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  תורת הבקרה                   מכון טכנולוגי לישראל–הטכניון 

  א"עאביב תש                  הפקולטה להנדסת אוירונוטיקה וחלל

  

  2' גליון תרגילים מס

  

   .XYנתון טיל שנע במישור אופקי  .1

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

      

   וכוח הפרעה       Fעל הטיל פועלים כוח הדחף ) .  הגוףזוית( בה פונה הטיל θ       נדרש לבקר את הזוית 

     
dF .  בקרת הטיל נעשית באמצעות זוית כוח הדחףδ.   

  :      לפי &θ היחסי לקצב הסיבוב  Mפועל על הטיל מומנט מרסן ,       בנוסף 

θ&BM =  

   .I הוא  .C.G      מומנט האינרציה של הטיל סביב  

   .θ,       מניחים שמודדים את זוית הגוף של הטיל 

):              י "      חוק הבקרה של הטיל נתון ע )θθδ −= refK   

  . היא הזוית הרצויה refθ      כאשר 

δδ, כלומר  ,  קטנהδ      ניתן להניח שהזוית   ≈sin1  -   וcos ≈δ 

  .התנועה הזויתית של הטיל ' י את מש/רשום  .א

  ). הטילמיקוםהתנועה עבור ' אין צורך להתיחס למש             (

  הן כניסות של המערכת dF -   וrefθ -דיאגרמת מלבנים של המערכת היכן ש ' /שרטט  .ב

  .  היא היציאהθ -               ו

  -על מנת למצוא את  ' י בדיאגרמה של סעיף א/העזר  .ג
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י פונקצית תמסורת "מערכת דינמית מתוארת ע.  3
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  )ראה ציור. (י בקר יחסי בחוג קדמי"     מערכת זו מבוקרת ע

  

  מהו הערך של בקר יחסי עבורו השגיאה במצב מתמיד לאות כניסה    ,       בהנחה שהמערכת יציבה

      )()( ttutr    ? 0.02-  יותר גדולה מלא  =
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