Pautas estimacion del XCG mas adelantado

"Posicién mas Adelantada Posible del Centro de Gravedad"

A partir de la ecuacion de los momentos,
Chics = Cap + Cim, @wp + Cs, Se

se determina la deflexién de equilibrio (6,).4 igualando la ecuacién a 0 (condicién de
equilibrio) y resolviendo por (8.)¢q

Se emplea la definicion de Cy,

Cum, = Ci,, (Xcg — M)
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De donde se puede apreciar que la pendiente con la que obtiene el (6e)eq paraun C;

depende del margen estatico (distancia entre el centro de gravedad y el punto neutro) segin
se puede ver en la siguiente figura. Cuanto mayor sea el margen estatico, mayor serd la
pendiente
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Para poder determinar al valor de (J,)., en el que el centro de gravedad esta ubicado
exactamente en el punto neutro se substituye
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Por lo que determina donde corta en el eje de abscisas (5,),

Como se puede ver, la pendiente se hace cada vez mas negativa, por lo que se requiere un
mayor de (8, ).q Para conseguir un trimado con un C;, dado.

Aunque se entiende que cuanto mayor sea el margen estatico, mayor es la estabilidad del
avidn. Esta limitado por este hecho.

En configuracion de aterrizaje o despegue, cuando el Cy, es Cy, , . (asociado a velocidades
minimas) se puede requerir una (8,)., negativa tal como se puede apreciar en la gréfica
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Dado que hay limitaciones fisicas y/o aerodindmicas de la maxima deflexién posible de una
superficie de control, no es posible adelantar el centro de gravedad todo lo que uno quiere.

La posicién mas adelantada del X esta definida por la maxima deflexion posible del timdén
de profundidad &,

asociados para cuando (8c)eq = Geppin ¥ Co = Cryux

emin GU€ Permite obtener un (8¢)eq Para un C, siendo los limites los

Esto significa que se puede determinar el centro de gravedad fijando (6e)eq =94 y calcular
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La posicion mas atrasada viene determinada por razones de estabilidad, y se sigue el mismo
procedimiento, se fija (8,)¢q = 0y calcular la ubicacion del Xcg e 4san4
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