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РЕЗУЛЬТАТЫ  ИДЕНТИФИКАЦИИ ДИНАМИКИ БЛОКОВ ДАТЧИКОВ УГЛОВЫХ СКОРОСТЕЙ   

В данной статье рассмотрена задача идентификации блока датчиков угловых скоростей. Показана эффективность известного алгоритма идентификации многомерных динамических объектов. Приведены результаты идентификации блока датчиков угловых скоростей.  

В настоящие время несмотря на широкое применение для вождения различных типов ЛА средств спутниковой навигации, режимы и средства автономной навигации ЛА сохраняют свое важное значение. Базовым и ответственным средством современного решения задач автономной навигации являются бесплатформенные инерциальные навигационные системы (БИНС) аналитического типа [1]. Поскольку с прогрессом техники постоянно нарастают точностные требование к работе  БИНС, необходимо разрабатывать все новые методы и средства,  удовлетворяющие современным  требованиям к автономному полету. Вместе с разработкой методов научно-обоснованной (оптимальной) обработки  получаемой информации, необходимо совершенствование качества  чувствительных элементов этих систем. 

Бортовые измерительно-вычислительные комплексы ЛА представляют собой сложные динамические управляемые системы, работающие при движениях объекта. Для этих систем наработан огромный арсенал методов и алгоритмов их анализа, синтеза, идентификации [2], фильтрации, комплексирования и т.д.  Используя выбранные алгоритмы и применяя специальные испытательные системы с известными характеристиками, можно получить необходимые динамические модели БИ и их помех в процессе специальной, динамической аттестации БИ.  Для экспериментального определения динамических моделей систем управления и их основных звеньев необходимо описание систем по данным “вход-выход”. Иидентификация это процесс определения разностного или дифференциального уравнения, других динамических характеристик звеньев, описывающих физические явления в системе, в соответствии с некоторым заранее принятым критерием. 

 Цель проводимых испытаний -  определение модели динамики блока датчиков как многомерного динамического объекта, а также получение оценки моделей динамики вектора его помех, приведенных к выходу. Результат идентификации — получение оценок матриц частотных характеристик измерителя  и матриц спектральных плотностей его сигналов и помех в динамических условиях, близких к условиям, возникающим в крейсерском  режиме тяжелого транспортного самолета. 

 Идентификация моделей динамики блоков ДУС - это определение матрицы его передаточных функций по результатам измерений сигналов « вход- выход» , а также матриц спектральных и взаимных спектральных плотностей сигналов, составляющих вектор помех измерений блока ДУС. Рассмотрим удобный для практики известный алгоритм [2] структурной идентификации многомерного объекта и его возмущений. Входные воздействия, соответствующие реальному возмущенному полету, имитировались с помощью трех степенного динамического стенда, устройства, имитирующего возмущенные угловые движения ЛА, созданного для испытания, оценки состояния и диагностики гироскопических навигационных приборов в условиях близких к эксплуатационным, Киевским институтом Гражданской Авиации.  При проведении эксперимента измеряют входные и выходные сигналы (рис. 1) 
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     Рис 1.    Структурная схема исследуемого объекта

Осциллограммы угловых движений стенда приведены на рис.2,3.  По результатам первичной обработки векторов выходных сигналов БДУС (  и расчетных аналогов (p с помощью пакета программ,  получены матрицы спектральных и взаимных спектральных плотностей входных и выходных векторов сигналов, приведены на рис.4,5. В результате  аппроксимации указанных графических зависимостей получены оценки матриц спектральных и взаимных спектральных плотностей входных и выходных сигналов БДУС. На рис.6,7 представлены ЛАЧХ и ЛФЧХ некоторых элементов этих матриц. Массивы значений элементов указанных матриц непосредственно использовались как исходные данные программы идентификации IDENT, позволяющей определять матрицу передаточных функций БДУС и модели динамики помех, возникающих в имитируемых динамических условиях и приведенных к выходу . Математические модели  спектральных и  взаимно спектральных плотностей входных и выходных сигналов  в статье не приведены .
По  результатам  аппроксимации  графиков,  полученных в  ходе эксперимента, получена матрица передаточных функций БДУС. составленная для диапазона частот исследуемых рабочих сигналов, в виде
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[image: image4.wmf]Полученные матрицы передаточных функций БДУС-ов и возмущений, действующих в этих блоках, могут быть в дальнейшем использованы как исходная информация для повышения точности бесплатформенных инерциальных  навигационных систем.
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       Рис 2.Осциллограмма угловых скоростей              Рис 3. Выходной сигнал с ДУС  (канал крена)
       движения платформа стенда ( канал крена)
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      Рис 4.Спектральная плотность угловой                 Рис 5. Спектральная плотность выходного 
      скорости   движения платформы (канал крена)                        сигнала с ДУС (канал крена)
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       Рис 6.Результат аппроксимации спектральной                 Рис 7.Результат аппроксимации 

      плотности угловой скорости движения                              спектральной плотности выходного 
      платформы  стенда (канал крена)                                        сигнал (канал крена)
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