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(54) СПОСОБИСИСТЕМАПИЛОТИРОВАНИЯЛЕТАТЕЛЬНОГОАППАРАТАСДВИГАТЕЛЬНЫМ
АГРЕГАТОМ С ЗАДНИМ РАСПОЛОЖЕНИЕМ

(57) Формула изобретения
1. Способ пилотирования аппарата (1) посредством двигательного устройства (2),

которое выполнено с возможностью ориентирования относительно точки (Т),
расположенной на заднем конце (1R) аппарата (1), включающий использование
сервоконтура для определения ориентации (θM) аппарата (1) и корректировки
ориентации (β) двигательного устройства (2) в зависимости от результатов определения
ориентации (θM) таким образом, чтобы стабилизировать аппарат (1) на траектории его
полета, отличающийся тем, что ориентацию (θM) аппарата (1) определяют вблизи его
заднего конца (1R), при этом при корректировке ориентации (β) двигательного
устройства (2) учитывают угловую деформацию (δθT) и линейную деформацию (δyT) в
точке (Т), расположенной на заднем конце (1R) аппарата (1), а также угловую
деформацию (δθM) и линейную деформацию (δyM) в точке (М) определения ориентации
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(θM) аппарата (1).
2. Способ по п.1, отличающийся тем, что ориентацию определяют в точке (М)

определения ориентации (θM) аппарата (1) таким образом, чтобы независимо от
деформации аппарата угловая деформация (δθM) в точке (М) определения ориентации
и линейная деформация (δyT) на заднем конце (1R) аппарата имели противоположные
знаки относительно нейтральной оси (4) аппарата.

3. Способ по п.1, отличающийся тем, что если при заданной деформации аппарата
(1) угловая деформация (δθM) в точке (М) определения ориентации и линейная
деформация (δyT) на заднем конце (1R) аппарата имеют одинаковый знак относительно
нейтральной оси (4) аппарата, то ориентацию (β) двигательного устройства (2)
корректируют с учетом знака.

4. Система пилотирования аппарата (1), содержащая двигательное устройство (2)
аппарата (1), выполненное с возможностью ориентирования относительно точки (Т),
расположеннойна заднемконце (1R) аппарата (1), средство (3А) определения ориентации
(θM) аппарата и средство корректировки ориентации (β) двигательного устройства (2),
учитывающее ориентацию (θM) аппарата (1), для стабилизации аппарата (1) на
траектории его полета, отличающаяся тем, что измерительное средство (3А)
расположено вблизи заднего конца (1R) аппарата (1), причем измерительное средство
(3А) предназначено для измерения угловой деформации (δθM) и линейной деформации
(δyM) аппарата (1), используемых при определении ориентации (θM) аппарата.
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