Техническое задание

на систему управления клапанами активной стабилизации.

Назначение.

Система предназначена для двухосной стабилизации начальной (исходной) ориентации летательного аппарата.

Принцип действия.

Стабилизация выполняется моментами сил от четырех пневматических сопел, управляемых электромагнитами. Управление электромагнитами производится контроллером, на который поступают сигналы от датчиков угловой скорости.
Ресурс и продолжительность работы.
Работа системы в полете предполагается на протяжении от 2 до 3 секунд.

Максимальное число импульсов – 3 импульса на каждый электромагнит.

(возможно изменение – «максимальное суммарное количество импульсов - 12 импульсов»

Продолжительность каждого импульса – 0,4 с.

Работа контроллера.
Контроллер производит следующие операции:

· Прием текущих отсчетов угловой скорости по двум осям со скоростью не менее 50 отсчетов в секунду и (при необходимости) их обработку с целью улучшения достоверности (усреднение, фильтрация и т.п.)

· Вычисление отсчетов угла по двум осям путем численного интегрирования отсчетов угловой скорости

· Сравнение мгновенных значений угла и угловой скорости с заранее установленными пороговыми значениями. Для каждого отсчета устанавливается два пороговых значения, одинаковых по величине и противоположных по знаку (+1 и -1).

· Выдачу команд на включение электромагнитов в виде импульсов напряжения длительностью 0,4 с, в соответствии с таблицей:
Логическая таблица команд управления по каждому из каналов

	Превышение порога угла
	0
	0
	1
	1
	0
	-1
	-1
	-1
	1

	Превышение порога угловой скорости
	0
	1
	0
	1
	-1
	0
	-1
	1
	-1

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Клапан «левый»
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0

	Клапан «правый»
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0


· После выдачи управляющего импульса следующий импульс по тому же каналу выдается не ранее чем через 0,4 с.
· Выдача разовой команды «готовность» при нормальном функционировании.

· По возможности, выдача дублирующих команд управления электромагнитами.

Внешнее управление.

Интерфейс предварительных уставок контроллера должен обеспечивать ввод пороговых значений угла и угловой скорости по двум осям и регулировку(изменение) продолжительности импульсов управления электромагнитами, времени задержки повторных импульсов, с выдачей подтверждения о введенных изменениях.
По возможности следует предусмотреть отображение состояния клапанов, а также запись и отображение событий: превышение пороговых значений, текущее значение измеряемых угловых скоростей и углов.

Пороговые значения.

Пороговое значение угловой скорости –  не более10 градусов в секунду, желательно 3 градуса в секунду
Пороговое значение угла – не более 5 градусов, желательно 2 градуса.
Экспериментальная проверка системы в лабораторных условиях.
Для проверки элементы системы устанавливаются на свободной вертикальной стойке с шарнирным нижним упором. Момент инерции подвижной системы устанавливается равным моменту инерции летательного аппарата. Подача сжатого воздуха осуществляется сверху по шлангу, ограничивающему предельные отклонения стойки от вертикального положения.

Работа системы считается удовлетворительной, если на протяжении «полетного» времени (после снятия фиксации) угловое отклонение стойки от первоначального положения не превысит предельного значения – 10 градусов, желательно 4 градуса. Измерение углового положения стойки – по видео на фоне шкалы.
Перспективные задачи. 
Выдача ШИМ-сигналов, пропорциональных угловым отклонениям и угловой скорости по двум осям (4 сигнала),

Изменение продолжительности управляющего импульса пропорционально измеренной угловой скорости.
Изменение продолжительности управляющего импульса по заданному закону управления (ПИД).
