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هرگونه كپي برداري بصورت كل پايان . باشدويسنده آن ميحق چاپ و تكثير اين پايان نامه متعلق به ن - 1
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  .ضمنا متن اين صفحه بايد در نسخه تكثير شده وجود داشته ياشد. نصيرالدين طوسي مجاز مي باشد

باشد و بدون اجازه ن اثر متعلق به دانشگاه صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي ميكليه حقوق معنوي اي - 2

  .كتبي دانشگاه به شخص ثالث قابل واگذاري نيست

  .باشدهمچنين استفاده از اطلاعات و نتايج موجود در پايان نامه بدون ذكر مرجع، مجاز نمي

  



  ج

 

 سپاس خداي را كه هر چه هست از اوست

كمال لطف را  ان و عزيزاني كه هموارهبدون راهنمايي، همكاري و حمايت سرورحاضر  پژوهششك انجام   بدون

 .ند امكان پذير نبوداهبه من داشت

  با تشكر از

بل ـترم راهنماي پروژه كه بزرگوارانه تمامي زحمات هدايت را متقـاستاد مح جناب آقاي دكتر كريمي

 شهاي علمي خود مرا در انجام بهتر اين پژوهبا مشاوره كه شداوود رمو  قليعلي جعفر و آقايان. اندودهـب

  .همياري كردند
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  چكيده

وظيفه اصلي اين . سامانه تنظيم كننده سرعت ظاهري بوده است سازي در اين پژوهش تلاش بر شبيه

كه بتواند سرعت جسم  به ترتيبي باشد، سرعت نهايي طراحي شده براي سامانه پرواز مي نمودنسامانه محقق 

رنده را با ايجاد تغييرات مجاز در اندازه نيروي پيشران در هر لحظه از زمان پرواز با سرعت تعيين شده يكسان پ

ساز ديناميكي نياز به يك شبيهبدين منظور . موفق باشد ،نمايد تاجسم پرنده در دستيابي به هدف تعيين شده

ساز سامانه تنظيم كننده  ساز با شبيه ين دو شبيهكه با كوپل ا .باشدساز پرواز مي سامانه پيشرانش و يك شبيه

در اين پژوهش با انجام مقايسه ميان دو . سرعت ظاهري به بررسي نحوه عملكرد اين سامانه پرداخته شود

موشك كه در دارا بدون اين سامانه تنها با يكديگر تفاوت دارند، به بررسي مزايا ومعايب اين سامانه پرداخته 

موشك داراي سامانه نسبت به  برد دقت سازي انجام شده بيانگر افزايش از شبيه لاصنتايج ح .شده است

به صورتي كه در سامانه هوافضايي مورد بررسي به . باشد ميموشك فاقد سامانه در مقابل اغتشاشات وارده 

ومتري در كيل 1.5 تقريباً صورت ميانگين در اثر اغتشاشات گوناگون بدون حضور سامانه تنظيم كننده خطاي

متر كاهش  200 تا حدودبرخورد با هدف را ايجاد مي نمود حال آنكه در اثر حضور اين سامانه اين مقدار 

  .يابد مي

ساز سامانه پيشرانش، سامانه تنظيم سيكل باز، سرعت ظاهري، شبيه موتور پيشران مايع:  واژگان كليدي

  ساز پروازكننده سرعت ظاهري، شبيه
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  اول مقدمه و كلياتفصل 
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  مقدمه و كليات : 1 فصل

  مقدمه 

ي فعاليت انجام  هاي انجام شده در زمينه و پيشينه فعاليت پژوهش و اهداف آناين بخش به بررسي كلي 

سازي رياضي سامانه تنظيم كننده  پژوهش روبرو تحت عنوان مدلسازي و شبيه. پردازد شده در اين پژوهش مي

   .باشد به صورت زير مي دسته بندياين  شود، يم بندي ميكلي تقس سه بخش به 1سرعت ظاهري

  سازي سامانه پيشرانش مدلسازي و شبيه •
  سازي پرواز جسم پرنده لسازي و شبيهدم •
  سازي سامانه تنظيم كننده سرعت ظاهري شبيه •

بندي  شود كه دلايل اين دسته در ابتدا به معرفي اجمالي سامانه تنظيم كننده سرعت ظاهري پرداخته مي

  .براي خواننده مشخص گردد

باشد با اين منطق كه سامانه تنظيم كننده سرعت ظاهري در حقيقت يك نوع سامانه هدايت جسم پرنده مي

كار سرعت نهايي با ايناز پيش تنظيم شده يكسان نمايد و  آلِ اي جسم پرنده را با سرعت ايده سرعت لحظه

با استفاده از سامانه تنظيم كننده سرعت ظاهري  ترتيبدين ب .طراحي شده براي جسم پرنده را محقق سازد

اي جسم پرنده و تعيين ميزان افت ظهبا دريافت سرعت لح در سه مرحله كلي  هاي خودهاي زير مجموعهالمان

دروسل كه در سامانه پيشرانش قرار دارد  افت به مورد نظر و اعمال اين نيروي پيشرانبراي توليد  2دروسللازم 

سازي عملكرد سامانه تنظيم كننده سرعت بدين ترتيب براي شبيه. تنظيم سرعت ظاهري را داردتلاش بر 

گيري لحظه به ساز پرواز براي انداهظاهري به يك سامانه پيشرانش براي قرار دادن دروسل عملگر و نيز شبيه

  .باشدلحظه سرعت ظاهري احتياج مي

  .يد كه در ادامه به مطالب هر فصل اشاره خواهد شدبدين ترتيب پژوهش حاضر در هفت فصل تدوين گرد

                                                 
1 Apparent Velocity Regulation System (AVRS) 
2 Throttle 


