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1. Описание фонда оценочных средств (оценочных материалов)
Фонд оценочных средств (оценочные материалы) включает в себя контрольные задания и (или) вопросы, которые могут быть предложены обучающемуся в рамках текущего контроля успеваемости и промежуточной аттестации по дисциплине (модулю). Указанные контрольные задания и (или) вопросы позволяют оценить достижение обучающимся планируемых результатов обучения по дисциплине (модулю), установленных в соответствующей рабочей программе дисциплины (модуля), а также сформированность компетенций, установленных в соответствующей общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.

Полные наименования компетенций и индикаторов их достижения представлены в общей характеристике основной профессиональной образовательной программы.
2. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения текущего контроля успеваемости обучающихся по дисциплине (модулю)

5 семестр

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)
1. Сформулируйте закон об изменении момента количества движения.

2. Сформулируйте принцип Д’Аламбера.

3. Укажите, что является основанием уравнений Лагранжа 2-го рода?

4. Укажите, в чем заключается отличие уравнений кинетостатики (принцип Д’Аламбера), записанных в абсолютной системе координат, от уравнений, записанных в относительной системе координат?

5. Какой закон движения является основанием для вывода уравнений Эйлера?

6. Укажите, в чем отличаются уравнения Эйлера, записанные во вращающейся и невращающейся системах координат?

7. Каким образом вычисляются кинетическая и потенциальная энергии твердого тела в абсолютной ситсеме координат?

8. Укажите, чем отличаются динамические уравнения Эйлера от обобщенных уравнений?

9. Укажите, в чем заключается особенность уравнений Лагранжа для тела, имеющего потенциальную энергию.

10. Укажите, в чем заключается особенность уравнений Лагранжа для тела с рассеиваием энергии.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Составить таблицу направляющих косинусов углов для трехстепенного гироскопа в кардановом подвесе с вертикальной главной осью.

2. Составить таблицу направляющих косинусов для трехстепенного гироскопа в кардановом подвесе с горизонтльной главной осью.

3. Вычислить кинетический момент цилиндрического ротора для следующих параметров: диаметр 
[image: image3.wmf]D

=5 см, толщина 
[image: image4.wmf]d

=2,5 см, высота 
[image: image5.wmf]h

=2,5 см, углвая скорость 
[image: image6.wmf]W

=4000 рад/с.

4. Вычислить угловую скорость прецессии трехстепенного гироскопа на неподвижном основании без учета рам карданова подвеса для для следующих параметров: диаметр 
[image: image7.wmf]D

=3 см, толщина 
[image: image8.wmf]d

=1,5 см, высота 
[image: image9.wmf]h

=2 см, угловая скорость 
[image: image10.wmf]W

=4000 рад/с, момент сил 
[image: image11.wmf]M

=0,5∙10-4 Н∙м.

5. Определить параметры передаточной функции трехстепенного гироскопа по моменту для следуюших параметров: кинетический момент 
[image: image12.wmf]H

=10-4 кг∙м2∙рад/с, угловая скорость 
[image: image13.wmf]W

=2000 рад/с, моменты инерции 
[image: image14.wmf]0

A

=
[image: image15.wmf]0

B

=0,1
[image: image16.wmf]C

.

6. Определить параметры передаточной функции трехстепенного гироскопа по углу для следуюших параметров: кинетический момент 
[image: image17.wmf]H

=0,5∙10-4 кг∙м2∙рад/с, угловая скорость 
[image: image18.wmf]W

=4000 рад/с, моменты инерции 
[image: image19.wmf]0

A

=
[image: image20.wmf]0

B

=0,05
[image: image21.wmf]C

.

7. Вычислить частоту нутационных колебаний гироскопа без учета рам карданова подвеса для следуюших параметров: диаметр 
[image: image22.wmf]D

=4 см, толщина 
[image: image23.wmf]d

=2 см, высота 
[image: image24.wmf]h

=1,5 см, угловая скорость 
[image: image25.wmf]W

=3000 рад/с.

8. Вычислить частоту нутационных колебаний гироскопа для следуюших параметров: диаметр 
[image: image26.wmf]D

=4 см, толщина 
[image: image27.wmf]d

=2 см, высота 
[image: image28.wmf]h

=1,5 см, угловая скорость 
[image: image29.wmf]W

=3000 рад/с, момент инерции рам карданова подвеса 
[image: image30.wmf]A

=0,1
[image: image31.wmf]C

, 
[image: image32.wmf]B

=0,05
[image: image33.wmf]C

.

9. Вычислить постоянные времени электростатического гироскопа по угловым и линейным координатам, шаровой ротор которого имеет параметры: диаметр 
[image: image34.wmf]D

=1 см, диаметр 
[image: image35.wmf]d

=0,4 см, угловая скорость 
[image: image36.wmf]W

=2000 рад/с.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)
1. Составьте уравнения движения трехстепенного гироскопа в кардановом подвесе методом кинетостатики для неподвижного основания.

2. Составьте структурную схему трехстепенного гироскопа, иллюстрирующую его стабилизирующее свойство.

3. Составьте структурную схему трехстепенного гироскопа, иллюстрирующую его интегрирующее свойство.

4. Составьте методом кинетостатики уравнения движения двухстепенного гироскопа с обратной связью и зарисуйте его структурную схему.

5. Составьте уравнения движения электростатического гироскопа по угловым и линейным координатам методом Лагранжа для неподвижного основания.

6. Составьте уравнения движения электростатического гироскопа по угловым и линейным координатам методом Эйлера для неподвижного основания.

7. Запишите выражение для поддерживающей силы ротора электростатического гироскопа и объясните выбор рабочей  точки.

8. Запишите выражение для кинетической энергии трехстепенного гироскопа в кардановом подвесе.

9. Запишите выржения для кинетических моментов ротора трехстепенного гироскопа и рам карданова подвеса на неподвижном основании.

10. Составьте уравнения движения электростатического гироскопа по угловым и линейным координатам с учетом вращения основания.

