АЛГОРИТМ РАБОТЫ ПРОГРАММЫ АКТИВНОЙ СТАБИЛИЗАЦИИ

Подача питания на контроллер.

Задержка 2 секунды.

Звуковой сигнал «тире».

(это подтверждение подачи питания)

Задержка 4 секунды.

Подача сигнала «точка» 5 раз,

затем подача «тире» 1 раз.

(это сигнализация об измерении стартового отклонения от вертикали) 
Считывание данных Wxyz 32 раза и вычисление средних значений.
Определение углов отклонения от вертикали:

ALx = Wу / SQRT(Wx**2+Wy**2+Wz**2),   

ALy = -Wx / SQRT(Wx**2+Wy**2+Wz**2),  
Задержка 1 секунда 

Подача сигнала «точка» постоянно + постоянный опрос Wxyz + постоянная запись отсчетов Wxyz  и отсчетов Oxyz в память. 
(вход в цикл – «сигнализация готовности к старту»)
Если Wz>1,7G, то «Прекратить пикать и приступить к обработке углов»
Включить счетчик времени активной коррекции
(прекращение пикания сигнализирует о выявлении стартового ускорения)
(начало «обработки углов» соответствует разгону ракеты по стартовой направляющей. Разгон длится не менее 0,2 с).



Счетчики времени ТА6
(Счетчики времени ТА5, ТА6, ТА10, ТА11 не позволяют корректировать чаще, чем через интервал времени ТА. Первоначально ТА= 500 мс, а ТК=350 мс)
ЕСЛИ время активной коррекции больше 4000 мс – прекратить выдачу корректирующих импульсов.
ЕСЛИ счетчик активной коррекции отработал 10000 мс – прекратить запись в память.
ЕСЛИ счетчик активной коррекции отработал 30000 мс – отключить счетчик и постоянно выдавать звук «две точки» с интервалом 1 секунда до отключения питания.
---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

*  Необходимо выбрать наиболее удобные для программы единицы измерения ускорений и угловых скоростей.
Глобальные переменные:


ТS – продолжительность «точки» в миллисекундах


ТL – продолжительность «тире» в миллисекундах


ALM – пороговое значение углового отклонения*


OM – пороговое значение угловой скорости*


ТК – продолжительность корректирующего импульса в миллисекундах


ТА – продолжительность паузы между соседними корректирующими импульсами.


(W – ускорение, О – угловая скорость, T - время)





Модуль «обработки углов».


ALx=ALx+Ox/32


ALy=ALy+Ox/32











Модуль «принятия решения о коррекции».


ЕСЛИ (ALx>ALM) И (TA6<TA), 


подать корр.импульс в канал D6 + обнулить и включить счетчик времени TA6


ЕСЛИ (ALx<-ALM) И (TA6<TA), 


подать корр импульс в канал D11 + включить счетчик времени TA11


ЕСЛИ (ALy>ALM) И (TA6<TA), 


подать корр.импульс в канал D5 + обнулить и включить счетчик времени TA5


ЕСЛИ (ALy<-ALM) И (TA6<TA), 


подать корр импульс в канал D10 + обнулить и включить счетчик времени TA10





ЕСЛИ (Ox>OM) И (ALx<ALM) И (TA6<TA), 


подать корр.импульс в канал D6 + обнулить и включить счетчик времени TA6


ЕСЛИ (Ox<-OM) И (ALx>-ALM) И (TA6<TA), 


подать корр импульс в канал D11 + обнулить и включить счетчик времени TA11


ЕСЛИ (Oy>OM) И (ALy<ALM) И (TA6<TA), 


подать корр.импульс в канал D5 + обнулить и включить счетчик времени TA5


ЕСЛИ (Oy<-OM) И (ALx>-ALM) И (TA6<TA), 


подать корр импульс в канал D10 + обнулить и включить счетчик времени TA10























Wxyz – модуль опроса ускорений


Oxyz – модуль опроса угл.скоростей


MEM – модуль записи в память


      Все это - 32 раза в секунду








