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Vynélez se tykd zapojeni pro komplexni simulovdni sil v systému ¥{zeni pomoci &isli-
cového poditade u pozemnich letovyfch simuldtord, specidlnich a dopravnich simuldtord jiz-
‘dy, slouZicich k vyuce nebo predkolovdni oséddky.

U dosud znimych systémi simulace sil v ¥izeni je ve spojeni s 8islicovym politalem
vyuZivdno generdtoru pribdhu sil. Generdtory pribdhu silvyZaduji vice vystupl z Eislicové-
ho poditade, Ka?dy vystup pouZity pro vstup do generdtoru pribéhu sil musi by pFeveden na
giglicovd analogovém prevodniku,

Tento systém je charakteristicky velkym poltem vistupnich 3islicové analogovych pie-
vodnikd, nikladnym generdtorem pribéhu sil. Ddle tento systém neumo¥nuje snadnou zm$nu po-
¥adovanych parametrd funkdnich zdvislosti. Dal%i nevyhodou je nutnost pou¥it identickych
generdtord pribdhu sil pro kaidy systém Pizeni, Omezeni dynamické vlastnosti generétorﬁ
pribéhu sil neumo¥nuji simulaci vedlejSich nap¥. aerodynamickich d8inkd,

Uvedené nedostatky plnd odstraﬁuje zapojeni pro komplexni simulaci sil v systému ¥i-
zeni pomoci &islicového poditade podle vyndlezu, jehoZ podstata spodivd v tom, %e systém
¥izeni je spojen pires snimad sily s polohovym servomechanismem, p¥iden? vjstup snimade gi-
1y je pripojen na prvni vstup matematického modelu soustavy %izeni, na jehoZ druhy vstup
je pripojen &islicovy potenciometr a jeho? vistup je pFipojen jednak na polohovy servome-
chanismus, jednak na druhy vstup $islicového potenciometru a jednak na vstup &islicového

poditade, jeho# vystup je pfipojen na prvni vstup ¥islicového notenciometru, zatimco na
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polohovy servomechanismus je pFipojen zdroj tlakové energie.

Priklad provedeni vyndlezu je schematicky zndzorndn na vykresu.

Pro jednoduchost je zndzornéno za¥izeni pro simulaci sil v jednom ¥idfcim orgdnu leto-
vého simuldtoru. Obdobné sestavy se uspofddaji pro ostatni ¥idici orginy.
| Systém 1 Pizeni je spojen pfes snimad 2 sily s polohovym servomechanismem 6. Vystup
snimade 2 8ily Je pFipojen na prvni vstup matematického modelu 3 soustavy ¥izeni, na jeho?
druhy vetup je pFipojen &islicovy potenciometr 4, Vystup matenatického modelu 3 soustavy
Fizeni Je pFipojen jednak na polohovy servomechanismus &, jednak na druhy vestup &islicové-
ho potenciometru 4 a jednak na vstup ¢islicového poditade 5, jeho % vistup je p¥ipojen na
prvni vetup dislicového potenciometru 4., Nu polohovy servomechanismus § je p¥ipojen zdroj
1 tlakové energie.,

