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The design method presented in this paper is for utilizing, fast and easy system 
designing of orbital transfer block for transferring satellite from park orbit to destination 
orbit. The main purpose of this paper is system designing liquid propellant orbital 
transfer block with a new approach for ideal orbital transfer and presenting a simple 
interfered systematic method for designing aerospace products. Designing orbital 
transfer block consists of designing all subsystems and integrating all parts of design. 
Designing all subsystems can be achieved with a meaningful connection between all 
system and subsystem constraints. In addition to systematic design approach to each of 
the design sub algorithms, creating subsystem optimization environment according to 
physical performance of subsystem and also general integration of orbital transfer block 
system design in an optimized environment have been carried out. Final result of orbital 
transfer block design for a specific mission is through mass-dimension convergence of 
equations in integrated design. Design integration according to design matrix and 
optimizations and convergences of the design is discussed in the paper. According to 
presented method, which is scientific, functional and extensible to final design of the 
product, parametric process of results is briefly validated. So in this paper new method is 
provided for integrating the design in an optimized and collaborative convergence 
environment maintaining all systemic constraints and limitations to specify specifications 
of orbital transfer block systems and subsystems. 
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اي از مدار پارك به مدار  انتقال بين سياره منظور ي جديد بها وهيشيك سامانة فضايي با  طراحي مقاله، اين  از هدف
هدايت ماهواره به ) مدارگرد(وظيفة بلوك انتقال مداري . است آل غيرايده حالت در و وزن نيتر كم با هذلولي مقصد

 جامد موتور سوخت شدن روشن با سپس و گرفته قرار پارك مدار در بلوك ابتدا مدار مقصد است، بدين صورت كه

 توجه با و مورد نظر انتقال مدار در بلوك دادن براي قرار .شود يم هذلولي مقصد مدار وارد مشخصي زمان مدت در

 براي بهينه ي كنترلها تميالگور از است پيشران اندازة و تغييرات پيشران بردار كنترل شامل كه كنترلي عامل دو به

 و مكان زمان موتور، شدن روشن زمان و اوليه مكان كه از آنجا .شود يم استفاده هدف تابع سازي بهينه

 انجام مانور براي تاريخچة اندازة پيشران موتور، زمان سوزش، تاريخچة بردار پيشران و همچنين شدن خاموش

ي ها بلوكبه دليل اينكه، وزن سوخت در . هستيم مواجه و انتها ابتدا بهينه در  اي مسئله نيست، مجدداً با مشخص
بسيار زيادي در عملكرد و هزينه دارند، بنابراين، در اين مقاله، روشي براي تركيب طراحي موتور  ريتأثمداري 

 .تا به موجب آن وزن سوخت بهينه شود شود يمسازي ارائه  ي بهينهها تميالگوركانيك مداري و سوخت جامد، م
سازي و  ي بهينهها تميالگوركردن الزامات طراحي، استفاده از  اين فرايند شامل طراحي موتور، مشخص

  .كردن قيود طراحي است مشخص

  طراحي سيستمي, انتقال مداريكنترل بهينه، موتور سوخت جامد، بلوك : هاي كليدي واژه

  123 علائم و اختصارات

   دبي جرمي
  ra  شعاع اوج

 E  آنومالي مجازي

 ε  انرژي مدار

 φ  موتور و افق رانشزاويه بين 

 h  ممنتوم زاويه

 f  ضريب پخي زمين

 h  تا زمينارتفاع واقعي 

 m0  جرم باقي مانده

_________________________________ 
 استاديار .1

  استاديار. 2

 )نويسنده مخاطب(دانشجوي دكتري   .3

 J  تابع كارايي

 H(t)  تابع هميلتونين

 u(t)  تابع كنترل

 τ  گام حركت تابع كنترل

)  بردار رانش در زمان )  

)  رانش در زمان )  

,   جرم كل، خشك، محموله و سوخت , ,   

 e  گريز از مركز مدار

 Pc , Pe  احتراق و خروجيفشار 

    ماخ خروجي

,   سطح خروجي و گلوگاه نازل   

    ضريب رانش

,  جرم، ضخامت و شعاع پوسته موتور ,   

,  توزيع جرمي موتور , , ,
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  مقدمه
ها را به مدار نهايي بر وظيفة انتقال نهايي ماهوارههاي انتقال مداري، بلوك

