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Корисна модель належить до галузі танкобудування і може бути використана в системах 
керування вогнем танків. 

Відомий стабілізатор лінії прицілювання танкової гармати, який містить гіроскопічну 
платформу і рухоме дзеркало прицілу, положення якого визначає напрямок лінії прицілювання, 
причому зовнішня рамка гіроскопічної платформи за допомогою стрічкової передачі з'єднана з 5 

рухомим дзеркалом прицілу [1]. Такий стабілізатор з механічним зв'язком гіроплатформи з 
рухомим дзеркалом прицілу називається силовим стабілізатором. 

Точність стабілізації лінії прицілювання за допомогою силового стабілізатора визначається 
амплітудами прецесійних і нутаційних коливань рамок гіроскопічної платформи. Система 
розвантаження гіроскопічної платформи має релейну характеристику з зоною нечутливості. 10 

Внаслідок цього, а також присутності "сухого" тертя у осях гіроскопічної рами, рамки 
гіроскопічної платформи здійснюється автоколивання з частотою близько 200 Гц. Ці 
автоколивання приводять до спотворення (розмивання) зображення цілі в прицілі танкової 
гармати. 

Відомий також індикаторний стабілізатор лінії прицілювання [2], вибраний прототипом 15 

пропонованої корисної моделі. Для підвищення точності стабілізації лінії прицілювання в 
індикаторному стабілізаторі гіроскопічна платформа та рухоме дзеркало прицілу механічно 
роз'єднані, а зв'язок між ними здійснюється через слідкуючий привод дистанційної передачі 
кута. Стабілізатор містить давачі кутів повороту зовнішньої рамки гіроскопічної платформи і 
рухомого дзеркала прицілу, виходи яких електрично з'єднані зі входами електронного блока, і 20 

виконавчий електродвигун з обмоткою керування, якір якого через механічний редуктор 
з'єднаний з рухомим дзеркалом прицілу. Як давачі кутів в стабілізаторах індикаторного типу 
використовують обертові трансформатори, вихідні сигнали яких є сигналами змінного струму з 
частотою 400-500 Гц, які здатні фіксувати високочастотні автоколивання гіроскопічної 
платформи. Виконавчий двигун має малу постійну часу Т∂≈0,01 с і тому не в змозі повністю 25 

фільтрувати високочастотні завади вихідного сигналу електронного блока. 
Точність стабілізації лінії прицілювання за допомогою стабілізатора індикаторного типу, хоча 

й вище у порівнянні зі стабілізатором силового типу, але залишається недостатньо високою. 
В основу запропонованої корисної моделі поставлено задачу підвищення точності 

стабілізації лінії прицілювання, що приводить до підвищення точності стрільби з танкової 30 

гармати, як звичайними боезарядами, так і танковими керованими ракетами, що наводяться на 
ціль відносно лазерного променю танкового прицілу, який визначає лінію прицілювання. 

Задача підвищення точності стабілізації лінії прицілювання вирішується застосуванням 
цифрових фільтрів Баттеруорта і Ланцоша, які мають високі фільтруючі властивості. Для цього 
до складу індикаторного стабілізатора лінії прицілювання введені перетворювачі "аналог-код" і 35 

"код-аналог", а також цифрові фільтри Баттеруорта і Ланцоша, які з'єднані за послідовно-
паралельною схемою, причому вхід перетворювача "аналог-код" з'єднаний з виходом 
електронного блока, а вихід з'єднаний з послідовно-паралельним з'єднанням фільтрів 
Баттеруорта і Ланцоша, вихід якого з'єднаний зі входом перетворювача "код-аналог", а вихід 
перетворювача "код-аналог" електрично з'єднаний з обмоткою керування виконавчого 40 

електродвигуна. 
На кресленні показано структурну схему пропонованого стабілізатора лінії прицілювання 

танкової гармати. Схема містить гіроскопічну платформу 1, рухоме дзеркало прицілу 2, давач 
кута повороту зовнішньої рамки гіроскопічної платформи 3, давач кута повороту рухомого 
дзеркала прицілу 4, електронний блок 5, виконавчий електродвигун 6, механічний редуктор 7. З 45 

метою підвищення точності стабілізації лінії прицілювання відносно напрямку на ціль в схему 
введені перетворювач "аналог-код" 8, перетворювач "код-аналог" 9, фільтр Баттеруорта 10 і 
фільтр Ланцоша 11, які сполучені за послідовно-паралельною схемою. 

