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Из всех этапов полета управление самолетом при заходе на посадку и посадке является наиболее трудной операцией. Трудности управления особенно возрастает в условиях плохой видимости, когда зрительная ориентировка затруднена и невозможна. Для облегчения управления самолета при посадке применяются различные системы захода на посадку, облегчающие ориентировку и позволяющие удерживать самолет на посадочной глиссаде (траектория полёта летательного аппарата, по которой он снижается). В современных самолетах эта роль выполняет система траекторного управления (СТУ). Для выполнения этой задачи, информация о положение самолета по отношению к заданной глиссаде должна быть подана в СТУ. Вследствие чего СТУ в автоматическом или полуавтоматическом режиме совмещает угол заданной и текущей глиссады с помощью воздействия на элементы управления самолета.[1]
В работе рассматривается математическое и имитационное моделирование системы «самолёт - система траекторного управления» в 4 режимах работы, а именно: «Заход на посадку по РЛК», «Управление и стабилизация путевого угла», «Стабилизация линейного отклонения от ЛЗП», «Управление и стабилизация углом тангажа», в ответ на управляющие воздействия и внешние возмущения, имеющие ступенчатый, импульсный и случайный характер в исправном состоянии и при имитации отказов датчика угла тангажа, датчика угловой скорости тангажа и радиотехнической системы определяющей угловое отклонение от равносигнальной линии глиссады. Определяются математическое ожидание, дисперсия и среднеквадратическое отклонение для приращения угла тангажа, крена,  в ответ на внешние возмущения, имеющие случайный характер.[2] 
На рис.1 изображена имитационная схема системы «самолёт - система траекторного управления».
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Рис. 1. Схема системы «самолёт - система траекторного управления»
Данная система выдает управляющие значения на элероны в зависимости от разницы между текущим и заданным углами курса. Входными сигналами является значение скорости, курса ВПП, начального курса, начального отклонения от линии заданного пути, угла сноса, расстояния до курсового радиомаяка .Внешними возмущениями являются: ступенчатое отклонение элеронов и случайный порыв ветра.
На рис. 2 показаны переходные процессы замкнутой системы «самолёт - система траекторного управления», полученные в результате имитационного моделирования при ступенчатом внешнем отклонением элеронов. Из анализа полученных переходных процессов следует, что при правильной работе системы переходные процессы имеют высокие показатели качества и устойчивости. Система «самолёт - система траекторного управления» полностью выполняет задачи автоматического управления и стаблизации в траекторном управление самолета.
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Рис. 2. Переходные процессы замкнутой системы «самолет - система траекторного управления», при ступенчатом внешнем отклонением элеронов: а) переходные процессы показывающие положение элеронов, угла крена,угловой скорости ; б) переходные показывающие значения текущего и заданного угла курса
 Имитационная модель продемонстрированная в работе, позволяет исследовать переходные процессы, частотные, статистические  характеристики траекторного управления самолета при полете и при заходе на посадку по равносигнальной линии глиссады. Таким образом работа актуальна, поскольку «самолет - система траекторного управления» позволяет исследовать и прогнозировать характер движения самолета на маршруте и заходе на посадку в различных условиях полета до летных испытательных испытаний.
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