ها در خارج از جو و در فاصلة عهده دارند، كل مسير عملكرد اين بلوك
هاي ي به روشابي دست. ]1[كيلومتري است  3600الي  200حدود 

سازي نيز دارند و كمتر به  ي انتقال مداري كه فرايند بهينهها بلوكطراحي 
همين دليل،  به. سته باشند، موضوع جذاب امروزي استمطالعات آماري واب

اين تحقيق در ادامة تحقيقات صورت گرفته مبني بر طراحي بلوك انتقال 
سازي مسير انتقال و واردكردن اثر آن در  مداري با هدف انجام بهينه

انتقال مدار موضوع مهمي است . طراحي سيستمي صورت پذيرفته است
  . كردند ارة آن تحقيق ميها درب كه پژوهشگران سال

سازي و  ها براي بهينه شايان ذكر است كه بيشتر تلاش
ي فضايي بوده ها تيمأموري به حداقل مصرف سوخت در ابي دست

پرتاب به مدار  10است، زيرا كاهش حتي يك كيلوگرم بار در طي 
جويي به همراه  هزار دلار صرفه 100طور متوسط  زمين آهنگ به

. يل مطالعه بر روي اين موضوع بسيار مهم استدارد، به همين دل
هاي مختلف طراحي و همچنين  محققان بسياري با استفاده از روش

دست  تجزيه و تحليل مسيرهاي مختلف مانند انتقال هاهمن براي به
] 2[اند  آوردن حداقل مقدار جرم سوخت به مدارگردها تلاش كرده

و ] 3) [1959(الكر توان بعضي از اين محققان را مانند ه كه مي
، كبالس ]6) [1979(، بيگس ]5) [1955(، لاودن ]4) [1953(تسين 
  .معرفي كرد] 8و  7) [1981(و ريوز 

ي ا لحظهايي كاملاً  بايد توجه داشت كه مانورهاي ضربه
نيستند و اگر درك مناسبي از وضعيت ماهواره در زمان ضربه وجود 

موقعيت مداري مصرف  نداشته باشد، هم سوخت زيادي براي اصلاح
در اين مقاله، . نيايد به وجودو هم دقت مناسبي ممكن است  شود يم

سازي، مسير بهينه را در  هاي بهينه سعي شده است با يكي از روش
. لحظة استارت موتور تا لحظة قرارگيري در مدار انتقال طراحي كنيم

يي با گيري از موتورهاه امروزه، تلاش و تحقيقات زيادي براي بهر
سازي كلي مانور صورت  منظور بهينه پيشرانش كم و پيوسته به

ها در مرحلة تحقيقاتي است و  پذيرد؛ اما، همچنان اين روش مي
در نتيجه نياز است تا به . شود نمي ها آناستفادة عملياتي چنداني از 

 . سازي آن توجه شود ي و بهينها لحظهمبحث مانور 

رف سوخت براي حركت از مدار سازي مص در اين مقاله، بهينه
شود موتوري با  در ابتدا، فرض مي. پارك به مدار واسط انجام شده است

سازي اقدام به  پيشرانش قابل دسترس وجود دارد و پس از انجام بهينه
 شود يمسعي  تيمأموردر طول . شود سازي پيشرانش موتور مي بهينه

به نحوي تغيير كند كه  زاوية پيشرانش و تغييرات اندازة پيشرانش موتور
اي  بلوك انتقال مداري با حداقل خطا وارد مدار شود و در نهايت مقايسه

  ].9[صورت گرفته است  STAR-48Bبا مدارگرد 

  رويكرد كلي
هاي اخير، كنترل بهينه به ابزاري بسيار ارزشمند و توانا در در سال

. است تخمين مناسبي از مسير پروازي در فرايند طراحي تبديل شده
كمترين مقدار سوخت مصرفي را كه ] 10 و 2[در انتقال هاهمن 
توان اي مورد نياز است مياي ميان دو مدار دايرهبراي مانور ضربه

هاي فراواني از جمله انتقال ميان در اين زمينه، تخمين. محاسبه كرد
نظر تر مسائل را درد كه بسيار واقعيمدارهاي بيضوي با پيشرانش محدو

 ،اين مقاله نيز در]. 11، 8،  6، 4[مورد توجه قرارگرفته است يرد نيز گ مي
 .اي واقعي و بهينه حل شودسعي شده است مسئله به گونه

