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ir§ny²t·rendszerek elŜad§s

Bauer P®ter / 2.

1. Nemline§ris mozg§segyenletek

2. Lineariz§lt mozg§segyenletek

3. F-16 rep¿lŖg®p line§ris hosszdinamikai 
modellje
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Deriv§l§s forg· rendszerben 

(differentiation in rotating coord. 
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Nemline§ris mozg§segyenletek 1.

Levezet®s test rendszerben a rendszer orig·j§t a 

g®p s¼lypontj§ba helyezve:
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Impulzust®tel (principle of linear momentum):

Perd¿lett®tel (principle of angular momentum):
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Nemline§ris mozg§segyenletek 2.
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Impulzust®tel (principle of linear momentum):

Perd¿lett®tel (principle of angular momentum):
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Nemline§ris mozg§segyenletek 3.
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Nemline§ris mozg§segyenletek 4.
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Lineariz§l§s a kis megzavar§sok 

m·dszer®vel 1.
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Lineariz§l§s a kis megzavar§sok 

m·dszer®vel 2.
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Lineariz§l§s a kis megzavar§sok 

m·dszer®vel 3.