Systém Fizeni 1 je spojen pres snimaé 2 sily s polohovym servomechanismem . Simulova-
ny eystém Fizeni je popsdn nelinedrnimi diferencidlnimi rovnicemi a realizov:in matematickym
modelem 3, PFi plisobeni vndj8i sily na soustavu 1l Yizeni snimad 2 sily privdd{ signdl d-
miérny sile na prvni vetup matematického modelu 3 soustavy Fizeni. Vystup z matematického
modelu 3 systému Yizeni je jim vypoltend novd poloha Fizeni, Tato vypodtend poloha je sousér
dasné privddéna na druhy vstup Sislicového potenciometru 4, na vetup dislicového poditale
2 a na vystup polohového servomechanismu 6, Na prvni vstup islicového potenciometru 4 je
zapigovdno bindrn{ 8islo vypodtené v &islicovém poditadi 5 dle vlo¥%eného algoritmu, a to
v redlném Case, Na 3imlicovém potenciometru 4 pak dochdzi k hardwardovému ndsobeni signg-
14 p¥ivedenych na prvni a druhy vetup. Vystupem z &islicového potenciometru 4 je ji%z sig-
ndl dm&rny skutedné aerodynamické &i t¥eci sile. Yento signdl je pfivdddn na druhy vetup
matematického modelu 3 soustavy Pizeni a reprezentuje reakci k pivodni, obsluhou vyvoland
sile, Vzhledem k tomu, ¥e tok signdld probihd soudasné, je na vystupu matematického modelu
3 soustavy Pizeni vypodtend okam#itd hodnota polohy, kterd odpovidd rovnovdze na soustavu
#izeni plsobicich sil., Vypodtend hodnota je soulasnd p¥ivdd¥na na vstup polohového servo-

mechanismu 6

ktery zajigtuje prestaveni Pizeni, pomoci tlakové energie ze zdroje 7 a tim
vyvoldvd reakei, kterd je obsluhou pocitovdna jako zatd¥ovaci sfla v gystému Pizeni,

Navr¥ené zapojeni umo¥nuje minimalizovat podet vystupnich &islicové analogovych nie-
vodniki., V zapojeni vyufity elektronicky &islicovy potenciometr pak reprezentuje pouze
jeden upraveny 8islicové analogovy p¥evodnik pro ka?dy systém ¥izeni, Toto zapojeni plnd
odstranuje Sasové zpo%déni signdlu, které se vyskytuje jak u plné &islicové simulace, tak
i gpecidlnich génerétorﬁ prib&hu sil, Ddle prisvivd k vysoké stabilit& simulovaného systé-
mu v plném rozsahu zmén parametri simulovaného vnéjSiho prostiedi,

Dynamické vlastnosti za¥izeni pro komplexni simulaci sil v ?{zeni jsou charakterize-
vané metematickym modelem, ktery soudasnd umo¥nuje vyuzit pro kompenzaci dynamickych vlast-
nosti polohovaného servomechanismu vy33ich derivaci, tj. Sasového pribdhu rychlosti a
zrychleni, Kompenzovanjch dynamickych vlastnosti polohového servomechanismu lze vyhodng
vyuiit pro simulaci vedlej3$ich nap?. aerodynamickych idinkd.

Mékk§ redlny fyziologicky pocit pribdhu eil je zajiStén navrienym zapojenim, které

komplexng Fesi simulaci il v $izeni a plnd odstraﬁuje kvantitativni chyby,
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Vyznamnou vyhodou navrZeného zapojeni je rychld a snadnd nmoZnoast zmfiny funkénich zd-
viglosti prib3hu il vletnd nelinedrnich pouze sftwarovym vybavenim ?idiciho &islicového
poditade,

Zapojeni podle vyndlezu lze vyuZit u specidlnich a;dnpravnich simulédtord jizdy, slou-

zicich k vyuce nebo preSkolovdni osddky, zejména u pozemnich letovych simuldtord,

PREDMET VYNKLEZU
Zgpojeni pro komplexni simulaci sil v systému Fizeni vomoci &islicového politade vy~
znadené tim, %e systém (1) ¥izeni je snojen pies snima& (2) sily s polohovy§n servomecha-
nismem (6), pridem? vystup snimade (2) éily je pPipojen na prvni vstup matemotického mo-
delu (3) soustavy ¥izeni, na jeho# druhy vstup je pFipojen &islicovy potenciometr (4) a

jeho% v¥stup je pPipojen jednak na polohovy servomechanismus (6), jednak ne druhy vstup

. §fslicového potenciometru (4) a jednak na vetup Sislicového poditale (5), jeho? vfstup je
pFipojen na prvni vestup &islicového potenciometru (4), zatimco na polohovy servomechanis-

mus (6) je pripojen zdroj (7) tlakové energie.

1 vykres
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