 طراحي هدايت بهينه براي انتقال مداري

منظور بررسي مسئلة مورد نظر لازم است تا روند مشخصي در  به
سازي،  دف از بهينهپيش گرفته شود، ابتدا بايد اينگونه بيان كرد كه ه

ي به ابي دست. كاهش مصرف سوخت در يك مانور مداري است
موتور در . سازي به ديگر شرايط نيز قابل تعميم است روش بهينه

شود و پس از قرارگيري در راستاي مدار  طول يك زمان روشن مي
شود،  هاي لازم در اين مدار خاموش مي مقصد و رسيدن به سرعت

ن سوزش موتور و در نتيجه كاهش سوخت كردن زما هدف بهينه
در . آورده شده است) 1(شماتيك مأموريت در شكل . مصرفي است

هاي اوليه و  طول پرواز مقدار پيشرانش موتور متغير است و از افت
است  در اين تحقيق فرض شده. شده است نظر صرفنهايي موتور نيز 

  . پذيرد كه تغيير شيب مداري صورت نمي
  

  
  شماتيك مأموريت - 1شكل 
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 ينگيبهانتخاب معيار آناليز طراحي مسير و 

به ) 2(نويسيم، شكل صورت دو بعدي مي معادلات حركت را به ،ابتدا
  .كند درك معادلات كمك مي

 

  
 فضاپيما تحت اثر جاذبه  - 2شكل 

مدارگرد تحت اثر گرانش زمين است و مقدار پيشرانش موتور 
)T (متغير است و زاوية پيشرانش )β (و  . با زمان در تغيير استα 

فرض . به ترتيب ارتفاع از مركز زمين و آنومالي حقيقي هستند
است و نيروي گرانش در آن  كنيم وزن مدارگرد مقدار  مي

از آنجا كه ارتفاع مداري در طول . شودارتفاع ثابت درنظر گرفته مي
طور كامل صحيح  بهكند، اين فرض  زمان سوزش تغيير چنداني نمي

متغيرهاي وضعيت معادلة حركت به صورت معادلة ] 13و  12[است 
 :شودنوشته مي) 1(

)1(  

( ) =( ) =  ( ) =  ( ) =  ( ) =  ( ) = ( ) ( ) = ( ) 

  :در حالت دوبعدي، معادلات حالت مطابق عبارات زير است
 

)2( 

( ) = ( )  ( ) = ( )( )   ( ) = ( ( ))( ) − + ( ) ( )  ( ( )) ( ) = ( ) ( )( ) + ( ) ( ) ( ( ))  ( ) = ( )  
)1پارامتر كنترل  ) = ( زاوية نازل موتور در صفحة  (

)2مماس بر مدار نسبت به افق محلي در هر نقطه است و  ) = (   . اي بلوك انتقال مداري استپيشرانش لحظه (

. نيز افت پيشرانش موتور است . شتاب گرانش در ارتفاع مانور است
جرم فضاپيما نيز در طول مسير حركت با گذشت زمان در حال 

در نظر گرفته  Mpكاهش است، در نتيجه اگر جرم سوخت مصرفي 
 :شود برابر است با

)3( =  

)4( = ∗  

)5( = + +  
  :شود به صورت زير نوشته مي) 5(مشتقات معادلات 

)6( 

( ) = ( )  ( ) = ( )( )  ( ) = ( )( ) − + ( )[ ( )] sin ( )  ( ) = − ( ) ( )( )  + ( )[ ( )] cos ( )  ( ) = ( )×   

كردن مصرف سوخت نياز است تا در يك زمان  بهينهبراي 
  .مشخص، كار كنترلي مربوط به پيشرانش حداقل شود

  :كردن كار كنترلي معادلة زير بايد حداقل شود منظور حداقل به
)7( ( ) = ( )  

)8( =   

تابع . تغييرات جرم سوخت است ايمپالس ويژه و  
  :شودنوشته مي) 9( معادلةهميلتونين به صورت 

  

 :نديآ يمدست  به) 10(مشتقات ضرايب هميلتونين به صورت معادلة 

)10( 

( ) = − = . + . − . .   ( ) = − ( ) = 0  ( ) = − ( ) = . −   ( ) = − ( ) = . − . . −   ( ) = − ( ) = × ×( )   

