
 

  1307تاسيس

  دانشگاه صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي
  كي مكانيه مهندسدانشكد    

  

  كارشناسي ارشدافت درجه ي دري براان نامهيپا
  ي كاربرديطراح ش يگراك يرشته مكان

  

  كنترل وضعيت ماهواره به كمك تراستر پالس پلاسمايي

  

  

  :د راهنمااتياس
  ين ساداتيحسد يسدكتر 

  دكتر مهران ميرشمس
  

  :نگارش
  امير آخوندي

  

88 ماهشهريور



  

  

  

  

  

  



 

 

أ 

 

  



 

 

ب 

  

  

             

  تقديم به               

  گرانقدر وزحمتكشمپدر                               

                                                                 مادر فداكار و مهربانم



 

 

ج 

  

  
  دانشكده  مهندسي مكانيك   

  

  :هيئت داوران پس از مطالعه پايان نامه و شركت در جلسه دفاع از پايان نامه تهيه شده تحت عنوان

 كنترل وضعيت ماهواره به كمك تراستر پالس پلاسمايي

  

در كارشناسي ارشد   صحت و كفايت تحقيق انجام شده را براي اخذ درجه امير آخونديتوسط 

  .دنمورد تاييد قرار ميده           با رتبهي كابرديطراح  گرايشمكانيك مهندسي رشته

  

  ء امضا             ين ساداتيد حسيسآقاي دكتر    استاد راهنما-1

    امضاء                  آقاي دكتر مهران ميرشمس  راهنما استاد -2

  مضاء   ا                         ن زادهينوآقاي دكتر   ممتحن خارجي -3

  امضاء          سيد علي اكبر موسويان آقاي دكتر  ممتحن داخلي -4

ــي   -5 ــصيلات تكميلـ ــده تحـ نماينـ

  دانشكده
  امضاء           آقاي دكترسيد علي اكبر موسويان
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  اظهار نامه دانشجو

  

  :موضوع پايان نامه 

  كنترل وضعيت ماهواره به كمك تراستر پالس پلاسمايي 

  

  ، دكتر مهران ميرشمس ين ساداتيد حسي دكتر س:نماد راهاتياس

  امير آخوندي :نام دانشجو

  8500144 :شماره دانشجوئي

  

 دانـشكده  ي كابرد يش طراح يك گرا ي مكان ي مهندس  دانشجوي كارشناسي ارشد   امير آخوندي  اينجانب

 در ايـن دانشگاه صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي گواهي مي نمايم كه تحقيقـات ارائـه شـده               ك  يمكان

پايان نامه توسط شخص اينجانب انجام شده و صحت و اصالت مطالب نگـارش شـده مـورد تائيـد مـي                      

واهي گ ـبعلاوه  . باشد، و در موارد استفاده از كار ديگر محققان به مرجع مورد استفاده اشاره شده است                 

 امتيـازي توسـط   مي نمايم كه مطالب مندرج در پايان نامه تاكنون  براي دريافت هيچ نـوع مـدرك يـا       

) فرمـت (اينجانب يا فرد ديگري د رهيچ جا ارائه نشده اسـت و در تـدوين مـتن پايـان نامـه چـارچوب                      

  .اممصوب دانشگاه را بطور كامل رعايت كرده

  

  :امضاء دانشجو  

  :                                                                                              تاريخ

  

  



 

 

ه 

  حق طبع و نشر  و مالكيت نتايج

  

  

هرگونه كپي برداري بـصورت     .  حق چاپ و تكثير اين پايان نامه متعلق به نويسنده آن مي باشد             -1

كل پايان نامه يا بخشي از آن تنها با موافقت نويسنده يا كتابخانه دانشكده مهندسي مكانيـك دانـشگاه       

نا متن اين صـفحه بايـد در نـسخه تكثيـر شـده              ضم. صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي مجاز مي باشد      

  .وجود داشته ياشد

 كليه حقوق معنوي اين اثر متعلق به دانشگاه صنعتي خواجه نـصيرالدين طوسـي مـي باشـد و                    -2

  .بدون اجازه كتبي دانشگاه به شخص ثالث قابل واگذاري نيست

.رجـع، مجـاز نمـي باشـد       همچنين استفاده از اطلاعات و نتايج موجود در پايان نامه بـدون ذكـر م              



 

 

و 

  .آنچه را آموختم از يادم رفت، جز سخن دوست كه تكرار مي كنم

  

  يقدردان تشكر و

توانم از كساني كـه مـرا در انجـام كـار حاضـر كمـك و                 اين فرصت بسيار لذت بخشي است كه مي       

  .قدرداني  بنمايم راهنمايي كردند، تشكر و

سيد حسين ساداتي كه با راهنماييهـا  دكتر جناب آقاي در ابتدا از استاد راهنماي گرانقد و مهربانم     

  .نمايميو كمك ايشان پيمودن اين راه ميسر گرديد، صميمانه تشكر و قدرداني م

پايـان  كه در انجام      و مهندس مرتضي صيدي    سيد مصطفي خبيري  از دوست عزيزم آقاي مهندس      

  .كنم مرا كمك و همراهي نمودند تشكر و قدرداني مينامه

 و همـسرم كـه       مباني همواره مشوق و پـشت     مليان از خانواده محترمم كه در طول مدت تحص        يدر پا 

  . را دارمامتنان كمال تشكر و ماية دلگرمي اينجانب بودند



 

 

ز 

  چكيده

با گسترش و توسعه علوم و فناوري هاي فضايي در كشور ، مباحث مربوط بـه مـاهواره روز بـه روز                      

