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REPULOGEPVEZETO A REPULOGEP IRANYITASI
RENDSZEREBEN

CAz HHTT Légvédelmi-, repild- és Grhajozasi
szakosztalya altal kiirt palyazatra

benyujtott palyamunka~

A modern repil6gépek szinte kivétel nélkUl rendelkeznek

olyan fedélzeti rendszerrel, amely lehet6vé teszi a repilés
egyes fazisainak automatizalast. Ilyen rendszerek a repil6-
gép térbeli helyzetét stabilizaléo robotpilotak vagy a repi-

16g6p payavezérlését biztosité automatikus vezérld rendsze-

rek.

A repiill6gép automatizalt vezetése soran a repil6gépve-
zet6 nem vesz részt az iranyitas folyamatdban. Automatikus
repilégépvezetéskor a repilési paraméterek érzékelése és
feldolgozasa, a feldolgozott jelek alapjan a beavatkozo Jel
kialakitasa a repil6gépvezets nélkul térténik. A repilégép-
vezets azonban rendelkezik olyan tulajdonsdgokkal Cgondolko-
das. érzékelés, megérzés, képes gyorsan alkalmazkodni a val-
tozo repilési korilményekhez, a fedélzeti rendszerek meghi-
basodasa esetén doént a repilés folytatasarol stb.5, amelyek

egy-egy szabalyozasi kdr elengedhetetlen részévé teszik Ot

A fedélzeti automatikus vezérl6 rendszer alapvets fela-
data. hogy a faraszt6, egyhangu feladatokat Cpl. Gtvonalre-
piléskor az irdnyszég stabillzalasa) elvégezve konnyitse a
repil6gépvezets munkajat

A vezérlé rendszer biztositja tovabba:

a gyors és pontos beavatkozast a repil6gépvezotésbe;
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a répul6gépvezets szamara lehet6vé teszi, hogy egy-
szerre tdbb mdszer jelzését dolgozza fel;
a repilési feladat végrehajtasara tébb ideje marad a

repUl6gépvozetének.

Mindazonaltal az automatizalt repilések végrehajtasakor
donté fontossagé az iranyitasi rendszerben a repUlGgépvezetd
szerepe. A repUlOgépvezetd iranyitja a repilést, 6 hoz dén-
tést az adott repilési Uzemméd megvaltoztatasarol és O hajt-
ja azt végre, 6 ellenérzi a vezérls rendszer mikodoképessé-

gét és kikapcsolja a rendszert, ha hibasnak véli mikoédését.

Az automatikus vezérls rendszer makodésekor a repilé-
gépvezets tevékenysége gyokeresen megvaltozik. Jelentés mér-
tékben csokken szerepkore a repUlGgépvezetésben. viszont Ié-
nyegesen novekszik pszichikai terhelése. Az automatizalt re-
pilések soran csokken a repUlOgépvezetd informacic feldol-
gozasa és a repiilés raodellezésére Célképzelésére> iranyulo
szellemi tevékenysége. Ha a repUlOgépvezet0 bizik az automa-
tikus vezérlé rendszer mikodésének helyességébe, igy idegi

terhelése Jelent6s mértékben csokkenhet.

A hosszé ideig tarté “nyugodt” koérilmények kozott vég-
rehajtott automatizalt repulések soran a repUlOgépvezetd fo-
kozatosan elvesziti gyors beavatkozéképességét, figyelme nem
kellsképpen a repiilésre o6sszpontosul és egyre alacsonyabb
késziltségi szintre kerUl. Ez abban nyilvanul meg. hogy a
vezérlé rendszer meghibasodasa esetén a repUlOgépvezetOd nem
a megfelel6 modon avatkozik be az iranyitas folyamataba és

