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1. Цели и задачи самостоятельной работы студента

Целью самостоятельной работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Гиростабилизаторы оптических приборов», а также расширение теоретических знаний и практических умений по дисциплине, развитие навыков самостоятельной работы, умение решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению самостоятельной внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с пунктами таблицы, приведенной ниже. В этой таблице указывается количество часов, отводимых, на вид работы, и литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. Уровень и качество знаний, полученных в результате выполнения самостоятельной работы, оцениваются на промежуточной аттестации.

Таблица. Самостоятельная работа студентов
	Наименование видов самостоятельной работы
	Трудоемкость

(час.)
	Методические материалы




	
	
	

	Самостоятельное изучение темы 14.
Порядок расчёта одноосного ГС оптических приборов. Выбор гироскопа. Выбор типа привода.


	35
	[1,2,3,4]



	Самостоятельное изучение темы .15.
 Определение параметров гиростабилизатора и привода. Выбор крутизны характеристики разгрузки и корректирующих звеньев.

	35
	[4]



	Самостоятельное изучение темы 15.
Определение кинематической составляющей собственной скорости прецессии.

	30
	[4]



	Курсовая работа «Исследование динамики двухосного гиростабилизатора оптической аппаратуры на динамически настраиваемом гироскопе (ДНГ)». Проведение динамических исследований и расчетов
	20
	[1,2,3,4]



	Итого
	120
	


3. Вопросы для самоконтроля

1. На  представленном рисунке изменение положения платформы в пространстве обеспечивается подачей сигнала на:

а) моментный двигатель коррекции,

б) усилитель,

в) датчик угла прецессии.
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2. На  представленном рисунке компенсацию возмущающих моментов обеспечивает:

а) моментный двигатель коррекции,

б) усилитель,

в) датчик угла прецессии,

г)стабилизирующий двигатель.
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3. На каком из рисунков представлен одногироскопный ГС:

а) рис.1,

б) рис.2.

[image: image3.png]



                     Рис.1                                             Рис.2

4. На рисунке представлена структурная схема:

а) одноосного ГС,

б)двухосного ГС,

в) трехосного ГС.
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5.  На структурной схеме 
[image: image5.wmf](

)

y

Wp

 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы.
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6.  На структурной схеме 
[image: image7.wmf](
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 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы.

7.  На структурной схеме 
[image: image8.wmf](
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 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы.

8.  На структурной схеме 
[image: image9.wmf]Г
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 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы.

9.  На структурной схеме 
[image: image10.wmf]()
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 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы.

10.  На структурной схеме 
[image: image11.wmf]()
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 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы.

11.  На структурной схеме 
[image: image12.wmf]Dw

 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы,

е) динамическая ошибка по каналу стабилизации.

12.   На структурной схеме 
[image: image13.wmf]B
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 обозначено:

а) передаточная функция управления,

б) измерительная передаточная функция,

в) передаточная функция по гироскопическому моменту,

г) передаточная функция канала разгрузки,

д) передаточная функция платформы,

е) динамическая ошибка по каналуРстабилизации,

ж) передаточная функция по возмущению

13. Измерительная передаточная функция силового ГС имеет вид:

А)
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14. Измерительная передаточная функция  ГС  на ДУС имеет вид:

А)
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15. Измерительная передаточная функция индикаторного  ГС   имеет вид:

А)
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41. Структурная схема, показанная на рис., позволяет исследовать:

[image: image23.png]



а) устойчивость ГС,

б)динамическую точность ГС.

16. К постоянным возмущающим моментам можно отнести:

А) моменты от линейных ускорений центра масс ЛА,

Б) моменты от неточной балансировки карданова подвеса,

В) неточной балансировки карданова подвеса.

17. К знакопеременным возмущающим моментам можно отнести:

А) моменты от линейных ускорений центра масс ЛА,

Б) моменты от неточной балансировки карданова подвеса,

В) неточной балансировки карданова подвеса.

18. В соответствии с графиком, показанным на рис., изменяются моменты

а) сил сухого трения,

б)моменты сил вязкого трения,

в)моменты тяжения токоподводов.
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19.  Эмпирический коэффициент для токоподводов первого типа (провод МТТФ-0,07) составляет:

а) 
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б) 
[image: image26.wmf]2

5080/

ТП

k

гсмрад

=¸

g


в) 
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20. На рис. представлена схема для определения моментов:

А ) трения,

Б) от люфтов карданова подвеса,

В) тяжения токоподводов.
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21. Составляющая собственной скорости прецессии, пропорциональная перегрузке может быть обусловлена:

А) моментами от токоподводов, моментами тяжения внешних электростатических и магнитных полей и др.

Б) несовпадением ЦТ подвижной системы ЧЭ с осью вращения, тепловых и пластических деформаций элементов конструкции

В) неравножёсткостью элементов подвижной системы гироскопа
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