ها بتوانند ماموريتشان را به درستي انجام دهند و اهداف مورد نظر را     براي آنكه ماهواره    .فزوني مي يابد    

براي نيل به اين هـدف طراحـي سيـستم    . برآورده كنند ، لازم است كه وضعيتشان در فضا كنترل شود 

در بررسي كنترل وضعيت نياز به شناخت ديناميك        . كنترل وضعيت از اهميت ويژه اي برخوردار است         

گشتاور هاي محيطي هرچند در مقايـسه بـا مقـادير           .  و اجتناب ناپذير مي باشد       ماهواره امري ضروري  

زميني بسيار كوچكترند ، اما اين مقادير كوچك هنگامي كه جهت گيري بايد دقيق باشد بـسيار مهـم                   

در اين پايان نامه ابتدا ديناميك ماهواره همراه با گشتاورهاي اغتشاشي وارد بر ماهواره مورد               . مي باشد   

ررسي قرار گرفته سپس يك بازبيني كلـي از طـرح هـاي پايـه اي معمـول سيـستم هـاي پيـشرانش                        ب

فضاپيما انجام شده و مشخصه هاي عملكردي سيستم هاي پيشرانش فعلي و معيارهاي فعلي سيـستم                

هاي پيشرانش براي ماموريت در مدارهاي پايين زمين آنـاليز مـي شـوند و در نهايـت پيـشرانه پـالس                      

انتخاب مي گردد و پس از مدل سازي پيشرانه پالس پلاسمايي نحوه عملكرد اين عملگـر بـا                  پلاسمايي  

قوانين مختلف كنترلي سنجيده مي شود و نتيجه نحوه عملكرد آنها بـا يكـديگر مقايـسه مـي شـود و                       

  .سرانجام پيشنهادات و نتايج ارائه مي گردد 

  :كلمات كليدي 

   كنترل مود لغزشي،كنترل وضعيت ، تراستر پالس پلاسمايي 
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   علائم و اختصاراتفهرست

s از سطح لغزشيفاصله جبر   

  مقدار ثابت و مثبت 

i,j,k كهي يبردارها 

 A  ي هاديهانوسيس كسيماتر 

zyx  ,,s ي در دستگاه مختصات بدنياهيسرعت زاو 

   لري ايايزوا  ,,

e ژهيمولفه بردار و  

q نيبردار كواترن 

 ه چرخشيزاو 

BR


  نسبت به دستگاه مرجعي دستگاه بدنياهيبردار سرعت زاو 

RI


 ينرسي مرجع نسبت به دستگاه ا دستگاهياهيبردار سرعت زاو 

BI


 ينرسي نسبت به دستگاه اي دستگاه بدنياهيبردار سرعت زاو 

RIB


 ي دستگاه بدنياهيبردار سرعت زاو 

 zyx III  ينرسي اي اصليمحورها ,,

cT يگشتاور كنترل 

dT يگشتاور اغتشاش 

R نيفاصله مركز جرم ماهواره تا مركز زم 



 

 

س 

 ين مركز جرم جسم تا المان جرميفاصله ب 

G


 ان جاذبهيبردار گراد 

cV سرعت ماهواره 

o ي مدارياهيت زاوسرع 

mT يسي مغناطيگشتاور دو قطب 

EarthB ني زميسيدان مغناطيم 

DC ب درگيضر 

AreT يكيناميروديگشتاور آ 

eF يديثابت خورش 

C سرعت نور 

aC ب جذبيضر 

dC يب انعكاس پخشيضر 

sC يانهي آيب انعكايضر 

solarT يديگشتاور تشعشات خورش 
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ها از دير باز وجود داشته و امروزه عملاً به تهيه مقدمات تـسخير              آرزوي انسان براي سفر به آسمان     

ر زمين در اين زمينـه، بـه ويـژه در سـتاره شناسـي از                هاي خاو فعاليت. منظومه شمسي انجاميده است   

انـد، امـا    اي برخـوردار بـوده      هاي ايران از شهرت ويـژه         هاي قديم اهميت خاصي داشته و رصدخانه      زمان

بـا توجـه بـه اهميـت ايـن          . آوري صورت نگرفتـه اسـت       متأسفانه مدتهاست كه توجه اصولي به اين فن       

. نسجم نسبت به جذب اين فن آوري و بكارگيري آن اقـدام شـود             اي م   موضوع، ضرورت دارد و با برنامه     

پيشرفت تكنولوژي در بهبود سطح زندگي بشر تأثير بسزايي داشته و تكنولـوژي فـضايي بـا توجـه بـه                     

باشند، يك تكنولوژي پيشرو بوده و با پيشرفت آن، بقيه            هاي متفاوت علمي كه در آن درگير مي       گرايش

  .اندها امروز به جزء لاينفكي از زندگي نوين تبديل شدهماهواره. شودصنايع كشور متحول مي

توانـستنديك  ) 1336 مهـر    12 (1957دانشمندان اتحاد جماهير شوروي سـابق در چهـارم اكتبـر            

 را در مداري بـه دور زمـين قـرار دهنـد و عـصر سـفر هـاي        1 كيلوگرمي به نام اسپوتينك 92ماهواره  

آن تاريخ، تلاش دانشمندان كشورهاي مختلف جهان، پـاي انـسان را بـه              فضايي را عملاً آغاز نمودند از       

هـا موفـق شـده بودنـدااولين      علاو بر پرتاب اولين ماهواره بـه فـضا، آن        . فضاهاي دوردست گشوده است   

انسان يوري گاگارين را به فضا فرستاده و اولين راهپيماي فضايي را نيز به وسـيله آلكـسي نئونـوف در                     