6 семестр
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)
1. Чему равен период Шулера и что означает невозмущаемость маятника с периодом Шулера?

2. Поясните, в чем заключается отличие кажущейся вертикали от истинной.

3. Поясните, возможна ли настройка гиромаятника на период Шулера.

4. Укажите, какие существуют виды радиальной коррекции.

5. В чем заключаются  особенности работы гировертикали с пропорциональной, релейной и смешанной характеристиками коррекции?

6. Поясните, в чем заключается физическая сущность интегральной коррекции.

7. Поясните, какую функцию выполняет позиционная и интегральная коррекция в работе гировертикали.

8. Поясните, как реализуется натсройка на период Шулера гировертикали с интегральной коррекцией?

9. Укажите, какими параметрами характеризуется положение равновесия гировертикали при движении объекта с постоянным курсом и постоянной скоростью.

10. Укажите, какими параметрами характеризуется положение равновесия гировертикали при движении объекта с ускорением.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Вычислить удельную скорость прецессии гиромаятника с ротором и маятником для следующих параметров: диаметр ротора 
[image: image37.wmf]D

=4 см, высота ротора 
[image: image38.wmf]d

=2 см, угловая скорость 
[image: image39.wmf]W

=3000 рад/с, масса 
[image: image40.wmf]m

=0,02 кг, 
[image: image41.wmf]l

=4 см.

2. Вычислить частоту незатухающих гиромаятника с ротором и маятником для следующих параметров: диаметр ротора 
[image: image42.wmf]D

=4 см, высота ротора 
[image: image43.wmf]d

=2 см, угловая скорость 
[image: image44.wmf]W

=3000 рад/с, масса 
[image: image45.wmf]m

=0,02 кг, длина с.

3. Вычислить координаты смещения центра окружности апекса гиромаятника на картинной плоскости при действии моментв трения под осям подвеса для момента трения


[image: image46.wmf]тр

M

=10-4 Н∙м.

4. Определить коэффициенты крутизны гировертикали с маятниковой коррекцией, обеспечивающие координаты равновесия 
[image: image47.wmf]с

a

=
[image: image48.wmf]с

b

=5° для следующих параметров: широта 
[image: image49.wmf]j

=60° с.ш., курс 
[image: image50.wmf]K

=0, моменты 
[image: image51.wmf]x

M

=
[image: image52.wmf]y

M

=10-4 Н∙м.

5. Вычислить погрешность трехстепенного гироскопа как датчика курса для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image53.wmf]H

=0,001 кг∙м2∙рад/с, 
[image: image54.wmf]x

M

=
[image: image55.wmf]y

M

=0,5∙10-4 Н∙м.

6. Вычислить компенсирующий момент азимутальной коррекции гирополукомпаса для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image56.wmf]H

=0,0015 кг∙м2∙рад/с.

7. Вычислить видимый уход гироскопа относительно плоскости меридиана для следующих параметров: широта 
[image: image57.wmf]j

=60° с.ш., кинетический момент 
[image: image58.wmf]H

=0,001 кг∙м2∙рад/с.

8. Вычислить  координаты положения равновесия маятникового гирокомпаса для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image59.wmf]H

=0,015 кг∙м2∙рад/с, длина 
[image: image60.wmf]l

=10 см.

9. Вычислить необходимый момент маятника, обеспечивающий прецессию гирокомпаса с угловой скоростью 15 °/ч.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)
1. Вычислить удельную скорость прецессии гиромаятника со следующими параметрами: кинетический момент 
[image: image61.wmf]=

H

500 г∙см∙с; масса 
[image: image62.wmf]=

m

20 г; длина подвеса 
[image: image63.wmf]=

l

4 см.

Зарисуйте траекторию движения апекса гироскопа на картинной плоскости при 
[image: image64.wmf]=

b

=

a

0

0

20°.

2. Вычислить значение кинетического момента 
[image: image65.wmf]H

, при котором возможна настройка гиромаятника на период Шулера для следующих параметров: масса 
[image: image66.wmf]=

m

50 г, длина подвеса 
[image: image67.wmf]=

l

5 см.

3. Вычислить погрешность трехстепенного гироскопа как измерителя курса для следующих параметров: кинетический  момент 
[image: image68.wmf]=

H

10000 г∙см∙с; возмущающие моменты 
[image: image69.wmf]2
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4. Вычислить крутизну характерисики коррекционного мотора, обеспечивающего удельную скорость прецессии гирополукомпаса в 10 °/с при кинетическом моменте 
[image: image70.wmf]=

H

5000 г∙см∙с.

5. Вычислить моменты горизонтальной и азимутальной коррекции гирополукомпаса с кинетическим моментом 
[image: image71.wmf]=

H

10000 г∙см∙с, компенсирующие возмущающие моменты в 
[image: image72.wmf]2

10

-

 Н∙м по обеим осям.

6. Вычислить погрешность в определении курса гирополукомпасом со следующими параметрами: кинетический  момент 
[image: image73.wmf]=

H

5000 г∙см∙с; возмущающие моменты 
[image: image74.wmf]2
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7. Вычислить параметры удельной скорости прецессии гиромагнитного компаса с корректируемым в азимуте гироскопом, обеспечивающие курсовую погрешность в 5° на 60° с.ш..

8. Вычислить видимый уход гироскопа относительно плоскости меридиана на 50° с.ш. для следующих параметров: кинетический  момент 
[image: image75.wmf]=

H

50000 г∙см∙с; восточная скорость 
[image: image76.wmf]=

E

V

25 км/ч; возмущающий момент 
[image: image77.wmf]=

M

5 г∙см.

9. Вычислить крутизну характеристики датчика момента гиромагнитного компаса с корректируемым в азимуте гироскопом со следующими параметрами: кинетический  момент 
[image: image78.wmf]=

H

15000 г∙см∙с; погрешность не более 10° , для 70° с.ш..

10. Вычислить кинетический момент 
[image: image79.wmf]H

, массу 
[image: image80.wmf]m

 и длину подвеса 
[image: image81.wmf]l

 маятникового гирокомпаса, при которых период собственных колебаний равен 30 мин.