)9( 

( ), ( ), ( ) = ( ) + ( ) ( ) +( ) ( )( ) +( ) ( )( ) − + ( )[ ( )] ( ) +( )[− ( ) ( )( ) + ( )[ ( )] ( )] +( ) ( )×   
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منظور حل معادلات  به) 3(طبق الگوريتم ارائه شده در شكل 
بالا به روش گراديان نزولي بايد ضرايب هميلتونين به نحوي تعريف 

  :همواره به سمت صفر ميل كند )11(معادلة شود كه 

  

  طراحي بلوك انتقال مداري - 3شكل 
  
  

 

)11( 

= 0 = + ( ) + ( ( )) +
  = − ( )− − ( )−− ( )

 

= − ( ) − ( ) −
  = 0 =  ( ) −  ( )  ⇒ = ( )  

قيود اوليه و نهايي مسير طبق قوانين ديناميك مداري 
  :شود يمصورت زير نوشته  به

r  :قيود اوليه = (θ) )12( = sin( )  )13( =   )14( 

)  :قيود نهايي ) = = ( ( )) − = 0  )15( ( ) = = ( ( ) ) + − = 0  )16( 

در . است  نشان داده شده ادامهالگوريتم كنترل بهينة پرواز در 
تكميل ، و Pاين روش طبق مطالب بالا، همگرايي ضرايب حالت 

شدن كمترين مقدار جرم  فرايند طراحي موجب همگراشدن و نهايي
سوخت در يك مسير بهينه براي حل مسئلة كنترل بهينه با دو مرز 

  .شود مي] 15و  14[مشترك 
مصرف  نيتر كمي به ابي دستنظر در اين مقاله، د هدف مور

معيار بهينگي نيز . سوخت براي يك مدارگرد سوخت جامد است
با استفاده از روابط طراحي و با در . جرم كل خواهد بود نيتر كم

و نرخ سوزش سوخت،  spIاختيار داشتن خواص سوخت همچون 
  ]. 1[شود  نسبت جرمي كل به جرم سازة خشك استخراج مي

منطق كلي عملكرد اين روش طراحي بر اين است كه با 
براي بلوك انتقال كوچك ) يا وزن سوخت(شروع از يك جرم كل 

مداري، طراحي به ازاي پارامترهاي كنترلي مختلف طراحي انجام 
ي قيود سيستمي و ارضاشود و پس از آنكه هر طرح از لحاظ  مي

آميز بيرون آمد، تحليل طرح  گرفته شده موفقيترتكنولوژيك درنظ
سازي  ة شبيهليبه وسمورد نظر از لحاظ خواص عملكردي در پرواز، 

اولين طرحي كه خواص عملكردي مطلوب را . انجام خواهد شد
به اين ترتيب از . كند به عنوان طرح نهايي معرفي خواهد شد ارضا
پارامتر جرم كلي، معيار بهينگي درنظر گرفته شده است و  كهاآنج

هاي تغيير پارامترهاي  ترين حلقه از حلقه اين پارامتر در بيروني
ارد؛ با اين فرايند، اولين طرح موفق هم از نظر قيود طراحي قرار د

سيستمي و هم از لحاظ مشخصات عملكردي، طرح بهينه خواهد 
كردن پارامتر افزايشي پارامترهاي طراحي و  با كوچك. بود

ترشدن فضاي گسستة پارامترها به فضاي پيوسته، طرح  نزديك
 .رفتدست آمده نيز به سمت طرح بهينة دقيق پيش خواهد  به

شش محدوديت سيستمي عمده بر روي طرح موجود مطرح 
  :است، كه عبارتند از

  شده تجاوز كند طول سوخت هر مرحله نبايد از مقدار مشخص.  

Pضرايب حالت اوليه 

معادلات حالت و كمك حالت
  θiآنومالي 

tbiزمان سوزش  حدس
  اوليه

 قيود اوليه مسيرحدس اوليه جرم سوخت

 و جرم سوخت Pفرآيند تغيير ضرايب حالت 

خير

( ) − ( ) ≤
بلي

 الزام قيود نهايي

پارامترهاي اوليه

بلي

خير

 فرايند طراحي

  ( ) − ( ) ≤
جرم سوخت
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  نسبت سطح فضاي خالي موتور به سطح گلوگاه نازل هر مرحله
 . شده كمتر باشد نبايد از مقدار مشخص

  توجه به فشار  كه با ها آننسبت وزن سازة موتورها به وزن كل
بايد در سطح ) فلزي(ة احتراق، طول موتور و نوع سازه محفظ

  .فناوري ساخت باشد
  ة موتورها ژيومقدار ضربة)spI ( نبايد از مقدار مشخصي بيشتر

 .باشد و در حقيقت سطح فناوري سوخت آن را محدود كرده است

 گيرد نسبت طول به قطر در محدودة تعيين شده قرار. 

