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1. Цели и задачи самостоятельной работы студентов

Целью работы является углубление и закрепление знаний, полученных при изучении курса «Автоматизация и стабилизация оптических приборов», развитие навыков самостоятельной работы, умения решать конкретные инженерные задачи.

2. Методические указания по выполнению  самостоятельной 

внеаудиторной работы

Самостоятельная внеаудиторная работа выполняется студентом в соответствии с темами указанными в таблице 1. В этой таблице так же указывается литературный источник, необходимый для освоения предложенного материала. Знания, полученные в ходе самостоятельной работы, проверяются в текущих и промежуточных аттестациях.
                                                                                 Таблица 1

	№№
	Содержание работы, объем в часах
	Материалы для работы
	Отчетность

	
	5 семестр
	
	

	1
	6.3.Стабилизация малогабаритных элементов.(18 часов)

	9.2[1]
	

	2
	6.4.Силовые гиростабилизаторы.

6.5.Индикаторные гиростабилизаторы.

8.3.Классификация способов стабилизации оптического изображения.(20 часов)
	9.1[1], 9.1[4]
	

	
	6 семестр
	
	

	3
	Использование пакета моделирования Simulink  системы MATLAB-7 для моделирования систем стабилизации оси визирования.(40 часов)
	9.4[1]
	


3. ВОПРОСЫ ДЛЯ САМОПРОВЕРКИ
1. Какие системы называют системами с гироскопическим приводом?

1) Системы, в которых гироскоп является задающим устройством и не входит в замкнутую цепь системы регулирования, использующие в качестве исполнительного элемента гироскоп или УГС.

2) Системы, в которых гироскоп включен в замкнутую цепь регулирования, использующие в качестве исполнительного элемента гироскоп или УГС.

3) Системы, в которых гироскоп не включен в замкнутую цепь регулирования, использующие в качестве исполнительного элемента гироскоп или УГС.

2. Отклонения визирного луча в сторону, обратную наклону носителя применяют:

1) Когда оптическая головка аппаратуры сравнительно велика и её размещение на стабилизированной платформе затруднительно. 

2)   Когда оптическая головка аппаратуры сравнительно велика.

3)  Когда размещение на стабилизированной платформе оптической головки затруднительно.

3. Суммарное перемещение от всех трех возмущений при съёмке аэрофотоаппаратом   будет:
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4. Разрешающая способность в условиях угловых колебаний находится по формуле:
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5. Скорость сдвига изображения зависит от:

1) Положения рассматриваемого элемента изображения относительно центра кадра, а также от угловых и линейных скоростей перемещения основания, на котором установлен прибор.

2) Положения рассматриваемого элемента изображения относительно левого края кадра, а также от угловых и линейных скоростей перемещения основания, на котором установлен прибор.

3) Положения рассматриваемого элемента изображения относительно правого края кадра, а также от угловых и линейных скоростей перемещения основания, на котором установлен прибор.

 6. Какого типа на рисунке показана схема карданового подвеса управляемого гиростабилизатора: 
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1) Наружный; 

2) Внутренний; 

3) Смешанный;

4) Ограниченный.

7.  Для изменения направления визирного луча может быть использовано  

1) плоскопараллельное зеркало с внутренним или наружным отражающим покрытием.

2) плоскопараллельное зеркало с внутренним отражающим покрытием.

3) плоскопараллельное зеркало с наружным отражающим покрытием.

4) плоскопараллельная пластина с внутренним или наружным отражающим покрытием.

8. Для устранения хроматизма клина последний склеивается из:

1) 2х простых клиньев;

2) 3х простых клиньев;

3) 4х простых клиньев;

4) 5х простых клиньев.

9.  Компенсация влияния линейной ско​рости основания возможна за счет смещения фотоприемника или объектива со скоростями:
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10. Из выражения 
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 условие стабилизации ОИ в данном случае будет записываться в виде:
1) 
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11. Устройства, которые находят свое применение в параллельном пучке лучей, когда зеркало устанавливается на выходе оптической системы-это:

1) устройство с зеркалом, закрепленным на наружной рамке карданова подвеса УГС;

2) устройство с зеркалом, закрепленным на внутренней рамке карданова подвеса УГС;

3) устройство без зеркала.

12.  Допустимые погрешности стабилизации имеют место лишь при угле поворота внутренней рамки:

1) не превышающем 6 – 8 °;

2) превышающим 7-10°;

3) не превышающим 7-10°;

4) превышающим 6-8°.

13. Чтобы нестабилизированные движения ОИ по двум осям были небольшими по величине, зеркало необходимо располагать на расстоянии, выбранном из компромиссного решения, определяемого неравенством:
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14. Недостаток, связанный с введением дополнительных каналов управления, приводящих к ухудшению точности стабилизации ОИ, сложности конструкции и увеличению габаритов, относится к:

1) кинематическая связь зеркала с УГС с помощью лент со шкивами;

2) кинематическая связь зеркала с УГС с помощью рычага;

3) электромеханическая связь.

15. На рисунке изображена:
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1) схема управляемого гиростабилизатора и зеркала с электроме-ханическими приводами;

2)  схема стабилизации оптического изображения, в которой зеркало является стабилизированной платформой;

3) схема управляемого гиростабилизатора и зеркала со скользящим шарниром.

16. Прецизионный гироскоп при управлении гиростабилизатором может находиться на платформе, которая не может быть скорректирована:

1) По вертикали;

2) По горизонтали;

3) С помощью акселерометров;

4) Маятниковыми устройствами.

17. На схеме стабилизации ОИ (см. рис.) управление зеркалом осуществляется от серводвигателя по сигналам:

[image: image29.png]



1) Основного и вспомогательного гироскопов;

2) Только от основного гироскопа;

3) Только от вспомогательного гироскопа.

18. В кинематических схемах оптико-механических бортовых приборов для компенсации инерционного момента зеркала предлагается поместить на оси промежуточных колес груз. При этом должно выполняться соотношение:

1) [image: image31.png]%: n(n +2);




2) [image: image33.png](n — 2);





3) [image: image35.png]2 =n(n+2);




4) [image: image37.png]LL, =n(n+ 2).




19. На рисунке цифрой 2 обозначено:
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1) Сектора;

2) Промежуточные колеса;

3) Инерционный груз.

20. На схеме (см. рис. выше) компенсировать инерционный момент зеркала возможно путем установки:

1) Массы на внешней рамке кардана;

2) Массы на внутренней рамке кардана;

3) Его невозможно компенсировать.
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