7 семестр
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)

1. Укажите общие классификационные признаки гиростабилизаторов.

2. Сформулируйте определения неподсредственных, силовых и индикаторных гиростабилизаторов.

3. Поясните принцип работы успокоителей качки корабля систем Шлика и Сперри.

4. Поясните принцип стабилизации одноколесного транспорта.

5. Поясните принцип работы одноосного гиродина.

6. Поясните принцип работы двухосного управляющего комплекса космического аппарата на двухстепенных гироскопах.

7. Поясните принцип работы одноосного силового гиростабилизатора.

8. Поясните режимы приведения и коррекции.

9. Сформиулируйте условие устойчивости гиростабилизатора и укжаите способы ее обеспечения.

10. Поясните влияние вращения на одноосный гиростабилизатор и укажите способ его устранения.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Вычислить коэффициенты крутизны коррекции гировертикали с трехстепнным гироскопом в кардановом подвесе, обеспечивающие положение равновесия гировертикали по обеим координатам 0,5° (при неподвижном основании), для следующих параметров: широта 
[image: image82.wmf]j

=70° с.ш., курс 
[image: image83.wmf]K

=10°.

2. Вычислить коэффициенты крутизны коррекции гировертикали с трехстепнным гироскопом в кардановом подвесе, обеспечивающие положение равновесия гировертикали по обеим координатам 0,5°, для следующих параметров: широта 
[image: image84.wmf]j

=70° с.ш., курс 
[image: image85.wmf]K

=10°, скорость движения 
[image: image86.wmf]V

=20 узлов.

3. Вычислить коэффициент передачи канала разворота антенного поста по азимуту, обеспечивающий азимутальную ошибку не более 5°, для следующих параметров: возмущающий момент 
[image: image87.wmf]M

=0,01 Н∙м.

4. Для одноосного силового гиростабилизатора определить необходимые коэффициент передачи  канала стабилизации и кинетический момент гиромотора, обеспечивающий статическую ошибку стабилизации по углу прецессии 1,5° и дрейф по оси стабилизации не более 5°/ч, для следующих параметров: возмущающий момент по обеим осям


[image: image88.wmf]M

=2∙10-4 Н∙м.

5. Определить коэффициенты передач для каналов стабилизации и коррекции одноосного двухгироскопного силового гиростабилизатора, обеспечивающие положение равновесия по обеим осям не более 1,5°, для следующих параметров: возмущающий момент 
[image: image89.wmf]M

=10-4 Н∙м, кинетический момент 
[image: image90.wmf]H

=0,1 кг∙м2∙рад/с.

6. Определить максимально возможный коэффииент передачи цепи стабилизации одноосного индикаторного гиростабилизатора с поплавковым интегрирующим гироскопом для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image91.wmf]H

=0,01 Н∙м∙с, моменты инерции 
[image: image92.wmf]A

=
[image: image93.wmf]C

=2∙10-6 кг∙м2, 
[image: image94.wmf]c

h

=
[image: image95.wmf]п

h

=10-5 Н∙м∙рад/с.

7. Определить коэффициенты передачи поплавкового датчика угловых скоростей по каналам цепи стабилизации и прецессии, обеспечивающие угловую скорость дрейфа гиростабилизатора не более 5 °/ч и статическую ошибку по углу прецессии не более 0,5°, для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image96.wmf]H

=0,01 Н∙м∙с, моменты инерции 
[image: image97.wmf]A

=
[image: image98.wmf]C

=

=2∙10-6 кг∙м2, 
[image: image99.wmf]c

h

=
[image: image100.wmf]п

h

=10-5 Н∙м∙рад/с.

8. Вычислить угловые скорости дрейфа двухосного индикаторного гиростабилизатора по осям тангажа и азимута для следующих параметров: моменты инерции 
[image: image101.wmf]A

=86∙10-4 кг∙м2, 
[image: image102.wmf]B

=80∙10-4 кг∙м2, коэффициенты трения 
[image: image103.wmf]x

b

=
[image: image104.wmf]y

b

=30∙10-4 Н∙м∙с/рад, кинетический момент 
[image: image105.wmf]H

=25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициенты передач 
[image: image106.wmf]x

k

=
[image: image107.wmf]y

k

=2850∙10-4 Н∙м/рад, моменты инерции 
[image: image108.wmf]1

B

=
[image: image109.wmf]2

B

=10-2 кг∙м2, 
[image: image110.wmf]1

c

=
[image: image111.wmf]2

c

=0,12 Н∙м/рад, 
[image: image112.wmf]1

b

=
[image: image113.wmf]2

b

=1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, начальные углы 
[image: image114.wmf]0

a

=
[image: image115.wmf]0

b

=0,003 рад.

9. Вычислить параметры передаточных функций контура управления двухосного индикаторного гиростабилизатора для режима стабилизации для следующих параметров: моменты инерции 
[image: image116.wmf]A

=86∙10-4 кг∙м2, 
[image: image117.wmf]B

=80∙10-4 кг∙м2, коэффициенты трения 
[image: image118.wmf]x

b

=
[image: image119.wmf]y

b

=30∙10-4 Н∙м∙с/рад, кинетический момент 
[image: image120.wmf]H

=25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициенты передач 
[image: image121.wmf]x

k

=
[image: image122.wmf]y

k

=2850∙10-4 Н∙м/рад, моменты инерции 
[image: image123.wmf]1

B

=
[image: image124.wmf]2

B

=10-2 кг∙м2, 
[image: image125.wmf]1

c

=
[image: image126.wmf]2

c

=0,12 Н∙м/рад, 
[image: image127.wmf]1

b

=
[image: image128.wmf]2

b

=1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, начальные углы 
[image: image129.wmf]0

a

=
[image: image130.wmf]0

b

=0,003 рад.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)

1. Вычислить параметры гироскопа пассивного успокоителя качки корабля со следующими параметрами: водоизмещение 
[image: image131.wmf]=

D

500 т, метацентрическая высота 
[image: image132.wmf]=

h

2 м.

