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Введение

Практические работы по дисциплине «Инерциальные и интегрированные системы» связаны с решением задач по основным разделам дисциплины.

1. На каком участке ускорение объекта равно нулю (см. рис.)?

	[image: ]
	а) 0-100 с,
б) 100-300 с,
в) 300 -500 с;
г) 700 -800 с;
д) 800-1000 с.





2. На рисунке показан график изменения скорости. Найти расстояние, пройденное объектом за время 0-10 с.
	[image: ]
	а) 100 м;
б) 50 м;
в) 1 м;
г) 200 м.


3. На каком участке ускорение равно нулю (см. рис.)?

	[image: ]
	а) 100-300 с,
б) 0-100 с,
в) 300 -500 с;
г) 500-700 с;
д) 700-1000 с.



3. На рисунке показан график изменения скорости. Найти расстояние, пройденное объектом за время 0-10 с.
	[image: ]
	а) 25 м;
б) 26 м;
в) 20 м;
г) 13 м.




4. Объект перемещается по поверхности сферической Земли радиуса 6371 км в плоскости меридиана с постоянной скоростью . Найти угловую скорость изменения широты.


5. Объект перемещается по поверхности сферической Земли радиуса 6371 км в плоскости меридиана с постоянной скоростью . Найти угловую скорость изменения широты.

6. Местное время Tм1 =18ч 25 мин; долгота пункта  = 18°. Определить местное время Tм2 для этого же момента в заданном пункте, имеющем 
долготу  = 39°.

7. Местное время Tм1= 19 ч 47 мин; долгота места  = 76°. Определить гринвичское время.

8. Гринвичское время Tгр = 8 ч 10 мин. Определить местное время Тм на долготе  = 33°.

9. Найти момент, который необходимо приложить к трехстепенному гироскопу ИНС полуаналитического типа при движении летательного аппарата в плоскости меридиана Земли с абсолютной скоростью 1000 м/с. Высотой полета пренебречь. Радиуса Земли принять 6371 км.

10. Пользуясь рисунком записать уравнение функционирования ИНС полуаналитического типа.

[image: кинематика ИНС]

11. Коэффициент передачи акселерометра равен 0,5 В/м/с2, коэффициент передачи датчика момента 0,3 Н/В, кинетический момент гироскопа 0,2 Н·м·с. Подобрать коэффициент передачи усилителя, чтобы ИНС полуаналитического типа была настроена на период Шулера. Радиус Земли принять 6371 км. 

12. Дана условная запись 
[image: ]
Необходимо составить матрицу направляющих косинусов.

13. Дана условная запись 
[image: ]
Необходимо составить матрицу направляющих косинусов.

14. Дана условная запись 
[image: ]
Необходимо составить матрицу направляющих косинусов.



15. Дан вектор . Составить кососимметрическую матрицу .


16. Дан вектор . Составить кососимметрическую матрицу .




17. Дана кососимметрическая матрица , соответствующая вектору  и вектор . Найти векторное произведение векторов .





18. Дана кососимметрическая матрица , соответствующая вектору  и вектор . Найти векторное произведение векторов .



19. Составить матрицу направляющих косинусов между системами координат  и  (см. рис.). 
	[image: поворот]
Рисунок.
	

	
	

	

	


	

	
	
	

	

	
	
	

	

	
	
	











20. Проекции абсолютной угловой скорости трехгранника xyz на свои оси равны . Относительно xyz вращается трехгранник  с относительными угловыми скоростями  и  (см. рис.). Найти проекции абсолютной угловой скорости трехгранника  на свои оси с помощью непосредственного проектирования векторов и с помощью матричных преобразований. Составить условную запись преобразований. 
[image: 2 поворота]

Рисунок 
21. Какая матрица называется ортогональной?


22. Летательный аппарат вращается по крену с угловой скоростью , измеряемой с помощью ДУС (см. рис.). Составить уравнения Пуассона для определения угла .
[image: ракета]
Рисунок.


23. Составить кососимметрическую матрицу  для вектора .
24. Найти:

а) . 


25. Даны два кватерниона:  и . Найти:




а) ;   б) ;   в) ;   г) .
26. Найти решения уравнений

а) ,

б) .
27. Найти норму и тензор кватерниона

а) , 

б) . 
28. Какие поверхности описываются следующими уравнениями.

а) ,

б) ,

в) . 

29. Составить кватернионную матрицу для кватерниона . 

30. В условиях задачи 7 составить кинематические уравнения в параметрах Родрига-Гамильтона для определения угла .
31. Дана цепочка преобразований
[image: символ запись к задаче2].


Составить собственный кватернион вращения, характеризующий положение системы координат  относительно .

32. Доказать, что .

[bookmark: _GoBack]
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