csak hosszé

6 elteltével CI10....30 sJ hajtja végre a meg-

felelé és szukséges miveleteket

A bonyolult kérilmények koézott Cpl. leszallas korlato-
zott latasi viszonyok kozott, automatizalt kismagassagl ro-
pUlés végrehajtasa? a repUlOgépvezetd dn. aktiv készenléti

allapotban varja a meghibasodasra utalé Jeleket, amelyek

42



sirgés twavilkozast igényelnek a repiulégépvezetés folyama-
taba. Az aktiv készenléti allapotban a repil6gépvezets
pszichikai terhelése Jelentés mértékben névekszik 6és a

stresszes allapotot is elérheti

Foglaljuk 6ssze az eddig elhangzottakat:

a repiilés egyes fazisaiban a repilégépvezetés automa-
tizalasa lehet6vé teszi a nagyszama repilési paraméter gyors
és pontos feldolgozasat, a pontos repil6gépvezetést, vala-
mint ha a repil6gépvezets megbizik a vezérl6 rendszerben

Jelentés mértékben csokken fizikai és idegi elfaradasa;

- a ‘"repulGgépvezets - automatikus vezérl6 rendszer"
iranyitasi rendszer alkalmazdsa a kovetkezé hatranyokkal
Jar:
- csékken a repilégépvezets készilt-
ségi szintje;
- a repiulégépvezets kisebb talterhe-
lések elviselésére képes, mint kézi
repil6gépvezetéskor;
- Jelentés mértékben novekedhet a re-

pulégépvezets pszichikai terhelése.

a modern repil6gépek fedélzetén olyan iranyitasi
rendszerre van szikség, melyben az automatikus és a kézi
repil6gépvezetés racionalisan kiegésziti egymast. Az ilyen
iranyitasi rendszerben az automatikus vezérlé rendszer lehe-
t6ségein kivil maximalisan figyelembe kell venni a repul6-
gépvezots izom- és idegrendszerének adottsagait és korlatait

is.

REPULOGGPVE2ETO A REPULOGEP

Az automatikus vezérl6 rendszer és a repil6gépvezets

egylttesen automatizalt iranyitasi rendszert alkotnak. Az
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automatizaltsagl szint szerint a kovetkez6 repilégépvezetés:

formakat szokas megkilonboztetni

- kozi vezérlés. melyet a megfelelé stabilitast és kor-

manyozhatésagot biztosité rendszerek egészitenek Ki;

- automatikus vezérlés, mely esetén a repUl6gépvezetés
a pil6ta nélkUl térténik. Ebben az esetben a repUl6gépvezets
magasabb rendd feladatokat lat el Cpl. ellenérizi a feldél-

zeti rendszerek mikod6képességét, a repilés Gtvonalat).

Ezen széls6 ropUlGgépcezetési formak kozott tébbfajta

félautomatikus vezérlési elv létezik

- félautomatikus vezérlés, mely esetén a repilési pa-
raméterek érzékelése, feldolgozasa és a vezérls jelek forma-
lasa automatikusan térténik, mig a repUl6gépvezets feladata

a vezérlé Jelnek megfelel6en a kormanyszervek miikodtetése;

- egyeztetett vezérlés, az olyan repil6gépvezetés. mely
esetén egymast kovetik a kézi és az automatikus vezérlési
fazisok, a soronkévétkez6 vezérlési méd egyeztetett az el6z6

vezérlési moddal;

6sszetett vezérlés, amely adott algoritmus szerint
egyittm(k6d6 automatikus és félautomatikus vezérlést foglal

magaba.

Ha a repll6gépvezetés valamilyen félautomatikus vezér-
lési elv szerint toérténik, akkor egy uj problémaval talalko-
zunk. Ez az Gj probléma nem mas. mint a repUl6gépvezets te-
vékenységének matematikai (automatikai) leirasa. Altalanos
esetben a repUlGgépvezets modellje tdbbvaltozos figgvény,

amelyben a figgetlen valtozék lehetnek:

a repilégép dinamikai Jellem z6i;



- a repil6gépvezets képzettségi szintje:
- a repilési paraméter Jellege, amely szerint a repi-
16gép vezetése torténik;

- a végrehajtand6 feladat nehézségi szintje.