2. Вычислить парамтеры передаточной функции корабля без успокоителя качки со следующими параметрами: водоизмещение 
[image: image133.wmf]=

D

100 т, метацентрическая высота 
[image: image134.wmf]=

h

1,5 м.

3. Вычислить параметры амплитудно-частотной характеристики системы «корабль-успокоитель» со следующими параметрами: водоизмещение 
[image: image135.wmf]=

D

100 т, метацентрическая высота 
[image: image136.wmf]=

h

1,5 м, вес 
[image: image137.wmf]=

P

50 кг, длина 
[image: image138.wmf]=

l

1 м.

4. Вычислить необходимый кинетический момент гиродина стандартного наноспутника, обеспечивающего разворот со скоростью 180 °/с.

5. Вычислить кинетический момент гироскопа, обеспечивающий устойчивость одноосного силового гиростабилизатора, со следующими параметрами: осевой момент инерции  
[image: image139.wmf]=

A

8∙10-3 кг∙м2.

6. Вычислить значения коэффициентов цепей стабилизации и коррекции 
[image: image140.wmf]K

 и 
[image: image141.wmf]р

K

 силового гиростабилизатора с двумя гироскопами со спарником, обеспечивающие следующие координаты точки положения равновесия: 
[image: image142.wmf]=

b

=

a

р

р

1° при кинетическом моменте 
[image: image143.wmf]=

H

5000 г∙см∙с.

7. Вычислить предельное значение коэффициента усиления цепи стабилизации индикаторного гиростабилизатора с поплавковым интегрирующим гироскопом со следующими параметрами: моменты инерции 
[image: image144.wmf]=

A

8∙10-3 кг∙м2, 
[image: image145.wmf]=

B

7,5∙10-3 кг∙м2, кинетический момент 
[image: image146.wmf]=

H

2∙10-3 Н∙м∙с.

8. Вычислить предельное значение коэффициента передачи интегрирующего звена цепи стабилизации индикаторного гиростабилизатора с датчиком угловой скорости соследующими параметрами: моменты инерции 
[image: image147.wmf]=

A

7∙10-3 кг∙м2, 
[image: image148.wmf]=

B

6,5∙10-3 кг∙м2, коэффциенты  вязкого  трения   
[image: image149.wmf]=

=

y

x

b

b

3∙10-3 Н∙м∙с/рад,   кинетический момент    
[image: image150.wmf]=

H

25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
[image: image151.wmf]=

K

0,3 Н∙м/рад.

9. Вычислить угловые скорости дрейфа двухосного индикаторного гиростабилизатора с датчиком угловой скорости для следующих параметров: возмущающие моменты 
[image: image152.wmf]=

x

M

5 г∙см, 
[image: image153.wmf]=

y

M

4 г∙см, кинетический момент    
[image: image154.wmf]=

H

25∙10-4 Н∙м∙с, коэффциенты  вязкого  трения 
[image: image155.wmf]=

=

y

x

b

b

3∙10-3 Н∙м∙с/рад, коэффициенты передачи по моменту 
[image: image156.wmf]=

=

y

x

K

K

0,4 Н∙м/рад, коэффициенты 
[image: image157.wmf]=

=

2

1

С

С

0,1 Н∙м/рад.

10. Вычислить параметры передаточных функций индикаторного гиростаблизатора с датчиком угловой скорости для следующих параметров: моменты инерции 
[image: image158.wmf]=

A

86∙10-4 кг∙м2, 
[image: image159.wmf]=

B

8∙10-3 кг∙м2, кинетический момент 
[image: image160.wmf]=

H

3∙10-3 Н∙м∙с, коэффициенты 
[image: image161.wmf]=

=

2

1

С

С

0,1 Н∙м/рад, коэффциенты  вязкого  трения   
[image: image162.wmf]=

=

y

x

b

b

3∙10-3 Н∙м∙с/рад, коэффициенты передачи по моменту 
[image: image163.wmf]=

=

y

x

K

K

0,4 Н∙м/рад.
3. Оценочные средства (оценочные материалы) для проведения промежуточной аттестации обучающихся по дисциплине (модулю)

5 семестр

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)

1. Укажите, в чем отличаются уравнения Эйлера, записанные во вращающейся и невращающейся системах координат?

2. Каким образом вычисляются кинетическая и потенциальная энергии твердого тела в абсолютной ситсеме координат?

3. Укажите, чем отличаются динамические уравнения Эйлера от обобщенных уравнений?

4. Укажите, в чем заключается особенность уравнений Лагранжа для тела, имеющего потенциальную энергию.

5. Укажите, в чем заключается особенность уравнений Лагранжа для тела с рассеиваием энергии.

6. Каким образом вычисляются кинетическая и потенциальная энергии твердого тела в относительной системе координат?

7. Укажите, какие математические преобразования над кинетическим моментом твердого тела приводят к уравнениям Эйлера.

8. Укажите, какие математические преобразования над кинетической и потенциальной энергиями твердого тела приводят к уравнениям Лагранжа.

9. Сформулируйте закон об изменении количества движения и переход к закону об изменении момета количества движения.

10. Сформулируйте теорему Резаля и продемонстируйте ее геометрическую трактовку.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Вычислить угловую скорость прецессии трехстепенного гироскопа на неподвижном основании без учета рам карданова подвеса для для следующих параметров: диаметр 
[image: image164.wmf]D

=3 см, толщина 
[image: image165.wmf]d

=1,5 см, высота 
[image: image166.wmf]h

=2 см, угловая скорость 
[image: image167.wmf]W

=4000 рад/с, момент сил 
[image: image168.wmf]M

=0,5∙10-4 Н∙м.

2. Вычислить угловую скорость, при которой обеспечивается динамическая настройка роторного вибрационного гироскопа, без учета промежуточных элементов для следуюших параметров: диаметр 
[image: image169.wmf]D

=5 см, толщина 
[image: image170.wmf]d

=2 см, высота 
[image: image171.wmf]h

=1 см, диаметр торсиона 
[image: image172.wmf]т

d

=1 мм, материал – сталь.

