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ОБЩИЕ ТРЕБОВАНИЯ

Студенты должны являться на занятия, изучив необходимые разделы лекций по данной дисциплине, в часы, предусмотренные общеинститутским расписанием занятий. Вход в лабораторию, а также выход из нее разрешается лишь в течении перерыва между занятиями. В лаборатории студент выполняет то практическое занятие, которое намечено по графику.

Прежде чем начать работу, он должен ознакомиться с описанием практического занятия. В ходе работы студент должен делать необходимые записи в ученической тетради. Расчеты должны быть выполнены в системе СИ и по ЕСКД.

По проделанным работам каждым студентом оформляется отчет. Отчет  заверяется преподавателем, ведущим практические занятия. Сдача отчетов производится в индивидуальном порядке. При этом студент должен уметь объяснить результаты расчетов и ответить на контрольные вопросы. Отчет выполняется на листах формата А4. 

Практическое занятие №1

Анализ устойчивости гиростабилизированного координатора в режиме стабилизации

Цель и задачи практического занятия:

Целью работы являются исследования устойчивости гиростабилизированного координатора в режиме стабилизации

Исходные данные:

1. Момент инерции ГС по оси наружной рамки карданова подвеса -0,01 кг*м2;

2. Момент инерции ГС по оси внутренней рамки  карданова подвеса - 0,01 кг*м2;

3. Коэффициент сил вязкого трения по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001Нмс;

4. Коэффициент передачи двигателя стабилизации оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса- 0,01Нм/В;

5. Коэффициент передачи датчика угловой скорости -0,625 Вс/рад;

6. Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001с.
Задание на выполнение работы. 
1. Привести уравнения движения ГС на ДУС .
2. Составить структурную схему ГС на ДУС по каналу наружной рамки.

3. Составить структурную схему ГС на ДУС по каналу внутренней  рамки.

4. В контуре стабилизации в качестве корректирующего звена использовать изодромное звено.
5. Определить параметры усилительно – преобразующего тракта ГС исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-5.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Почему в контуре коррекции ГС на ДУС используют изодромное звено?
2. Какова природа возмущающих моментов, действующих на ГС в процессе качки основания?
Практическое занятие №2

Анализ устойчивости гиростабилизированного координатора в режиме управления
Цель и задачи практического занятия:

Целью работы являются исследования устойчивости гиростабилизированного координатора в режиме управления
Исходные данные:

1. Момент инерции ГС по оси наружной рамки карданова подвеса -0,01 кг*м2;

2.Момент инерции ГС по оси внутренней рамки  карданова подвеса - 0,01 кг*м2;

3.Коэффициент сил вязкого трения по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001Нмс;

4.Коэффициент передачи двигателя стабилизации оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса- 0,01Нм/В;

5.Коэффициент передачи датчиков угла трехстепенного астатического гироскопа -0,625В/рад;

6.Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001с.

7. Кинетический момент трехстепенного астатического гироскопа-0,04Нмс.
Задание на выполнение работы. 
1. Привести уравнения движения ГС на трехстепенном астатическом гироскопе (ТАГ).

2. Составить структурную схему ГС на ТАГ по каналу наружной рамки.

3. Составить структурную схему ГС на ТАГ по каналам стабилизации внутренней и наружной рамки.

4. В контуре стабилизации в качестве корректирующего звена использовать интегро - дифференцирующее звено.

5. Определить параметры усилительно – преобразующего тракта ГС исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

6. Составить структурную схему ГС на ТАГ по каналу внутренней и наружной рамки с учетом работы контуров управления.
7. Методом ЛАФЧХ определить параметры контуров управления, при которых обеспечиваются требуемые запасы устойчивости системы.
УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-7.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Почему в контуре коррекции ГС на ДУС используют интегро - дифференцирующее звено?