  2نسبتw/D  كه مربوط به هندسة گرين است نبايد از حد
 .مشخص شده بيشتر باشد

آيد، شامل سه  دست مي هر طرحي كه در اين روش طراحي به
نوع اطلاعات پيكربندي جرمي، پيكربندي ابعادي و طراحي موتور 

  .است

  آناليز جرمي 
ي، در يك فرآيند تكرارپذير بين تخمين جرممدارگرد سايزبندي 

سايزبندي . ديآ يمدست  آناليز مسير پروازي و طراحي موتور به
موتور وابسته به مقدار جرم سوخت است كه با استفاده از آناليز 

جرم سوخت نيز وابسته به جرم كل . شود مسير پروازي حاصل مي
 توان يمبلوك است و همچنين با استفاده از اطلاعات آماري، 

جرم هر يك از . دست آورد زاء بهتخمين مناسبي از جرم ساير اج
دست  مراحل بلوك در يك فرآيند همگراساز از رابطة زير به

  :ديآ يم
  

)17(  ( ) = ( ) + + ( ) + ( )   

i  نمايانگر مرحلة بلوك وj  عدد صحيح تكرارپذير تابع فوق
  :ديآ يمدست  به) 18(جرم مرحلة اول بلوك از معادلة . است

)18(  ( ) = + ∑ ( + ( ) + ( ) )   

  :شود يمتعريف ) 19(معادلة ضريب همگرايي بتا به شكل معادلة 

)19(  =   

  :گردد يمبا استفاده از معادلات فوق رابطه زير، حاصل 

)20( ( ) = ( ) + + ( ) ( )   

  پيشرانش آناليز
  :طراحي پيشرانش طبق مراحل زير است

  HTPBانتخاب سوخت  .1
 [16]ي اوليه ها يورودتعيين پارامترهاي اوليه بالستيك داخلي با  .2

)21( = − 1   

)22( = 1 + ( )  

)23( = 1 −   

 

  تعيين سطح گلوگاه بر حسب قطر خارجي نازل .3
 

)24( =    

  نازل آوردن ميانگين پيشرانش بر حسب قطر خروجي دست به .4
)25( = =    

  :آوردن مقدار پيشرانش از رابطه ديگر دست به .5
)26( =    

آوردن قطر خروجي نازل با استفاده از تركيب دو معادله  دست به .6
  :آوردن ريشة معادلة زير دست فوق به صورت بهينه و به

)27(  =       

  در معادلات بالا Dجاگذاري  .7
 سايز بندي سيستم پيشرانش .8

)28(  licG DD
e

  2  
و  c ،iهاي پوسته، عايق و لاينر به ترتيب با ضخامت

l و قطر خارجي سوخت با
eGD اند نمايش داده شده.  

  :است) 29(ضريب بار  به صورت رايطة 

)29( 
  

را با فرض توزيع ) fullA(توان سطح مقطع سوخت  مي
  :دست آورد يكنواخت سوخت در طول آن به

)30( 
4

2
eG

full

D
A
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  زمان -نمودار پيشرانش - 6شكل 

  

  
  زمان - نمودار جهت بردار پيشرانش - 7شكل 

شده در صفحه در مقايسه  همچنين مشخصات نقطة مشخص
  .آمده است) 1(آل در جدول با ضربه ايده

  ة بهينهقطن مشخصات -1جدول 

B 48 - استاراي ضربهعملكرد واقعي اجزاء

216/6)راديان( آنومالي حقيقي اوليه  2832/6  --- 

 85 0 85 )ثانيه( زمان سوزش

3423/6)راديان( آنومالي حقيقي پاياني  2832/6  --- 

4/1866 )كيلوگرم( سوخت مصرفي  4/1809  9/2009  

  

