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ВВЕДЕНИЕ

    Курсовая работа (КР) имеет целью закрепление  полученных  знаний  в области систем автоматического управления подвижными объектами. Задачей КР является анализ и синтез системы угловой стабилизации продольной оси дозвукового транспортного самолета по заданному курсу. 

1. Цели и задачи контрольно курсовой работы

         Целью работы явятся углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Автоматическое управление подвижными объектами», развитие навыков самостоятельной работы, умения решать конкретные инженерные задачи.

2. Организация курсового проектирования

  КР выполняется в течении одного семестра в соответствии  заданием, выданным преподавателем (Таблица П1). Работа сдается для проверки преподавателю не позднее двух недель до конца семестра.

3. Требования к оформлению курсовой работы

     Пояснительная записка выполняется на листах белой писчей бумаги формата А4. Рекомендуется текст пояснительной записки курсовой работы  выполнять с двух сторон листа. Все страницы  нумеруются, начиная с титульного листа (номер страницы на титульном листе не ставится). Номер страницы ставится в правом верхнем углу – если пояснительная записка   оформлена на одной стороне листа. Если пояснительная записка  написана с двух сторон, то нечетные страницы нумеруются в правом верхнем углу, а четные в левом углу.

     При оформлении  особое внимание обратить на оформление формул и таблиц. При выполнении вычислений расчетная формула приводится сначала в общем виде, затем приводится расшифровка символов, входящих в формулу.

        Расчетные зависимости должны быть выполнены с комментариями и пояснениями, с ссылками на используемые таблицы из библиографических источников.

       Пояснительная записка КР должна содержать библиографический список, в котором или по алфавиту первых букв источника или по порядку использования записывается литература, используемая при выполнении КР.

Пояснительная записка должна состоять из следующих разделов: введение, задание, математическая модель «система угловой стабилизации - транспортный самолет», структурная схема системы, анализ устойчивости системы, расчет параметров системы стабилизации, при которых обеспечиваются  заданные в техническом задании на КР точностные характеристики, коррекция системы, анализ полученных результатов, библиографический список.

Пояснительная записка оформляется в соответствии с требованиями ГОСТ 2.105-95. Пример титульного листа пояснительной записки приведен в приложении 2.
               Методические указания по выполнению курсовой работы

Курсовая работа включает следующие разделы: 

-математическая модель «система угловой стабилизации - транспортный самолет», 

-структурная схема системы, 

-анализ устойчивости системы,  

-расчет параметров системы стабилизации, при которых обеспечиваются  заданные в ТЗ на ККР точностные характеристики, 

-коррекция системы,

- анализ полученных результатов.

Исходные данные для проектирования:

- объект статически устойчивый,

- схема расположения рулей нормальная,

- тип закона управления задается в соответствии с Приложением 1,

- числовые значения параметров, соответствующие дозвуковому транспортному самолету:

Т1=1/3 с.,  Т2=0,5с., 
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, Т3, К3- параметры передаточной функции ЛА.

В процессе выполнения работы необходимо составить схему сил и моментов, действующих на объект, составить систему уравнений «система угловой стабилизации - транспортный самолет», линеаризовать эту систему, составить структурную схему и получить передаточные функции разомкнутой и замкнутой системы.

Методом ЛАФЧХ исследовать устойчивость объекта, определить значение общего коэффициента усиления по контуру, при котором система имеет необходимые запасы устойчивости по амплитуде и фазе. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

Рассмотреть возможность применения корректирующего звена для улучшения динамических свойств системы, построить ЛАФЧХ скорректированной системы.

Построить ЛАФЧХ замкнутой системы по отношению к внешнему возмущающему моменту.

Построить ЛАФЧХ замкнутой системы по отношению к  управляющему моменту.

Построить графики переходных процессов.

Проанализировать полученные результаты.

ПРИЛОЖЕНИЕ 1
Варианты заданий

            Таблица П.1 

	№ Варианта
	Вид сигнала управления
	Тип рулевого привода
	Постоянная времени рулевого привода, с

	1
	По углу, угловой скорости и интегралу от угла

	Жесткая обратная связь
	0,01

	2
	
	Жесткая обратная связь
	0,02

	3
	
	Жесткая обратная связь
	0,03

	4
	По углу, угловой скорости
	Изодромная обратная связь
	0,01

	
	
	
	

	5
	
	Изодромная обратная связь
	0,02

	6
	
	Изодромная обратная связь
	0,03

	7
	По углу, угловой скорости и угловому ускорению


	Изодромная обратная связь
	0,01

	8
	
	Изодромная обратная связь
	0,02

	9
	
	Изодромная обратная связь
	0,03

	10
	По углу, угловой скорости и угловому ускорению


	Скоростная обратная связь
	       0,01

	11


	
	Скоростная обратная связь
	       0,02

	12
	
	Скоростная обратная связь
	       0,03
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