Mivel gy a kézi, mint a félautomatikus vezérlés esetén
a repulOgépvezets gyakorlatilag valamely repilési paraméter
pillanatnyi és kivant értékét egyezteti, majd a képzett hi-
hajolnék megfelel6en makodteti a kormanyszerveket, ezért a
repil6gépvezets fent leirt tevékenységét a kovetkez6 atvite-

1i figgvénnyel jellemezhetjik:

T
X Cs) A© " Cl+s
V *5 - -xjrzr- - (in vj c1>

ahol:

X~Csi - kimené6jel operatortartomanyban:

XHCs> - bemené6jel Chlbajéi5 operatortartomanyban;

Ajj - a repil6gépvezets atviteli tényezdje;

TH;T1:T2:T3 " AdGallandok

A repil6gépvezets reakcidjanak holtidejét TH m CO,1...
...0,25 s a neuronok gerjesztése, a Jelek végigfutasanak

ideje, a kozponti idegrendszerben a boérkez6 Jelek feldolgo-
zasanak ideje és a rendelkez6 Jel kialakitasahoz szikséges

id6 egyittesen hatarozzak meg.

A repil6gépvezots ideg- és izomrendszerének mikodését a

T4 id6alland6ju ©gytarolos tag Jellemzi. A Tg id6allandéju
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aranyos, differencialé tag a repUlGgépvezeté azon képessé-
gének leirasara szolgal, hogy a XACs} Jol kialakitasa soran
figyelembe veszi az *HCs3 Jel valtozasanak sebességét is. A
Tg id6allandéja egytarolds tag a piléta olyan képességét fr-
ja le. hogy az informacié6 megjelenito eszkézok Cpl. parancs-
k6216 miszer. DISPLAY5 Jelzéseiben tapasztalhato hirtelen

valtozasokat képes csillapitani.

A Tg és a Tg idGalland6k, valamint az atviteli te-
nyez6 értéke valtozo, értékiket a repUl6gépvezets Ugy val-
toztatja. hogy a repil6gép vezetése megfeleljen a min6ségi

kévetelményeknek.

Az eddig elhangzotak alapjan tehat a repUlGgépvezets

atviteli figgvényét a kovetkezdé alakban irhatjuk fel

YrCs> - YjCs5 Y2Cs5

az YrCs5 atviteli fuggvény al-

land6 6sszetevéje, melyet az
ember ideg- és izomrendszeré-

nek Jellemz6i hataroznak meg;

1e* TO
- az YrCs3 atviteli fuggvény
valtoztathaté része, melyet
alapvetSen a repilégép Jel-
lemz6i hatdroznak meg és hien
tikrozi a repUl6gépvezets kép-
zettségi-. felkészultségi

szintjét



A repil6gépvezets reakcidjat szokas kiegésziteni a za-
varé JellemzGvel X2Cs) Cl. abra). melyet a kévetkezs okokra

lehet visszavezetni:

1. abra

a hibajel érzékelését és analizadlasat a repiulégépve-
zeté hibas beavatkozasa kovotl. mely a kormanyszervek nem

megfelels kezelésében nyilvanul meg;

a repilégépvezets JellemzGi bizonyos nemiinearltast

képviselnek Cpl. érzéketlenségi sav. telit6dés);

a repil6gépvezetés soran a pilota JellemzGi CAM; Tg-

Tg) valtoznak.