داراي مصرف  اولاًاين نقطه از آن رو انتخاب شده است كه 
تغييرات متغيرهاي كنترلي در آن به  اًيثانسوخت بهينه است و 

دست  همچنين شايان ذكر است كه خطاي به. صورت واقعي است
m(t‖آمده براي قيود برابر  )‖ ≤ 2.1 ×   .است 10
. شودهاي كنترل براي طراحي موتور استفاده ميحال خروجي

  .آمده است) 3(و ) 2(هاي  از آن در جدول حاصلنتايج 

  تورموابعادي  هايخروجي -2 جدول

 B 48 -استارطراحي مدارگرد اجزاء

 54/8:1 27/8:1 نسبت انبساط نازل

 1/245 05/1 )متر(قطر محفظه 

 -- 1/52 )متر(طول محفظه 

 4 4 )مگاپاسكال(فشار محفظه 

 85 85 )ثانيه(زمان سوزش 

 0/75 0/55 )متر(قطر خروجي نازل 

  موتورجرمي  هايخروجي -3 جدول

 B 48 -استارطراحي مدارگرد اجزاء

21/58 )كيلوگرم( جرم نازل  9/43  

5/41 )كيلوگرم( جرم پوسته   3/58  

5/226 )كيلوگرم( جرم سوخت  9/116  

89/0 نسبت جرم سوخت  94/0  

9/2092 )كيلوگرم( جرم كل  32/2141  

  روش پيشنهادي
وزن كلي بلوك  و  βروش كار به اين صورت است كه پس از حدس 

هاي ورودي كه از مشخصات مدارهاي ثابت. شودانتقال مداري محاسبه مي
آيد و زمان سوزش و آنومالي حقيقي كه از روش دست مي مبدأ و مقصد به

هاي كنترل پرواز را تشكيل شوند، وروديتكرار با بازه يكسان محاسبه مي
همچنين حدس اوليه در داخل كنترل پرواز وزن سوخت محاسبه و . دهندمي

اي است كه هم از نظر  رواز نقطة بهينهخروجي كنترل پ. شوداصلاح مي
است كه در آن دو متغير كنترلي اي مصرف سوخت بهينه باشد و هم نقطه

خروجي كنترل پرواز بهينه شامل زمان . كنندصورتي كاملاً واقعي عمل مي به
ها و نيز علاوه بر وروديدر طراحي موتور . سوزش و وزن سوخت خواهد بود

هاي كنترل بهينة پرواز نيز در آن  سوخت و بدنه، خروجي هاي مربوط بهثابت
بهينه محاسبه شده و ديگر  در طراحي موتور مقدار . شود استفاده مي

  . شوندمشخصات موتور نيز به همين ترتيب محاسبه مي
ي جديد βوزن سازة محاسبه شدة جديد همراه با وزن سوخت 

اين عمل تا . دهد كه بايد حدس اولية آن اصلاح شودرا ارائه مي
از خطاي مورد نظر  تر كوچك βشود كه تغييرات ي انجام ميا مرحله
هاي سوزش و اين روند تا زماني است كه تمامي زمان. باشد

  .هاي حقيقي مورد استفاده قرار گيرند آنومالي
ش كليه نتايج با براي نشان دادن دقت و بازده بالاي اين رو

  .مقايسه شده است] B 48 ]9 -مدارگرد استار
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 خروجي طراحي -4جدول

پيشنهادي روش B 48 -استار  اجزاء

9/2009 4/1866  )كيلوگرم(جرم سوخت 

245/1 05/1  )متر( قطر بيشينه

32/2141 9/2092  )كيلوگرم( جرم كل

  

  
  فلوچارت الگوريتم كلي  -12شكل 

  گيري نتيجه
در اين مقاله، طراحي سيستمي مدارگرد سوخت جامد براي انتقال بهينه ميان 

بيشترين تمركز اين تحقيق بر  .هذلولي مطرح شده است مدار پارك و مدار
كردن طراحي همراه با تر قيدقروي ارتباطات ميان مدارگرد در طراحي و 

دست آمده از  طوركه در نتايج به همان. كردن معادلات بوده است ساده
روش بسيار سودمند و بازده بسيار بالايي  ، اينشود يمطراحي مشاهده 

ي را در فازهاي تر قيدقنتايج بسيار  توان يمبا استفاده از اين روش، . اردد
  .ددست آور اوليه طراحي و با دقت بالاتري به

  مراجع
[1] Zakeri, M., Upper Stage (Transfer Block) Design, (M. 

