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MODULO 6: Controllo laterale e longitudinale di un Boeing 747: analisi in anello aperto

Sistema di coordinate:
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Descrizione del processo:
Le equazoni lineai di moto del corpo rigido per un Boeing 747 sono dell’ ottavo ordine, ma sono in prima gprossmazone
separabili i n due gruppi del quarto ordine. Il primo gruppo (B,r,p,) rappresenta il moto laterale, consistente in rollio (¢, p),
imbardata (r) e movimento laterale, asociato al’angolo d side-dip B. Il seando (u,w,q,0) rappresenta il moto longitudinale,
consistente in moto assale (u), verticde (w) e di becdeggio (6 e g). Posshili variabili di controllo per il moto laterale sono gli
angoli del timone (or) e degli aettoni (da), per il moto longitudinale I'angolo d inclinazone dell’ equili bratore (d€) e la
manettathrottle).

Moto laterale
Modello linear e del moto laterale: (per moto orizzontale a 40000 ft, velocita nominale Mach 0.8)
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(Beginrad,r epinrad/sor edain rad).

a) dopo avere definito le tre matrici, creare, con il comassdib sistema dinamico in Matlab.

b) con il comando damp ricavare gli autovalori del sistema. Si individueranno due modi corrispondenti ad autovalori redi (1o
spiral mode, a bassisissima frequenza, edll mode) ed un modo vibratorio poco smorzattit¢h roll).

c) utilizzae il comando Itiview per tracdare le risposte dlo scdino e dl’impulso, visudlizzae pai e zai, e tracdare i
diagrammi di Bode e polari. Si osservi la risonanza in corrispondenza del modo di dutch roll.

Moto longitudinale
M odello lineare del moto longitudinale: (per moto orizzontale a 20000 ft, velocita nominale Mach 0.8).
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(uewin ft/s,0 in rad,qin rad/shin ft, de in rad.h & I'altitudine).

a) dopo avere definito le tre matrici, creare, con il comassdib sistema dinamico in Matlab.

b) con il comando damp ricavare gli autovalori del sistema. Oltre d polo in s=0, s individueranno due modi vibratori, uno a
bassa frequenzal{ugoid mode) ed uno a frequenza molto piu alshdrt-period mode).

c) utilizzare 'ambiente graficttiview come descritto sopra.



