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ВВЕДЕНИЕ

    Курсовой проект (КП) имеет целью закрепление  полученных  знаний  в области следящих систем с ОЭК. Задачей КП является разработка следящей системы с ОЭК на основе индикаторного гиростабилизатора на датчиках угловой скорости (ДУС).
. 
1. Цели и задачи курсового проекта
         Целью работы явятся углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Следящие системы с оптико – электронными координаторами», развитие навыков самостоятельной работы, умения решать конкретные инженерные задачи.

2. Организация курсового проектирования

  КП выполняется в течении одного семестра в соответствии  заданием, выданным преподавателем . Работа сдается для проверки преподавателю не позднее двух недель до конца семестра.

3. Требования к оформлению курсового проекта
     Пояснительная записка выполняется на листах белой писчей бумаги формата А4. Рекомендуется текст пояснительной записки курсового проекта  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 КП должна содержать библиографический список, в котором или по алфавиту первых букв источника или по порядку использования записывается литература, используемая при выполнении КП.

КП состоит из следующих разделов : разработка электрокинематической схемы, выбор чувствительных элементов, разработка конструкции, расчет инерционно – массовых характеристик, анализ устойчивости  следящей системы, синтез контуров стабилизации и управления, разработка имитационной модели системы, динамические расчеты системы, анализ полученных результатов. В графической части курсового проекта необходимо привести общий вид конструкции следящей системы с ОЭК, математическую модель системы, характеристики, характеризующие устойчивость и точность работы системы. 
Пояснительная записка оформляется в соответствии с требованиями ГОСТ 2.105-95. Пример титульного листа пояснительной записки приведен в приложении 2.
               Методические указания по выполнению курсового проекта
Курсовой проект включает следующие разделы: 

-электро-кинематическая схема ,
-конструкция системы, 

-расчет инерционно – массовых характеристик,  

-анализ устойчивости системы, 

-исследования динамики системы,

- анализ полученных результатов.

Исходные данные для проектирования:

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

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

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

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

5. Момент инерции наружной рамки -0,3кгм2, внутренней рамки-0,1 кгм2
         В процессе выполнения работы необходимо разработать электрокинематическую схему системы,  разработать конструкцию ГС, рассчитать инерционно – массовых характеристики системы, проанализировать устойчивость   системы, провести синтез контуров стабилизации и управления, разработать имитационную модель системы, провести динамические расчеты системы и анализ полученных результатов. В графической части курсового проекта необходимо привести общий вид конструкции следящей системы с ОЭК, математическую модель системы, характеристики, характеризующие устойчивость и точность работы системы. 
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Вариант1- Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,001с.

Вариант2-Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,002с.

Вариант3-Электромагнитная постоянная времени двигателя стабилизации по оси наружной рамки  и по оси внутренней рамки карданова подвеса -0,003с.