3. Вычислить требуемую напряженность электрического поля для одноосного электростатического подвеса ротора гироскопа для следуюших параметров: диаметр ротора 
[image: image173.wmf]D

=4 см, толщина стенки 
[image: image174.wmf]d

=1 мм, материал – алюминий, диаметр вставки 
[image: image175.wmf]в

D

=3,8 см, высота 
[image: image176.wmf]d

=3 см, толщина 
[image: image177.wmf]h

=0,4 см, площадь электродов равна 30% от площади поверхности ротора.

4. Вычислить частоту собственных колебаний резонатора волнового твердотельного гироскопа для следуюших параметров: диаметр 
[image: image178.wmf]D

=4 см, толщина стенки 
[image: image179.wmf]d

=1 мм, высота 
[image: image180.wmf]h

=2 см, материал – сталь.

5. Определить размеры упругих элементов подвеса микромеханического гироскопа LL-типа  для следуюших параметров: длина и ширина инерционной массы 
[image: image181.wmf]a

=
[image: image182.wmf]b

=4 мм, толщина 
[image: image183.wmf]h

=0,2 мм, требуемая частота колебаний – 1000 Гц.

6. Вычислить амплитуду для вибрационного и прецессионно-вибрационного режимов работы роторного вибрационного гироскопа без учета промежуточных элементов для следуюших параметров: диаметр 
[image: image184.wmf]D

=4 см, толщина 
[image: image185.wmf]d

=2 см, высота 
[image: image186.wmf]h

=1,5 см, диаметр торсиона 
[image: image187.wmf]т

d

=1 мм, материал – сталь, угловая скорость 
[image: image188.wmf]W

=2500 рад/с.

7. Определить силу возбуждения для волнового твердотельного гироскопа для следуюших параметров: диаметр 
[image: image189.wmf]D

=17 мм, толщина стенки 
[image: image190.wmf]d

=1 мм, высота 
[image: image191.wmf]h

=15 мм, материал – сталь, амплитуда колебаний 1,5∙10-8 м.

8. Определить толщину упругих элементов подвеса микромеханического гироскопа RR-типа для следуюших параметров: диаметр 
[image: image192.wmf]D

=10 мм, диаметр 
[image: image193.wmf]d

=4 мм, частота собственных колебаний – 1000 Гц.

9. Вычислить постоянные времени электростатического гироскопа по угловым и линейным координатам, шаровой ротор которого имеет параметры: диаметр 
[image: image194.wmf]D

=1 см, диаметр 
[image: image195.wmf]d

=0,4 см, угловая скорость 
[image: image196.wmf]W

=2000 рад/с.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)
1. Запишите выражение для поддерживающей силы ротора электростатического гироскопа и объясните выбор рабочей  точки.

2. Запишите выражение для кинетической энергии трехстепенного гироскопа в кардановом подвесе.

3. Запишите выражения для кинетических моментов ротора трехстепенного гироскопа и рам карданова подвеса на неподвижном основании.

4. Составьте уравнения движения электростатического гироскопа по угловым и линейным координатам с учетом вращения основания.

5. Запишите выражение для кинетической энергии шарового ротора с упругим неконтактным подвесом.

6. Составьте уравнения движения трехстепенного гироскопа в кардановом подвесе с учетом вращения основания.

7. Запишите выражение для кинетической энергии одноколечного роторного вибрационного гироскопа и поясните принцип динамической настройки.

8. Составьте уравнения движения одноколечного роторного вибрационного гироскопа и объясните вибрационный и прецессионный режимы работы.

9. Составьте уравнения движения микромеханического гироскопа LL-типа, приведите структурную схему и поясните принцип работы.

10. Составьте уравнения движения микромеханического гироскопа RR-типа, приведите структурную схему и поясните режимы работы.
6 семестр
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)
1. Поясните, какую функцию выполняет позиционная и интегральная коррекция в работе гировертикали.

2. Поясните, как реализуется настройка на период Шулера гировертикали с интегральной коррекцией?

3. Укажите, какими параметрами характеризуется положение равновесия гировертикали при движении объекта с постоянным курсом и постоянной скоростью.

4. Укажите, какими параметрами характеризуется положение равновесия гировертикали при движении объекта с ускорением.

5. Зарисуйте схему трехстепенного гироскопа как измерителя курса.

6. Зарисуйте схему гирополукомпаса.

7. Зарисуйте схему гиромагнитного компаса с корректируемым в азимуте гироскопом.

8. Зарисуйте схему гиромагнитного компаса со свободным в азимуте гироскопом.

9. Зарисуйте схему гирокомпаса на базе гироскопа с маятником.

10. Зарисуйте схему гирокомпаса на базе астатического гироскопа.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Вычислить координаты смещения центра окружности апекса гиромаятника на картинной плоскости при действии моментв трения под осям подвеса для момента трения


[image: image197.wmf]тр

M

=10-4 Н∙м.

2. Вычислить момент маятниковой коррекции гирокомпаса, обеспечивающий его невозмущаемость для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image198.wmf]H

=0,015 кг∙м2∙рад/с.

3. Вычислить коэффициенты передач для высотного и азимутального параметров коррекции гирокомпаса на базе трехстепенного астатического гироскопа для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image199.wmf]H

=0,005 кг∙м2∙рад/с, моменты трения 
[image: image200.wmf]тр

M

=0,5∙10-4 Н∙м.

4. Вычислить координаты равновесия положения гирокомпаса на базе датчика угловой скорости с маятниковым подвесом для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image201.wmf]H

=0,05 Н∙м∙с.

5. Вычислить фазовое запаздывание сигнала координатора для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image202.wmf]H

=0,1 Н∙м∙с, момент трения 
[image: image203.wmf]тр

M

=0,5∙10-4 Н∙м.

6. Вычислить время складывания рамок гирокоординатора при угле прокачки внутренней рамы 45° для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image204.wmf]H

=0,15 Н∙м∙с, момент трения 
[image: image205.wmf]тр

M

=10-4 Н∙м.