Kénnyen belathato, hogy a repil6gépvezets tevékenységét
leiré atviteli fuggvény annal pontosabb, minél kisebb a za-
varé Jellemz6 értéke. Ha a hibajel frekvenciaja kisebb, mint
0.5 Hz, akkor a zavar6 Jellemz6 a klemné Jelnek kevesebb,

mint 5 5i-at képviseli

Mint korabban emlitettem, a repil6gép dinamikai Jellem -
26i repllés kozben megvaltoznak, melyekhez a repilGgépvezets

Ogy igazitja hozza az Y2Cs) atviteli figgvényt, hogy a “re-
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pUIGgép-ropUlGgépvezets” rendszer CR-R) a repll6gép vezeté-
sit nagy pontossaggal hajtsa végre, az atmeneti folyamatok
révid idd alatt kis tillondilésekkel érjenek véget. A repi-

16gépvezots adaptaciéjat vizsgaljuk a repil6gép bdlltasi

sz6gét stabilizald "magassagi kormany” iranyitasi csatorna-
ban C2. abra). A "magassagi kormany" iranyitasi csatornaban
!
ix2(9)

a repUl<5gépvezet<5 értékelése szerint létezik olyan optimalis
metszési kdrfrekvencia C3. abra), amely esetén az atmeneti
folyamatok minimalis tdllendilésekkel megfelel6en rovid idd
alatt érnek véget. Ez a metszési korfrekvencia nagy mandve-
rezdképességl repil6gépek esetében oc m C3...3.5) 1x5, mig a
szallitd repilégépek esetében oc = 1 1x5. Ezért a repUlés
dinamikajanak figgvényében, valamint a metszési oc és a re-
pilGgép esillapitatian lengéseinek korfrekvenciaja viszo-
nyatdl figgéen a repildgépvezetd tevékenysége Jelentés mér-

tékben eltér egymastdl. Bizonyitsuk allitasunkat!

Vizsgaljuk a repil6gép bdlintasl szégének stabilizala-
sat a repil6gépvezets atmeneti fuggvényének ismeretében C2

abra).



A 2. abra alapjan a falnyitott kér atviteli fuggvénye

Km_ Cl*m T-D

* f T 9*1

Ha a repil6gép esillapitatian lengésein6k korfrekven-
1 ft*K
ciaja - -y~ nagy értéket képvisel C«o  «cC akkor ah-

hoz. hogy a metszési koérfrekvencian a Boédé-diagram meredek-

sége -20 dB/D legyen Caz irdnyitasi csatorna stabil makodésd
legyéni. a repiuldgépvezetds atviteli figgvényében a valtozo
rész Y2Cs5 egytarolés Jelleggel kell rendelkezzen. lIdealis
esetben = TA. Ez gyakorlatilag azt Jelenti, hogy a repi-

16gépvezetonek esillapitania kell a hibajéi valtozasat Cpl

parancskézld maszerek mutatéi végtelen kitéréseinek szdrése
+
csillapitasai. A fent vizsgalt esetre CwA wc i a felnyi-

tott szabalyozasi kér Bode-diagramja a 3. abran lathato.
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Ha a repil6gép esillapitatian lengésein6k korfrekven-
cidja ipa U RC« akkor Ahhoz, hogy a metszési kérfrekvencidja

a felnyitott kér B6dé-diagramja -20 dB/D meredekséggel ren-

delkezzen Ctehat az iranyitasi csatorna stabil legyen), a
repil6gépvezets atviteli fuggvényében a valto26 rész
Aranyos, differenciald Jelleggel kell rendelkezzen C4. ab-
ra).

Osszegzésképpen azt mondhatjuk, hogy az elsé esetben
cca > weR'R) a repulGgépvezets egytarolds Jelleggel, mig a
masodik esetben («fl = wRc) aranyos, differencialé jelleggel

egészitette ki a szabalyozasi kort.
Hogjtrgyxds: Mindkat altalunk uissgdll csatban ftrittitoloszilk,
hogy

