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 שיקולים לסימן משוב והגבר
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 רוחב הסרט

 בעקום בודה 3dB-הגבר של 

 BWתדר חציית הגבר > 

רוחב סרט גדול, המערכת מגיבה 
יותר טוב ומהר אבל חשופה יותר 

 לרעשים. וההפך.
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Roll –  המוד השכיח ביותר, מוד מהיר. התכנסות לזווית גלגול קבועה

secבהטיית מאזנות     

Spiral – מוד איטי, קרוב לראשית יציב/לא יציב 

2DOF app of SP – :מוד מהיר – מהירות הטיסה לא משתנה הנחה 
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 .לא משתנה עם מהירות הטיסההריסון 
בירידה בגובה הגרר גדל אז הריסון גדל וגם התדירות גדלה כי התנודה 

 מהירה יותר.
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2DOF app of Phugoid – מוד איטי 
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m - מספר קבועי זמן רצויים לנחיתה מרגע ההצפה 

 אבל לאפשר פניה.  DR-תפקידו לרסן את ה - Washoutמסנן 

 (HPF .)/1לשם כך יש להגביל את התדרים לפי בחירה של תדר הברך 

. אם התדר גבוה DR-החוג יפעל וירסן את ה בתדרים הגבוהים אין הנחתה,
אפשר לפנות בהרבה תדרים מהירים. אם הוא נמוך יש קושי בפניה. ככל שהקוטב 

 קרוב לראשית הוא איטי יותר. 

 בקר זוית עלרוד עם חוג קצב
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