7. Определить жестость торсионов роторного вибрационного гироскопа без промежуточных элементов подвеса, при которой обеспечивается диннамическая настройка, для следующих параметров: осевой момент инерции 
[image: image206.wmf]C

=10-4 кг∙м2, экваториальный момент инерции 
[image: image207.wmf]C

A

5

,

0

=

.

8. Вычислить угловую скорость прецессии гироинтегратора линейных ускорений пр отсутствии продольного ускорения для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image208.wmf]H

=0,01 кг∙м2∙рад/с, масса 
[image: image209.wmf]m

=0,1 кг, длина 
[image: image210.wmf]l

=5 см.

9. Вычислить видимый уход гироскопа относительно плоскости меридиана для следующих параметров: широта 
[image: image211.wmf]j

=60° с.ш., кинетический момент 
[image: image212.wmf]H

=0,001 кг∙м2∙рад/с.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)
1. Уравнение движения физического маятника имеет вид:

ml2[image: image214.png]


+b[image: image216.png]


+mglsin[image: image218.png]


=malcos[image: image220.png]


+M
(m, l – масса и длина маятника;   g, a  – ускорения свободного падения и движения основания в плоскости угла,  [image: image222.png]


, М – вредный момент)

Составить структурную схему маятника  и определить его передаточную функцию.

2. Прецессионные уравнения движения гиромаятника имеют вид:

H[image: image224.png]


-mgl·α+MН=0

-Н[image: image226.png]


-mgl·β+MВ
(Н – кинетический момент; m,l – масса и длина маятника;   g,=9,8   м/с2, MН , MВ  - моменты внешних сил).

Составить структурную схему гиромаятника  и получить  передаточные функции по моментам.

3. Вычислить параметры удельной скорости прецессии гиромагнитного компаса с корректируемым в азимуте гироскопом, обеспечивающие курсовую погрешность в 5° на 60° с.ш..

4. Вычислить видимый уход гироскопа относительно плоскости меридиана на 50° с.ш. для следующих параметров: кинетический  момент 
[image: image227.wmf]=

H

50000 г∙см∙с; восточная скорость 
[image: image228.wmf]=

E

V

25 км/ч; возмущающий момент 
[image: image229.wmf]=

M

5 г∙см.

5. Вычислить крутизну характеристики датчика момента гиромагнитного компаса с корректируемым в азимуте гироскопом со следующими параметрами: кинетический  момент 
[image: image230.wmf]=

H

15000 г∙см∙с; погрешность не более 10° , для 70° с.ш..

6. Вычислить кинетический момент 
[image: image231.wmf]H

, массу 
[image: image232.wmf]m

 и длину подвеса 
[image: image233.wmf]l

 маятникового гирокомпаса, при которых период собственных колебаний равен 30 мин.

7. Вычислить удельную скорость прецессии гирокомпаса, при которой для 60° с.ш. эллипс незатухающих колебаний имеет следующие параметры: 
[image: image234.wmf]=

J

0

5°, 
[image: image235.wmf]=

a

0

30°.

8. Вычислить для 50° с.ш. период колебаний гирокомпаса со следующими параметрами: 
[image: image236.wmf]=

H

15000 г∙см∙с; масса 
[image: image237.wmf]=

m

50 г; длина подвеса 
[image: image238.wmf]=

l

10 см.

9. Вычислить для 60° с.ш. параметры гирокомпаса с периодом Шулера.

10. Вычислить удельную скорость азимутальной коррекции гирокомпаса на базе трехстепенного гироскопа и величину кинетического  момента 
[image: image239.wmf]H

, обеспечивающие слежение за меридианом места.

11. Вычислить период колебаний гирокомпаса на базе трехстепенного астатического гироскопа для 65° с.ш. и удельной скорости азимутальной коррекции 15°/ч.

12. Вычислить удельную скорость азимутальной коррекции гирокомпаса для 50° с.ш., обеспечивающую период колебаний Шулера.

7 семестр
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.1)

1. Поясните принцип работы одноосного силового гиростабилизатора.

2. Поясните режимы приведения и коррекции.

3. Сформиулируйте условие устойчивости гиростабилизатора и укжаите способы ее обеспечения.

4. Поясните влияние вращения на одноосный гиростабилизатор и укажите способ его устранения.

5. Сформулируйте свойства одноосного силового гиростабилизатора, обеспечивающие стабилизацию в различных частотных диапазонах.

6. Поясните влияние врщения на двухосный гиростабилизатор и укажите способ его устранения.

7. Поясните принцип работы индикаторного гиростабилизатора с поплавковым интегрирующим гироскопом.

8. Поясните принцип работы индикаторного гиростабилизатора с датчиком угловой скорости.

9. Укажите особенности динамики индикаторного гиростабилзатора с микромеханическими чувствительными элементами.

10. Укажите особенности динамики индикаторного гиростабилзатора с волновым твердотельным гироскопом.

Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.3)
1. Вычислить коэффициент передачи канала разворота антенного поста по азимуту, обеспечивающий азимутальную ошибку не более 5°, для следующих параметров: возмущающий момент 
[image: image240.wmf]M

=0,01 Н∙м.

2. Вычислить параметры передаточных функций контура управления двухосного индикаторного гиростабилизатора для совмещенного режима стабилизации и управления для следующих параметров: моменты инерции 
[image: image241.wmf]A

=86∙10-4 кг∙м2, 
[image: image242.wmf]B

=80∙10-4 кг∙м2, коэффициенты трения 
[image: image243.wmf]x

b

=
[image: image244.wmf]y

b

=30∙10-4 Н∙м∙с/рад, кинетический момент 
[image: image245.wmf]H

=25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициенты передач 
[image: image246.wmf]x

k

=
[image: image247.wmf]y

k

=2850∙10-4 Н∙м/рад, моменты инерции 
[image: image248.wmf]1

B

=
[image: image249.wmf]2

B

=10-2 кг∙м2, 
[image: image250.wmf]1

c

=
[image: image251.wmf]2

c

=0,12 Н∙м/рад, 
[image: image252.wmf]1

b

=
[image: image253.wmf]2

b

=1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, начальные углы 
[image: image254.wmf]0

a

=
[image: image255.wmf]0

b

=0,003 рад.

