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ВВЕДЕНИЕ 

Настоящая работа продолжением является  одноименного учеб-

ного пособия (Овсянников .  .  .С В., Рубцов И В., Щепетьев В В. Проек-

      тирование систем наведения радиотехнических   и оптических ком-

       плексов: Учеб МГТУ. пособие. Ч М. 1. .: Изд-во  им. Н Э. . Баумана, 

2004).  

Во второй части пособия рассмотрены вопросы проектирования 

    систем наведения (СН) радиотехнических  и оптических комплек-

       сов, касающиеся построения прецизионных СН на  основе двухка-

      нальных систем  в режимах автосопровождения. Именно двухка-

       нальные системы, и с прежде всего их разновидность – системы  

разделенной нагрузкой, – позволяют сопровождать высокоскорост -

ные  и динамичные цели  с точностью до  единиц угловых   минут для

      радиотехнических комплексов  и единиц угловых   -секунд для опти

ческих комплексов   . Столь    -высокую точность наведения невозмож

       но получить без достижения высокой  помехозащищенности СН  в

      режимах их автосопровождения, что обеспечивается прежде всего  

     структурным построением. При проектировании  требуется учет 

        большого числа дей внешних  и внутренних помех  и возмущений, -

       ствующих СН на   и рассмотренных подробно  в первой части посо-

бия, а динамического также  взаимодействия между каналами двух-

       канальной из отличительных системы, которое является одной  ее  

  черт достижение. Наконец,  высокой точности  невозможно без вве-

   дения компенсирующих связей между каналами  и оптимизации их 

параметров  и системы  в целом.  
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1.   СИСТЕМЫНАВЕДЕНИЯ

В РЕЖИМЕ АВТОСОПРОВОЖДЕНИЯ 

1.1. Особенности    работы систем наведения

в режиме автосопровождения 

Как отмечалось  в п. 2 первой части учебного пособия при,  цен-

     трализованном управлении система наведения (СН) работает  в од-

ном из следующих режимов: 

   режим переброски; 

   режим поиска; 

    режим программного наведения; 

   режим автосопровождения. 

 Режим автосопровождения является основным, так как в боль-

шинстве случаев для программного режима  наведения невозможно 

      сформировать  в реальном масштабе времени  программное управ-

ляющее воздействие  с погрешностью, необходимой для  достижения

требуемой точности наведения. Функциональная схема простейшей 

СН  в режиме автосопровождения представлена на  рис. 1, соответст-

      вующая ей структурная схема на представлена  рис. 2. Выражение 

ошибки СН имеет вид 

   ( ) ( ) ( ),nt t t
          (1) 

где    ( ) ( ) ( )
 

      t p t  – составляющая ошибки входного от  управ-

ляющего воздействия  (t); ( )
n
 t  – составляющая    ошибки от помехи

приемного устройства (n t);  

 

1

1

( )
 ( ) ,

( )

W p
p

p



 
 



      ( ) ( )n p p   (2) 

– передаточные      -функции СН по входному управляющему воздей

ствию (      (  t) и по помехе приемного устройства n t). Здесь
1
( )


W p  – 

    обратная передаточная функция разомкнутой системы; 
1
( )p


   

1
1 ( )W p


        – обратная передаточная сис функция замкнутой -

темы. 
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Из анализа выражений (1), (2) следует, что для уменьшения со-

  ставляющей ошибки от входного управляющего воздействия необ-

ходимо увеличивать частоту среза (полосу пропускания) привода, а 

      для уменьшения составляющей ошибки от помехи приемного уст-

ройства – уменьшать ее. Следовательно место, имеет  противоречие, 

      которое  и ограничивает точность наведения. Повысить точность 

наведения  в общем можно случае  тремя : способами

     введением производных от управляющего воздействия (см. 

п в. 7.1  первой части учебного пособия); 

      введением  в прямую цепь сигнала рассогласования изодром-

ного звена; 

       переходом от одноканального принципа управления  к двух-

канальному. 

 

 

Рис. 1 

 

 

Рис. 2 

 

Первый способ повышения режиме точности наведения  в  авто-

сопровождения невозможен. Второй не устраняет указанного выше 

противоречия, в тре силу чего малоэффективен. Реальным является -

тий способ. Он предполагает использование двухканальных систем 

в режиме автосопровождения. 
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1.2. Двухканальные  системы

    Под двухканальными системами (ДС) понимаются системы, 

имеющие два канала (грубый  и точный) распространения силового 

воздействия на регулирования объект . Сущность ДС состоит  в том, 

       что точный канал отрабатывает ошибку грубого канала. Двухка-

      нальные системы представляют собой частный случай многока-

     нальных итерационных систем. Итерационные системы позволяют 

     решить прецизионного задачу  воспроизведения полезного сигнала 

последовательными       :     приближениями каждый из каналов вносит

      поправку  в измеренное предшествующими каналами  значение по-

      лезного сигнала. На рис. 3 представлены два варианта итерацион-

ных систем.  

 

 

Рис. 3 

 

По способу суммирования каналов многообразие все  ДС может 

быть сведено к одному из четырех типов:  

 ДС дифференциалом  с силовым ; 

        ДС  с суммированием  в силовой части (с несиловым диффе-

ренциалом); 

 ДС  с общей силовой  частью; 

 ДС  с разделенной нагрузкой; 
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1.2.1. Двухканальная     система с силовым дифференциалом

      Функциональная схема ДС дифференциалом  с силовым  пред-

ставлена на рис. 4. Система ПГК содержит привод канала грубого  ( ), 

замкнутый датчик по положению через  угла (ДУ), и привод точного 

      канала (ПТК), которые складывают свои перемещения  в силовом 

     дифференциале (СД) и перемещают объект регулирования через 

  редуктор (Р В).  системах   наведения рассматриваемых комплексов 

такая система  в настоящее время практически используется не . 

 

 

Рис. 4 

1.2.2. Двухканальная       система с суммированием в силовой части

       Функциональная схема ДС  с суммированием силовой  в  части 

представлена на рис. 5. Система содержит чувствительные элемен-

ты (ЧЭ ЧЭ1, 2), осуществляющие формирование сигналов рассогла-

        сования грубого  и точного каналов элемент ЧЭ, и  3, являющийся 

      нагрузкой сигналов каналов привода точного канала. Сложение   

 производится  с помощью несилового дифференциала (  Д В).  систе-

       мах наведения рассматриваемых комплексов такая система не ис -

пользуется. 

 

 

Рис. 5 
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