2. Каковы достоинства ТАГ, как чувствительного элемента ГС ?
Практическое занятие №3

Расчет динамических ошибок гиростабилизированного координатора на подвижном основании
Цель и задачи практического занятия: 
Приобретение практических навыков расчета динамических ошибок гиростабилизированного координатора на подвижном основании
Исходные данные:

1. Момент инерции ГС по оси наружной рамки карданова подвеса -0,01 кг*м2;

2.Момент инерции ГС по оси внутренней рамки  карданова подвеса - 0,01 кг*м2;

3.Коэффициент сил вязкого трения по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001Нмс;

4.Коэффициент передачи двигателя стабилизации оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса- 0,01Нм/В;

5.Коэффициент передачи датчиков угла трехстепенного астатического гироскопа -0,625В/рад;

6. Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001с.

8. Кинетический момент трехстепенного астатического гироскопа-0,04Нмс.
Задание на выполнение работы. 
1. Привести уравнения движения ГС .

2. Составить структурную схему ГС  по каналу наружной рамки.

3. Составить структурную схему ГС  по каналу внутренней  рамки.

4. В контуре стабилизации в качестве корректирующего звена использовать интегро - дифференцирующее звено.

5. Определить параметры усилительно – преобразующего тракта ГС исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

6.Построить ЛАФЧХ замкнутой системы.

7. Привести график переходного процесса, как реакцию на единичное возмущающее воздействие.

8. Привести графики ошибок стабилизации по каналам наружной и внутренней рамок ГС при качке основания с частотой 3Гц и амплитудой 5 град.

9. Привести графики ошибок стабилизации по каналам наружной и внутренней рамок ГС при качке основания с частотой 3Гц и амплитудой 5 град и угловой скорости линии визирования 20град/с.

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-9.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Почему в контуре коррекции ГС  используют интегро - дифференцирующее звено?

2. Каковы достоинства трехстепенного астатического гироскопа, как чувствительного элемента ГС?
                                    ПРАКТИЧЕСКОЕ ЗАНЯТИЕ 4
Моделирование работы гиростабилизированного координатора в режиме арретирования

Цель и задачи практического занятия: 
Расчет следящей системы с ОЭК на основе двухосного ГС на трехстепенном гироскопе  в режиме арретирования

Исходные данные:

1. Момент инерции ГС по оси наружной рамки карданова подвеса -0,01 кг*м2;

2.Момент инерции ГС по оси внутренней рамки  карданова подвеса - 0,01 кг*м2;

3.Коэффициент сил вязкого трения по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001Нмс;

4.Коэффициент передачи двигателя стабилизации оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса- 0,01Нм/В;

5.Коэффициент передачи датчиков угла трехстепенного астатического гироскопа -0,625В/рад;

6.Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001с.

9. Кинетический момент трехстепенного астатического гироскопа-0,04Нмс.
Задание на выполнение работы. 
1. Привести уравнения движения ГС .

2. Составить структурную схему ГС  по каналу наружной рамки в режиме арретирования.

3. Составить структурную схему ГС  по каналу внутренней  рамки в режиме арретирования.

5. Определить параметры усилительно – преобразующего тракта ГС в режиме арретирования исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

6.Построить ЛАФЧХ замкнутой системы.

7. Привести график переходного процесса при начальном отклонении системы от горизонта на угол 15град.

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-7.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Какую функцию реализует контур арретирования?

2. Каковы достоинства трехстепенного астатического гироскопа, как чувствительного элемента ГС?

                                 ПРАКТИЧЕСКОЕ ЗАНЯТИЕ 5
Исследование динамики контура демпфирования телеуправляемой невращающейся ракеты
Цель и задачи практического занятия: 
Приобретение навыков динамического расчета контура демпфирования телеуправляемой невращающейся ракеты
Исходные данные:

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

Скорость УР : 1200 км/ч.

Постоянная времени Тк=0, 05с.

Расстояние от пункта наведения до УР: 3км.

Задание на выполнение работы. 
1. Составить структурную схему контура демпфирования телеуправляемой невращающейся ракеты

2. Определить параметры контура демпфирования телеуправляемой невращающейся ракеты исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

3.Построить ЛАФЧХ замкнутой системы.

4. Привести графики переходных процессов как реакции на единичные управляющее и возмущающее воздействия. 

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-4.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Какую функцию реализует контур демпфирования телеуправляемой невращающейся ракеты?

2. На основе какого чувствительного элемента реализован контур демпфирования  телеуправляемой невращающейся ракеты?