Sc. Thesis), KNTU University, 1389 (In Persian). 

[2] Hohmann, W., Die Erreichbarkeit der Himmelskiirper, R. 
Oldenbourg, Munich, 88 pp, 1925. 

[3] Hoelker, R. F. and Silber, R., “The Bi-Elliptical Transfer 
Between Circular Coplanar Orbits,” Planetary and 
Space Science, Vol. 7, No. 1, 1959, pp. 164-175. 

[4] Tsien, H. S., “Take-off from Satellite Orbit,” Journal 
of the American Rocket Society, Vol. 23, No. 4, 1953, 
pp. 233-236. 

[5] Lawden, D. F., “Optimal Programming of Rocket Thrust 
Direction,” Acta Astronautica, Vol. 1, No. 1, 1955, pp. 
41-56. 

[6] Biggs, M. C. B., “The Optimization of Spacecraft Orbital 
Manoeuvres, Part II: Using Pontryagin’s Maximum 
Principle,” The Hattfield Polytechnic, Numerical 
Optimization Centre, Hertfordshire, UK, 1979.  

[7] Ceballos, D. C. and Rios-Neto, A., “Linear Programming 
and Suboptimal Solutions of Dynamical Systems 
Control Problems,” Procceding of the International 
Symposium on Spacecraft Flight Dynamics, Darmstadt, 
Federal Republic of Germany, 1981, pp. 239-244. 

[8] Rios-Neto, A. and Bambace, L. A. W., “Optimal Linear 
Estimation and Suboptimal Numerical Solutions of 
Dynamical Systems Control Problems,” Proceding of 
the International Symposium on Spacecraft Flight 
Dynamics, Darmstadt, Fedral Republic of Germany, 
1981, pp. 233-238. 

[9] Lara, M. R., “ATK Space Propulsion Products 
Catalog,” Approved for Public Release OSR No. 08-S-
0259 and OSR No. 08-S-1556, Dated 2008.  

[10] Curtis, H., Orbital Mechanics for Engineering 
Students, Elsevier Ltd. Burlington, 2007. 

[11] Kirk, D., Optimal Control Theory: An Introduction, 
Prentice-Hall, Englewood Cliffs, NJ, 1970. 

[12] Ocampo, C., “Finite Burn Maneuver Modeling for a 
Generalized Spacecraft Trajectory Designand 
Optimization System,” Annals of the New York Academy 
of Sciences, Vol. 1017, Issue 1, 2004, pp. 210-233. 

[13] Ocampo, C., “An Architecture for a Generalized 
Trajectory Design and Optimization System,” 
Proceedings of the International Conference on Libration 
Points and Missions, June 2002. Girona, Spain. 

[14] McGill, R. and Kenneth, P. “A Convergence Theorem 
on the Iterative Solution of Nonlinear Two-Point 
Boundry-Value System,” Reprint of Paper Presented 
at the XIV International Astronatical Congress, Paris, 
France, 1963. 

[15] McGill, R. and Kenneth, P. “Solution of Variational 
Problems by Means of a Generalized Newton-Raphson 
Operator,” AIAA Journal, Vol. 2, No. 10, 1964, pp. 
1761-1766. 

[16] Sutton, G. P. and Biblarz, O., Rocket Propulsion 
Elements, 7th Edition, John Wiley & Sons, 2001. 

خير

بله

Pنيم قطر بزرگ 

خروج از مركز 

انرژي مدار 

 μپارامتر گرانش  

 ضربه ويژه  

جرم بار محموله 

βضريب جرمي Mجرم سوخت اوليه 
آناليز جرمي

 هاخروجي

( ) − ( ) ≤

شرانيآناليز پ

Pفشار خروجي 
Pفشار محفظه 
 Dقطر موتور 

βضريب جرمي 
VLFضريب پرشدگي

tزمان سوزش 

ثابت گاز 

rنرخ سوزش 
چگالي سوخت 

دماي شعله 

نسبت حرارتي ويژه

ضربه ويژه  

هاي اوليهورودي

( ) − ( ) <   

بله

خير

هايورودي

كنترل بهينه
 پرواز

θآنومالي حقيقي 
tزمان سوزش  حدس

اوليه




