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《飞行仿真原理》

内容概要

《飞行仿真原理》是飞行仿真领域中一本重量级教科书，是作者阿勒顿在英国南安普顿大学、克兰菲
尔德大学和谢菲尔德大学近30年开展航空电子、飞行仿真教学和多年从事飞行仿真模拟器开发的基础
上编写而成的。其内容涵盖构成飞行仿真的三大支撑要素——建模、数学算法和软件工具，包括飞行
仿真的发展演变历程、建模原理、飞行动力学、飞行控制系统仿真、导航系统仿真、飞机仪表显示和
视景系统开发、运动平台仿真等关键技术，列举了工程设计中的关键问题，并给出了相应的解决办法
。本书注重理论与实践的有机结合，针对具体问题给出了多个参考实例，特别是其中的代码均来自作
者参与开发的实际工程项目，具有很高的参考价值。
    《飞行仿真原理》可以作为从事实时飞行仿真系统设计、研制、开发与应用的广大工程技术人员和
科研人员的参考书，也可以作为飞行动力学、航空电子学、自动控制等相关专业高年级本科生、研究
生的教学用书。
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作者简介

作者：（英国）阿勒顿（David Allerton） 译者：刘兴科  阿勒顿（Allerton D.），于1972年毕业于拉格
比工程技术学院计算机系统工程系，获得学士学位，1973年从拉夫堡教育学院获得物理学研究生学位
。1977年，他从剑桥大学获得博士学位，研究方向是并行计算，之后他加入马可尼空间和防御系统公
司担任一名助理工程师，从事嵌入式系统软件开发工作。1981年，他被聘为南安普顿大学电子学系讲
师，并于1987年晋升为高级讲师。1991年，他到克兰菲尔德大学航空学院担任电子学教授，并组建航
空电子系。2002年，他受聘为谢菲尔德大学计算系统工程系主任。Allerton教授在南安普顿大学、克兰
菲尔德大学和谢菲尔德大学期间曾开发了五种型号的飞行模拟器。作为英国皇家宇航学会飞行仿真委
员会成员和前任主席，他曾为英国国防和宇航前瞻小组、国家航空电子咨询委员会、合成环境咨询委
员会等政府机构工作。1998年，他获得由英国高等教育基金委员会提供的75万英镑资助，用于建设克
兰菲尔德大学飞行仿真中心。1992年到2001年间，他在克兰菲尔德大学每年开设一期飞行仿真领域的
短期课程。此外，他还是英国工程技术协会会员和英国皇家宇航学会会员，并持有认证工程师资格。
他的研究方向包括计算机体系架构、实时软件、计算机图形学、空中管理、飞行仿真、航空电子学和
操作系统。他持有IMC级私人飞行员驾照，并曾代表约克郡参加网球比赛（以超过55岁高龄）。
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章节摘录

版权页：   插图：   在自动控制模式下，实际上飞行员可以自主选择或者不选择4.6—4.9节中描述的四
种飞行控制模式。比如，为了下降到3000 ft，空速350 kt的状态，飞行员可以选择高度3000 ft，自动油
门速度为350 kt，然后控制速度和高度进入下降状态。在下降期间，如果需要将指令速度或者高度设置
为新值，只需要转动相应按钮。除此之外，飞行员可以设置下降（或者爬升）速率，而不需要指定高
度，还可以选择航向（磁航向或者真实航向均可）或者飞行轨迹。此外，面板上的高亮按钮可以用于
选择单个或者两个自动驾驶员（APl和AP2）、自动油门（A／THR）、加急下降（EXPED）、自动着
陆（APPR）或者跟踪VOR定位信标（LOC）。 从模拟器设计者的角度看，这些功能都需要利用FCU
面板进行选择，可以进入或者退出本章中讲述的各项自动控制模式。有些模拟器会采用真实飞机上
的FCU模块，利用来自飞机数据总线的数据进行模拟。有些制造商则采用模拟系统来实现自动控制系
统，并利用串口通信或者以太网特定协议的支持。根据训练应用目标的不同，FCU（以及类似操控面
板）可以利用输出到平板显示面板上的软件面板进行模拟，通过鼠标或者轨迹球实现开关和按钮交互
。然而无论是使用哪类系统，运行模式的任何改变都需要被系统检测到（如按下开关或者转动旋钮）
，根据控制动作的不同，可以将系统置于相应的控制模式。在模拟这些系统时，提请注意的是必须确
保模拟单元完全遵循制造商对设备的规定。 尽管机组乘员能够通过选择飞机的速度、高度和航向在各
个航段对飞行计划进行手动控制，但是这种方式对于机组乘员来说是一项非常耗时（且易于出现误操
作）的活动，因此FMS具备载入、修正和执行飞行计划的功能。一个完整的飞行计划可以包括水平飞
行计划和垂直飞行计划，其中包含介于起飞点和目标点之间的一系列航路点。飞行计划还会包括用于
飞行安全和经济性管理的必要信息。当然，机组乘员能够在任何时候取代飞行计划，或者利用FCU选
择另一种系统设置。 对于大部分航空公司来说，飞行计划都是由部署于运营中心的计算机生成，并以
能够上传到飞机上的格式下发给机组乘员。否则，机组乘员只能手动输入包括航路点、机场着陆点、
导航信标在内的详细数据。制作飞行计划将使用航空公司航路信息及飞机在高效（和经济）运行状态
下的输出速度和爬升速率等飞机性能数据。 机组乘员上传数据后，飞行计划将通过另一种称为“多动
能控制显示单元”（MCDU）的独立显示方式进行访问。机组乘员可以通过位于显示器四周的周边键
选择具体模式，输入或者编辑数据，或者直接确认飞行计划中的数据。这种模式下，FMS将驱动FCU
为飞行计划的每个航段选择垂直速度、飞行航路轨迹或者空速。一部FMS将包含一个ARINC一424型标
准数据库，其中包含无线电助航系统、航路点、航空港、跑道、机场、等待航线、机场到达／离开和
下降程序、航空公司航路等数据。比如，FMS将自动查询邻近的助航系统，并选择适当的VOR频率，
从而降低飞行员的工作量。该数据库还将包含飞机及其配装发动机的详细性能数据。
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编辑推荐

《飞行仿真原理》可以作为从事实时飞行仿真系统设计、研制、开发与应用的广大工程技术人员和科
研人员的参考书，也可以作为飞行动力学、航空电子学、自动控制等相关专业高年级本科生、研究生
的教学用书。
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精彩短评

1、基本的都介绍清楚了。
2、有人机的，无人机可以参考
3、书有一个角压了，其他还好，物流也很快~
4、读这本书还是让我学到了很多东西，作者写的很细致。
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