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(57) Изобретение относится к области авиации и может быть использовано в системах управления летательных
аппаратов. Задачей изобретения является создание способа и устройства, позволяющих формировать
траекторию летательного аппарата, проходящую преимущественно над ложбинами неровной поверхности,
например морских волн. Техническим результатом является минимизация и повышение точности
стабилизации средней высоты движения летательного аппарата. Технический результат достигается за
счет введения новых существенных отличий (в способе), заключающихся в задании желаемых значений
путевого угла и максимально допустимого отклонения от него, измерении его текущего значения и
скорости изменения, определении разности истинных геометрических высот левой стороны крыла и
правой, формировании и передаче управляющего сигнала на руль направления, нелинейно зависящего от
разности этих значений, скорости ее изменения, разности заданного и текущего значения путевого угла и
скорости ее изменения, максимально допустимого отклонения от путевого угла, за счет чего траектория
прокладывается преимущественно над ложбинами морских волн, что позволяет минимизировать среднюю
высоту летательного аппарата и повысить точность ее стабилизации. Технический результат достигается
за счет новых существенных отличий (в устройстве), заключающихся во введении в контур управления
локационных высотомеров, доплеровского датчика вертикальной скорости, трех инерциальных датчиков
вертикального ускорения, выходы которых соединены с блоком вычисления среднего уровня моря, истинных
геометрических и абсолютных высот, рулевого агрегата, непосредственно воздействующего на руль высоты,
что позволяет прокладывать траекторию, преимущественно над ложбинами морских волн, минимизировать
среднюю высоту летательного аппарата и повысить точность ее стабилизации.
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