Стабілізатор лінії прицілювання танкової гармати працює наступним чином. В процесі руху 
танка підресорена частина його корпусу здійснює подовжньо-кутові коливання. Рамки 50 

гіроскопічної платформи 1 при цьому зберігають незмінним своє положення у просторі, тобто 
вихідний сигнал давача 3, що подається до входу електронного блока 5, залишається 
незмінним. Рухоме дзеркало прицілу 2 обертається разом із підресореною частиною корпусу 
танка і на виході давача 4 з'являється сигнал, пропорційний куту повороту дзеркала 2, який 
подається до входу електронного блока 5, в якому вихідні сигнали давачів 3 і 4 55 

випростовуються і порівнюються один з одним. На виході електронного блока 5 має місце 
електричний сигнал постійного струму, пропорційний різниці кутів повороту зовнішньої рамки 
гіроскопічної платформи 1 і рухомого дзеркала прицілу 2. Внаслідок приведених вище причин 
цей сигнал є зашумленим високочастотними завадами. У зв'язку з тим, що аналогові фільтри не 
досить якісно фільтрують високочастотні завади, пропонується застосування цифрового 60 
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фільтра Баттеруорта, для чого аналоговий сигнал, що формується електронним блоком 5 за 
допомогою перетворювача "аналог-код" 8 перетворюється у цифровий код, який передається 
до входу фільтра Баттеруорта 10. 

У відомому стабілізаторі індикаторного типу, що є прототипом корисної моделі і 
застосовується у сучасних вітчизняних танках, застосовується пропорційний закон стабілізації. 5 

Відомо, що точність стабілізації значно покращується при застосуванні пропорційно-
диференційного закону. Але диференціювання аналогового сигналу, який зашумлений 
високочастотними завадами, призводить до різкого зниження завадозахищеності стабілізатора. 
Отримання першої різниці цифрового сигналу за допомогою фільтра Ланцоша практично не 
призводить до зниження завадозахищеності стабілізатора. Цифровий сигнал на виході 10 

послідовно-паралельного сполучення фільтрів Баттереруорта і Ланцоша дорівнює сумі вихідних 
сигналів фільтрів і подається до входу перетворювача "код-аналог", з виходу якого аналоговий 
сигнал подається до обмотки керування виконавчого електродвигуна 6, якір якого через 
редуктор 7 механічно з'єднаний з рухомим дзеркалом прицілу 2. При повороті якоря 
електродвигуна 6 рухоме дзеркало прицілу 2 повертається у бік, протилежний повороту 15 

підресореної частини корпуса танка на той же кут, що й підресорена частина корпусу, тобто 
рухоме дзеркало 2 залишається нерухомим у просторі, визначаючи лінію прицілювання. 

Таким чином, точність стабілізації лінії прицілювання танкової гармати відносно напряму на 
ціль при застосуванні пропонованої корисної моделі зростає, по-перше, за рахунок 
високоякісної фільтрації високочастотних завад цифровим фільтром Баттеруорта і, по-друге, за 20 

рахунок застосування пропорційно-диференційного закону стабілізації шляхом послідовно-
паралельного сполучення фільтрів Баттеруорта і Ланцоша. 
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Стабілізатор лінії прицілювання танкової гармати, який містить гіроскопічну платформу і рухоме 
дзеркало прицілу, положення якого визначає напрямок лінії прицілювання, а також давачі кутів 
повороту зовнішньої рамки гіроскопічної платформи і рухомого дзеркала прицілу, виходи яких 
електрично з'єднані зі входами електронного блока, і виконавчий електродвигун з обмоткою 35 

керування, якір якого через механічний редуктор з'єднаний з рухомим дзеркалом прицілу, який 
відрізняється тим, що введені перетворювачі "аналог-код" і "код-аналог", а також цифрові 
фільтри Баттеруорта і Ланцоша, які з'єднані за послідовно-паралельною схемою, причому вхід 
перетворювача "аналог-код" з'єднаний з виходом електронного блока, а вихід з'єднаний з 
послідовно-паралельним з'єднанням фільтрів Баттеруорта і Ланцоша, вихід якого з'єднаний зі 40 

входами перетворювача "код-аналог", а вихід перетворювача "код-аналог" електрично 
з'єднаний з обмоткою керування виконавчого електродвигуна. 
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