                                   ПРАКТИЧЕСКОЕ ЗАНЯТИЕ 6
Расчет гиростабилизированного координатора в режиме автосопровождения
Цель и задачи практического занятия: 
Расчет гиростабилизированного координатора на основе двухосного ГС на трехстепенном гироскопе  в режиме автосопровождения

Исходные данные:

1. Момент инерции ГС по оси наружной рамки карданова подвеса -0,01 кг*м2;

2.Момент инерции ГС по оси внутренней рамки  карданова подвеса - 0,01 кг*м2;

3.Коэффициент сил вязкого трения по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001Нмс;

4.Коэффициент передачи двигателя стабилизации оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса- 0,01 Нм/В;

5.Коэффициент передачи датчиков угла трехстепенного астатического гироскопа -0,625 В/рад;

6.Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001с.

10. Кинетический момент трехстепенного астатического гироскопа-0,04Нмс.
Задание на выполнение работы. 
1. Привести уравнения движения ГС .

2. Составить структурную схему ГС  по каналу наружной рамки в режиме наведения.

3. Составить структурную схему ГС  по каналу внутренней  рамки в режиме наведения.

5. Определить параметры усилительно – преобразующего тракта ГС в режиме автосопровождения исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

6.Построить ЛАФЧХ замкнутой системы.

7. Привести график работы системы в режиме автосопровождения при угловой скорости цели 20 град/с. 

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-7.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Какую функцию реализует контур автосопровождения?

2. Каковы достоинства трехстепенного астатического гироскопа, как чувствительного элемента ГС?

                                   ПРАКТИЧЕСКОЕ ЗАНЯТИЕ 7
Изучение конструкций гиростабилизированных координаторов управляемых ракет
Цель и задачи практического занятия: 
Изучение конструкций гиростабилизированных координаторов управляемых ракет
Задание на выполнение работы. 
1. С использованием комплекта чертежей, выдаваемых преподавателем изучить конструкцию СОЭКЦ на базе двухосного гиростабилизатора на динамически – настраиваемом гироскопе.

2. С использованием комплекта чертежей, выдаваемых преподавателем изучить конструкцию гиростабилизированного координатора управляемой ракеты на базе двухосного гиростабилизатора на трехстепенном астатическом гироскопе.

3. Определить количество и тип датчиков момента, используемых в ГС.

4. Определить тип и количество датчиков угла, используемых в ГС.

5.Определить углы прокачки ГС

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-5.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.В чем преимущества безредукторного привода разгрузки?

2. Каковы достоинства датчиков угла типа СКВТ?

3.Каким образом можно увеличить углы прокачки ГС?

                                   ПРАКТИЧЕСКОЕ ЗАНЯТИЕ 8
Исследование динамики контура регулирования по перегрузке телеуправляемой невращающейся ракеты
Цель и задачи практического занятия: 
Приобретение навыков динамического расчета контура регулирования по перегрузке телеуправляемой невращающейся ракеты

Исходные данные:

Т1=1/3 с.,  Т2=0,5с., 
[image: image5.wmf]0,6

x

=

;  К3=0,5 ; где

Т1, Т2, 
[image: image6.wmf]x

, Т3, К3- параметры передаточной функции управляемой ракеты.

Скорость УР : 1200 км/ч.

Постоянная времени Тк=0, 05с.

Расстояние от пункта наведения до УР: 3км.

Задание на выполнение работы. 
1. Составить структурную схему контура регулирования по перегрузке телеуправляемой невращающейся ракеты.

2. Определить параметры контура регулирования по перегрузке телеуправляемой невращающейся ракеты исходя из требуемых запасов устойчивости. Построить ЛАФЧХ разомкнутой системы.

3.Построить ЛАФЧХ замкнутой системы.

4. Привести графики переходных процессов как реакции на единичные управляющее и возмущающее воздействия. 

УКАЗАНИЯ ПО ОФОРМЛЕНИЮ ОТЧЕТА.

1. Оформить результаты расчетов по пунктам 1-4.
                                        КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ:

1.Какую функцию реализует контур регулирования по перегрузке телеуправляемой невращающейся ракеты?

2. На основе какого чувствительного элемента реализован контур регулирования по перегрузке  телеуправляемой невращающейся ракеты?
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