Ytes) - i

Tehat a repiulégépvezets tevékenysége a vizsgalt két

esetben lényegesen kilénbozik egymastol.
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Meg kell emliteni, hogy az altalunk vizsgalt matemati-
kai modell csak abban az esetben allja meg helyét. ha a re-
pilégépvezets egycsatornas szabalyozasi kdrbe van bekapcsol-
va. A gyakorlatban azonban a repil6gépvezets mindig toébbcsa-
tornas szabalyozasi kdrben dolgozik, amikor a repilégép ve-
zetése legalabb két paraméter szerint térténik Cpl. d6lési -
bolintasi szég. magassag, sebesség stb.3. Kétcsatornas iré-
nyitasi rendszerben, ha az egyik repilési paraméter az alap-
értékkel megegyezik, akkor a rendszer tekintheté egycsator-
nas szabalyozasi kornek is. Ebben az esetben a repulégépve-
zet6 az altalunk vizsgalt atviteli fuggvénnyel C13 Jellemez-
het6. Ha a repll6gépvezets egyszerre ketts, vagy tobb ira-

nyitasi csatornaban avatkozik be a repiul6gépvezetésbe. ugy

az 6atvitell fuggvénye a kovetkez6képpen egyszerisodik:
vV 's
Ez azt Jelenti, hogy tébbcsatornas szabélyozasi rendszerben

a repilégépvezets mar nem tudja kévetni a hibajelek valtoza-
sanak sebességét és nem tudja figyelembe venni azokat a bea-
vatkoz<s Jelek kialakitasakor, valamint nem képes a hibajelek
véletlen valtozasait csillapitani. Ha eltekintink a
repilGgépvezets ideg- és izomrendszerének sajatossagaitéi
cvjcsl m 13. akkor az atviteli fuggvény ardnyos tagnak
tekinthet6:
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REPULOGEPEK FELAUTOMATIKUS VEZETESS

A félautomatikus repUl6gépvezotést leggyakrabban dtvo-

nalrepiiléskor. leszallashoz térténé bejovetelkor, légi- és
f61di célokra tértén6 ravezetéskor, valamint kismagassagd
repilések soran szokas alkalmazni. Félautomatlkus repulések

esetén a repUlGgépvezets és az automatikus vezérls rendszer
k8z6tt az alabbi moédon lehet szétvalasztani a megoldand6

feladatokat:

1. / Az automatikus vezérlé rendszer funkci6ja ketts:
a repil6gép stabilitasi és kormanyozhatosagi Jel-

lemz6it a kivant értéken tartja;
6sszehasonlitva a repil6gép pillanatnyi térbeli
helyzetét a kivant Cel6irO térbeli helyzettel a repul6gép-
vezets szamara parancsjeleket allit el6 a repil6gép kormany-
szerveinek megfelels kitéritésre. A parancsjeleket parancs-
k6216 maszerek mutatéira vagy egyéb mas informaci6 megjele-
nité rendszerre CDISPLAY. homlokUvegre votitve) tovabbitja.
Az informéaci6 megjelenité eszktzén a parancsjel mutatén vagy

mozg6 index formajaban Jelenik meg.

2./ A repUlégépvezets feladata meglehetésen egyszerd: a
parancsjelnek megfeleGon a kormanyszervek mikédtetése, minek
eredményeképpen a repil6gép a kivant CelSir0 térbeli hely-

zetet veszi fel

A félautomatikus repUl6gépvezetés tehat megkoénnyiti a
repUlGgépvezets munkajat, mivel a repilési paraméterek érzé-
kelését és feldolgozasat az automatikus vezérl6 rendszer
végzi, mig a beavatkozas a repUlGgépvezets feladata. Félau-
tomatikus repUlGgépvezetéskor a repUlGgépvezets az alabbi

rendszerben dolgozik CS. abra).
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FELAUTOMAT! KUS REPULOGEPVEZETES LESZALLASHOZ TORTENO
BEJOVETELKOR

