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内容概要

　　《战术导弹自动驾驶仪设计与制导律分析》同时参考国内外相关研究资料，对战术导弹过载驾驶
仪的设计方法及工程上常用的制导律的特性进行阐述。
《战术导弹自动驾驶仪设计与制导律分析》尽量避免复杂的控制理论与数学运算，推导过程删繁就简
，结论表述力求简洁，以便工程技术人员既能理清结论的来龙去脉又能较快的将结论用于工程实践。
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编辑推荐

《战术导弹自动驾驶仪设计与制导律分析》以作者林德福、王辉、王江、范军芳的部分研究成果为基
础，同时参考国内外相关研究资料，对战术导弹过载驾驶仪的设计方法及工程上常用的制导律的特性
进行阐述。
本书尽量避免复杂的控制理论与数学运算，推导过程删繁就简，结论表述力求简洁，以便工程技术人
员既能理清结论的来龙去脉又能较快的将结论用于工程实践。
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