1000.

4. Eder Istvan: Vadaszrepul6gépek automatikus vezérlérend-
szerei. HM 1061.