3. Вычислить параметры передаточных функций контура управления двухосного индикаторного гиростабилизатора для режима управления без учета коррекции контура управления для следующих параметров: моменты инерции 
[image: image256.wmf]A

=86∙10-4 кг∙м2, 
[image: image257.wmf]B

=80∙10-4 кг∙м2, коэффициенты трения 
[image: image258.wmf]x

b

=
[image: image259.wmf]y

b

=30∙10-4 Н∙м∙с/рад, кинетический момент 
[image: image260.wmf]H

=25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициенты передач 
[image: image261.wmf]x

k

=
[image: image262.wmf]y

k

=2850∙10-4 Н∙м/рад, моменты инерции 
[image: image263.wmf]1

B

=
[image: image264.wmf]2

B

=10-2 кг∙м2, 
[image: image265.wmf]1

c

=
[image: image266.wmf]2

c

=0,12 Н∙м/рад, 
[image: image267.wmf]1

b

=
[image: image268.wmf]2

b

=1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, начальные углы 
[image: image269.wmf]0

a

=
[image: image270.wmf]0

b

=0,003 рад.

4. Определить коэффициент передачи цепи стабилзации и кинетический момент гироскопа для двухосного гиростабилзатора на трехстепенном гироскопе, обеспечивающий статическую ошибку не более 0,5° и дрейф не более 1 °/ч, для следующих параметров: возмущающий момент по обеим осям 
[image: image271.wmf]M

=5∙10-4 Н∙м.

5. Вычислить параметры передаточной функции динамически настраиваемого гироскопа по одному каналу для следующих параметров: кинетический момент 
[image: image272.wmf]H

=50 Н∙м∙с, угловая скорость 
[image: image273.wmf]W

=3000 рад/с, коэффициент трения 
[image: image274.wmf]b

=1,5∙10-5 Н∙м∙с/рад.

6. Вычислить коэффциент передаич одного канала стабилизации гиростабилизатора на волновом твердотельном гироскопе, обеспечивающий статическую ошибку не более 0,5°, для следующих параметров: возмущающий момент 
[image: image275.wmf]M

=5∙10-4 Н∙м.

7. Вычислить фазу Саньяка и масштабный коэффициент для волоконно-оптического гироскопа и определить коэффициенты передач двигателя и усилителя в цепи стабилизации гиростабилизатора, обеспечивающие дрейф не более 1 °/ч, для следующих параметров: длина 
[image: image276.wmf]L

=500 м, диаметр 
[image: image277.wmf]D

=10 см, скорость вращения 
[image: image278.wmf]W

=2π рад/с, возмущающий момент 
[image: image279.wmf]M

=5∙10-4 Н∙м.

8. Вычислить постоянные времени поплавкового интегрирующего гироскопа и гиростабилизатора для следующих параметров: кинетичнский момент 
[image: image280.wmf]H

=0,01 Н∙м∙с, моменты инерции 
[image: image281.wmf]C

=3∙10-6 кг∙м2, 
[image: image282.wmf]A

=
[image: image283.wmf]B

=2∙10-6 кг∙м2, коэффциенты 
[image: image284.wmf]c

h

=
[image: image285.wmf]п

h

=10-5 Н∙м∙рад/с.

9. Вычислить угловые скорости дрейфа двухосного индикаторного гиростабилизатора по осям тангажа и азимута для следующих параметров: моменты инерции 
[image: image286.wmf]A

=86∙10-4 кг∙м2, 
[image: image287.wmf]B

=80∙10-4 кг∙м2, коэффициенты трения 
[image: image288.wmf]x

b

=
[image: image289.wmf]y

b

=30∙10-4 Н∙м∙с/рад, кинетический момент 
[image: image290.wmf]H

=25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициенты передач 
[image: image291.wmf]x

k

=
[image: image292.wmf]y

k

=2850∙10-4 Н∙м/рад, моменты инерции 
[image: image293.wmf]1

B

=
[image: image294.wmf]2

B

=10-2 кг∙м2, 
[image: image295.wmf]1

c

=
[image: image296.wmf]2

c

=0,12 Н∙м/рад, 
[image: image297.wmf]1

b

=
[image: image298.wmf]2

b

=1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, начальные углы 
[image: image299.wmf]0

a

=
[image: image300.wmf]0

b

=0,003 рад.
Перечень контрольных заданий и (или) вопросов для оценки сформированности компетенции ПК-2 (контролируемый индикатор достижения компетенции ПК-2.4)

1. В чем причниа возникновения дрейфа гиростабилизатора.

2. Уравнения  движения одноосного одногироскопного силового гиростабилизатора имеют вид:

A[image: image302.png]


+hC+H[image: image304.png]


+Kβ=МВС
B[image: image306.png]


+hП[image: image308.png]


-H[image: image310.png]


=MВП
(А, В – моменты инерции ГС, Н – кинетический момент гироскопа, К- коэффициент передачи двигателя стабилизации;  hc , hп – абсолютные коэффициенты демпфирования; МВС , MВП  – моменты внешних сил по осям подвеса)

Составить структурную схему гиростабилизатора и получить передаточную функцию по моменту МВС.
3. Уравнения  движения одноосного одногироскопного силового гиростабилизатора имеют вид:

A[image: image312.png]


+hC+H[image: image314.png]


+Kβ=МВС
B[image: image316.png]


+hП[image: image318.png]


-H[image: image320.png]


=MВП
(А, В – моменты инерции ГС, Н – кинетический момент гироскопа, К- коэффициент передачи двигателя стабилизации;  hc , hп – абсолютные коэффициенты демпфирования; МВС , MВП  – моменты внешних сил по осям подвеса)

Составить структурную схему гиростабилизатора и получить передаточную функцию по моменту MВП .

