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Ограничимся продольным движением [1…3]: 
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Задача сводится к решению уравнения 
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Рассмотрим случай апериодической системы: 
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 Решение уравнения ( ) 01222 =++ XTppT ξ  имеет вид 
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При начальных условиях (пробные воздействия) ( ) 10 0 == xx , ( ) 00 =x  

имеем:  
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Абсцисса точки перегиба  
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фактически является одним из основных параметров оптимизации; ее значение 

практически можно определить  по осциллограмме ( )tx  при пробных воздей-

ствиях (отклонение руля высоты). 
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  Определим k  через 1k : 
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Постоянная времени 2T   легко определится по концу переходного процес-

са ( )tx , где она определяется как решение уравнения ( ) 012 =+ xpT  

и имеет вид 
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(фактически воспользовались логарифмическим декрементом затухания; при 

выбранном kt  имеем ( )
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 Предложенный подход эффективно использовался при настройке имита-

тора динамики полета  транспортного самолета [4,5]. 
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