Leszallaskor a repUl6gép tomegkdzéppontianak helyzetit
a siklépalyahoz, valamint az Iranypalyahoz szokas viszonyi-
tani. Ez azt Jelenti, hogy fiiautomatikus leszallas esetin a
ropUIGgépvezets kétcsatornas iranyitasi rendszerben dolgo-

zik. Korabban mar volt sz6 réla. hogy Ilyen esetben a ropU-

16gépvezets atviteli fuggvénye a kovetkez alakban adhaté
meg:
*R
*eo f

vagy 16 kozelitéssel:

Rajzoljuk meg a repilégépet siklopalyan tarté, félauto-
matikus Uzemben makod6 vezérlé rendszer hatasvazlatat C6.
i<

Sa



A hatasvazlaton Jol lathaté, hogy az iranyitasi rend-
sz*r alapjaul aranyos CPi visszacsatoldst! bolintasi robotpi-
l6ta szolgal. melynek YA*Csi atviteli figgvénye a kdvetkez6

alakban irhaté fel:

vio<o i
Cl+s TOICSA+2*7n & «p

A félautomatikus Gzemmoédon miksdé vezérl6 rendszer ha-
tasvazliatat megadhatjuk az alabbi egyszerGsitett formaban is

C7. abrai.

7. abra

A 6. és 7 abran AF — a parancskozIl6 miszer atviteli

tényezéje.

A hatasvazlat alapjan C7. abrai hatarozzuk meg a fel-

nyitott kor atviteli figgvényét

Y* C*3 - A YrCs3 y£*Cs>

Y« C" ‘ar £—

* 17Ts Vv O
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A kapott atviteli fuggvény alapjan C2d hatarozzuk meg a
felnyitott szabalyozasi kér Bode-dlagramjat CG. abrai as
vizsgaljuk meg az Irdanyitasi csatorna viselkedését a replUG-

gépvezets kilénbsz6 tevékenysége soran

A metszési korfrekvencian oc a Bode-dlagram meredeksége
-20 dB/O. Ez azt Jelenti, hogy az iranyitasi rendszer az

1.25 -i- 4 0o <0.25 - frekvenciatartomanyban egytarolds
Ts c T9
Jelleggel bir. mely kielégiti a vezérl6 rendszerrel szemben

tamasztott kovetelményeket Cstabll mikodései, atmeneti folya-
uiatok révid Ideig tartanak, a rendszer tdllendUlések nélktll

szabalyozd.
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Ha n6é az AR erdésitéul tényez6. akkor a Bodo-dlagram on-

magaval parhuzamosan tolédik el a figg6leges tengely mentén,

mig a torés frekvenciak nem valtoznak. A metszési korfrek-

vencia tart az -=— korfrekvenciahoz. Mivel az aszimptotikus

és a valésagos Bode-dlagram az ' ko&rfrekvencian = |3
o

dB/D|-al eltér egymastol. gy az Aj* erGsitési tényez6 ndve-

kedése azt eredményezi, hogy a metszési korfrekvencian a va-
16sagos Bode-diagram meredeksége nagyobb, mint -20 dB/'D. Te-
hat az iranyitasi csatorna leng6 Jellege er6sédik, a stabi-
litas hatarara is korUlhet, ami a repUl6gépvezetés szempont-

jab6l nem megengedett.

A repUl6gépvezets kulsnosen fontos szerepe a leszallas-
hoz térténé bejovetelkor tehat abban nyilvanul meg. hogy
olyan AR er6sitési tényezét “"allitson” be. Ugy igazodjon a

valtozé dinamikai jellemz6khoz, hogy az iranyitasi csatorna

stabil makodésd maradjon Ca val6sagot; Bode-dlagram -20 dB/D
meredekséggel messe a vizszintes tengetyO. Altalaban Ar =

€3..10> ko6zoétt valtozik és fugg a bemend Jel spektumatol.