4. Уравнения движения двухосного силового ГС на трехстепенном гироскопе в предположении быстрого затухания нутационных колебаний имеют вид (по двум каналам стабилизации)

A[image: image322.png]


+hР[image: image324.png]


+KрαГ=МР
H([image: image326.png]


+[image: image328.png]


Г)=М2

B[image: image330.png]


+hП[image: image332.png]


+КПβГ=МП

-H([image: image334.png]


+[image: image336.png]


Г)=М1

(А, В – моменты инерции относительно ГС осей подвеса рамы и платформы; Н – кинетический момент; hp, hп – абсолютные коэффициенты демпфирования по осям подвеса рамы и платформы; Кр, Кп – коэффициенты передач в цепях стабилизации рамы и подвеса; Мр, Мп – возмущающие  моменты по оси подвеса рамы и платформы; М1, М2 – внешние моменты по осям подвеса гироскопа; α, β – развороты рамы и платформы;  αГ, βГ  – развороты гироскопа относительно платформы).

Составить структурную схему гиростабилизатора по одному каналу для режима стабилизации и получить передаточные функции по моментам.
5. Вычислить предельное значение коэффициента усиления цепи стабилизации индикаторного гиростабилизатора с поплавковым интегрирующим гироскопом со следующими параметрами: моменты инерции 
[image: image337.wmf]=

A

8∙10-3 кг∙м2, 
[image: image338.wmf]=

B

7,5∙10-3 кг∙м2, кинетический момент 
[image: image339.wmf]=

H

2∙10-3 Н∙м∙с.

6. Вычислить предельное значение коэффициента передачи интегрирующего звена цепи стабилизации индикаторного гиростабилизатора с датчиком угловой скорости соследующими параметрами: моменты инерции 
[image: image340.wmf]=

A

7∙10-3 кг∙м2, 
[image: image341.wmf]=

B

6,5∙10-3 кг∙м2, коэффциенты  вязкого  трения   
[image: image342.wmf]=

=

y

x

b

b

3∙10-3 Н∙м∙с/рад,   кинетический момент    
[image: image343.wmf]=

H

25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
[image: image344.wmf]=

K

0,3 Н∙м/рад.

7. Вычислить угловые скорости дрейфа двухосного индикаторного гиростабилизатора с датчиком угловой скорости для следующих параметров: возмущающие моменты 
[image: image345.wmf]=

x

M

5 г∙см, 
[image: image346.wmf]=

y

M

4 г∙см, кинетический момент    
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25∙10-4 Н∙м∙с, коэффциенты  вязкого  трения 
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3∙10-3 Н∙м∙с/рад, коэффициенты передачи по моменту 
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0,4 Н∙м/рад, коэффициенты 
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0,1 Н∙м/рад.

8. Вычислить параметры передаточных функций индикаторного гиростаблизатора с датчиком угловой скорости для следующих параметров: моменты инерции 
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86∙10-4 кг∙м2, 
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8∙10-3 кг∙м2, кинетический момент 
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3∙10-3 Н∙м∙с, коэффициенты 
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0,1 Н∙м/рад, коэффциенты  вязкого  трения   
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3∙10-3 Н∙м∙с/рад, коэффициенты передачи по моменту 
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9. Составить структурную схему индикаторного гиростабилизатора на датчике угловой скорости для азимутальной оси в режиме управления и определить параметры передаточных функций для следующих параметров: момент инерции 
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86∙10-4 кг∙м2, кинетический момент 
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25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
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0,4 Н∙м/рад, коэффциент  вязкого  трения   
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2,5∙10-3 Н∙м∙с/рад, момент инерции 
[image: image361.wmf]=

1

B

10-2 кг∙м2, коэффициенты 
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1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, 
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0,1 Н∙м∙с/рад.

10. Составить структурную схему индикаторного гиростабилизатора на датчике угловой скорости для оси тангажа в режиме управления и определить параметры передаточных функций для следующих параметров: момент инерции 
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7,5∙10-3 кг∙м2, кинетический момент 
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25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
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0,56 Н∙м/рад, момент инерции 
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10-2 кг∙м2, коэффициенты 
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2,5∙10-4 Н∙м∙с/рад, 
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0,12 Н∙м∙с/рад.

12. Составить структурную схему индикаторного гиростабилизатора на датчике угловой скорости для азимутальной оси в режиме автоматического управления и определить параметры передаточных функций  для  следующих  параметров:  момент  инерции  
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85∙10-4 кг∙м2, кинетический момент 
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25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
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0,3 Н∙м/рад, момент инерции 
[image: image373.wmf]=

1

B

10-2 кг∙м2, коэффициенты 
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b

1,25∙10-4 Н∙м∙с/рад, 
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1

C

0,12 Н∙м∙с/рад.

12. Составить структурную схему индикаторного гиростабилизатора на датчике угловой скорости для оси тангажа в режиме автоматического управления и определить параметры передаточных функций для следующих параметров: момент инерции 
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B

8∙10-3 кг∙м2, кинетический момент 
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25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
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0,28 Н∙м/рад, момент инерции 
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10-2 кг∙м2, коэффициенты 
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3∙10-4 Н∙м∙с/рад, 
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0,12 Н∙м∙с/рад.

13. Вычислить скорость дрейфа двухосного индикаторного гиростабилизатора на датчиках угловых скоростей по азимутальной оси для следующих параметров: возмущающий момент
[image: image382.wmf]=

в

M

10 г∙см, кинетический момент 
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25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
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0,3 Н∙м/рад, коэффициент вязкого трения 
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3∙10-4 Н∙м∙с/рад, коэффциент 
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C

0,12 Н∙м∙с/рад.

14. Вычислить скорость дрейфа двухосного индикаторного гиростабилизатора на датчиках угловых скоростей по оси тангажа для следующих параметров: возмущающий момент
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5 г∙см, кинетический момент 
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H

25∙10-4 Н∙м∙с, коэффициент передачи по моменту 
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K

0,2 Н∙м/рад, коэффициент вязкого трения 
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3∙10-4 Н∙м∙с/рад, коэффциент 
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0,12 Н∙м∙с/рад.
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