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1. ТЕМА ПРОЕКТА:___ Двухосный индикаторный гиростабилизатор__

 _______кинокамеры, установленной на вертолете.________________
2. Конструктивное исполнение:
__ Чувствительный элемент – МГТУ. __ Подвес ГС – наружный.____________________
__ Привод ГС от двигателей разгрузки – безредукторный.__________________________
__ Габариты ОП: Параметры кинокамеры: L= 0,2 м, Н=0,08 м, В=0,08 м, m = 3 кг. Обеспечить доступ к кинокамере.________________________________________
3. НАЗНАЧЕНИЕ ПРОЕКТИРУЕМОГО УСТОЙСТВА:______________________________
Угловая стабилизация оси кинокамеры в вертикальном направлении
.__________________________________________________________________________
4. ЦЕЛЬ ПРОЕКТА:_
____Получение навыков проектирования  гиростабилизаторов________________________
5. УСЛОВИЯ ЭКСПЛУАТАЦИИ гиростабилизатора :
А) КИНЕМАТИЧЕСКОЕ ВОЗДЕЙСТВИЕ ЛА:_____________________________
 _1) Перегрузка до n = 2 (по _всем осям). ___________________________________________
_2)_Линейные вибрации (по _всем осям): __________________________________________
__на частоте  f1 = 10 .. 50 Гц с амплитудой перемещений до  0,5 мм, ____________________
__на частоте   f2 = 50 .. 300 Гц с амплитудой ускорения до 2g. __________________________
_3) угловые скорости вращения ЛА (по _всем осям) не более___________________________
y1 = z1=x1 30 (/c,
_4) угловые ускорения вращения ЛА (по _всем осям) не более_______________________
 y1= z1=x1=60 (/c2.
___Качка  = osint;   = 2f;  f = 1…3 Гц;  o = 6( _________________________________
__Б). Диапазон температур окружающей среды: __t =  - 50 ( +60 (C.____________________
6. ПАРАМЕТРЫ ЭЛЕКТРОПИТАНИЯ ЧЭ и системы управления _______________

 _____ Постоянное напряжение  U1 = 27 В ( 10 %  ____________________________________
 ____ Переменное напряжение  U2 = 36 В ( 10 %, 1000 Гц, 3 фазное._____________________
7. ТРЕБОВАНИЯ К ВЫХОДНЫМ ХАРАКТЕРИСТИКАМ СПРОЕКТИРОВАННОГО ГИРОСТАБИЛИЗАТОРА:

 ___Коэффициент подавления гиростабилизатором амплитуд колебаний ЛА на частоте
 f = 1..3 Гц не менее 50 дб. ________________________________________________________
___Статическая ошибка стабилизации по осям подвеса не более 1.5’._______ __________ 
8. ЗАДАНИЕ ПО ТЕХНОЛОГИЧЕСКОЙ ЧАСТИ КУРСОВОГО ПРОЕКТА:
_____________________________________________________________________

9. ТРЕБОВАНИЯ К ОФОРМЛЕНИЮ ПРОЕКТА:
Содержание и объем графической информации:___________________________________
техническое задание, кинематическая схема,  общий вид, узел ЧЭ, электрическая схема, вопросы технологии, графики, – всего 7 листов формата А1.____________________________
10. СОДЕРЖАНИЕ ПОЯСНИТЕЛЬНОЙ ЗАПИСКИ ОБЪЕМОМ  60 – 70 листов:

ТЗ, Перечень содержания, введение, назначение гиростабилизатора, принцип действия.
Описание узлов конструкции. Технические характеристики ЧЭ. ________________________
Расчет возмущающих моментов и обоснование выбора двигателей разгрузки._____________
Математическая модель динамики системы стабилизации. _____________________________

Исследование устойчивости системы стабилизации, синтез регулятора, анализ точности стабилизации. ___________________________________________________________________
 Заключение о соответствии характеристик гиростабилизатора условиям ТЗ. _____________

11. РЕКОМЕНДУЕМАЯ ЛИТЕРАТУРА
 1. Пельпор Д.С. Гироскопические системы. Ч.1.
2. Пельпор Д.С. Гироскопические системы, проектирование гироскопических систем. Ч.2.

3. Сломянский Г.А. Детали и узлы гироприборов.

4. Пельпор Д.С. Гиростабилизаторы на ДНГ.

5. Бесекерский В.А. Фабрикант Е.А. Динамический синтез систем гироскопической стабилизации.
6. Технические описания гиростабилизатора–координатора и ЧЭ.

7. Под ред. Лодочникова Э.А., Юферова Ф.М. Микродвигатели для систем автоматики. 
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