Q. abra

57



Vizsgaljuk meg a repUlGgépvezets ténykedését az Irany-
palyan tarté vezarlé rendszerben. A vezérl6 rendszer épiljon

aranyos CP! visszacsatola

bedUntésl robotpilétara. Rajzol-

juk meg az iranyitasi csatorna hatasvazlatat CO. abral.

A beddntési robotpilota atviteli fuggvényét a

kovetkezé alakban lehet felirni

v Cl** T*>C** o

Az iranyitasi csatorna egyszerGsitett hatasvaziatat a

kovetkezé modon lehet megrajzolni CIO abral:

10. abra
A 0. és a 10. abran
Ap - a parancskdzl6 maszer atviteli tényezGje;
ftsz - széliranyszdg.
A tovabbiakban: =0

A hatasvazlat alapjan ClO. abra! hatarozzuk meg a fel-

nyitott szabalyozasi kor atviteli figgvényét



mApS V/cs

N\ t* S K’:

A felnyitott kér atviteli figgvénye C3> Alapjan rajzol-
juk meg a felnyitott szabalyozasi kér Bode-diagramjat CII
abra) és elemezziik az Iranyitasi csatorna viselkedését a re-

pulégépvezets tevékenysége soran

11. éabra
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Az wc metszési korfrokvonclin a Bode-dlagran meredeksé-

ge -20 dB/f). Az iranyitasi csatorna tehat az 1,25 —

a <a s

0.25 -y~ frekvéneiatartomanyban egytarolés Jelleggel birZés

kielégiti a vele szemben tamasztott kdvetelményeket. Az AR
er6sitési tényez novekedése esetén a diagram onmagaval par-
huzamosan tolédik el a figgGleges tengely mentén, a tdrési
frekvenciak pedig nem valtoznak. A metszési kdrfrekvencia w

c

i
viszont tart az -y - kdérfrekvenciahoz
\

Az ldealis Caszimptotikus) és a valésdgos Bode-diagram
azonban eltér egymastél. Az Ajr atviteli tényez6 novekedésé-
vel a metszési korfrekvencian a valésdgos Bode-diagram mere-
deksége nagyobb lesz. mint -20 dB/D. Ez azt Jelenti, hogy az
iranyitasi csatornakon az atmeneti folyamatok ideje csokken
a rendszer leng6 hajlamanak er6sddésével. valamint a szaba-
lyozasi kér a stabilitas-labilitas hatarara kerlllhet. A re-
pul6gépvezeté szerepe ilyenkor tehat abban nyilvanul meg
hogy olyan maximalis AR &tviteli tényez6t valasszon, amely
esetén az iranyitasi csatorna megfelel az el6irt kovetelmé-

nyeknek.

Mint az eddigiekb6l klderlllt. leszallashoz td8rténé be-
jovetelkor a repUlGgépvezets meglehetésen 6sszetett iranyi-
tasi rendszerben dolgozik. Kétcsatornas iranyitadsi rendszer-
ben végzi a repil6gép vezetését Ciranypalya és slklépalya
szerint), ezenkivil vezérli a hajtomd Uzemét, ellendrzi a
repilési magassagot, a figgéleges sebességet és az egyéb
fedélzeti mdszerek. miszerrendszerek midkédésének helyessé-
gét. igy tehat az iranyitasi rendszerben csak a legegysze-

ribb formaban, mint aranyos tagot vehetjik figyelembe

Az oddig elhangzottak alapjan tehat azt mondhatjuk,
hogy a repUl6gépvezetst nem szabad kizarni a repUl6gépveze-
tés folyamatab6l. Univerzalis, gondolkodé lancszemként tudja

igazitani az iranyitasi rendszer Jellemz6it a megvaltozott
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repiulési Jellemz6khdz, valamint a repil6gép paramétereihez
Vele egyiitt az iranyitasi rendszer olyan potencialis lehets
ségekre tesz szert, amelyekkel ma egyetlen automatikus ve

zérlé rendszer sem rendelkezik.
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