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Пошук шляхів підвищення стійкості та якості режимів роботи
стабілізатора танка Т – 64Б на основі вибору його оптимальних параметрів

При веденні бойових дій в зоні АТО спостерігаються випадки виходу із
ладу стабілізатора танкового озброєння за рахунок втрати стійкості і якості
його режимів роботи та невідповідності основним параметрам (жорсткості,
демпфірування і точності роботи) тактико – технічних характеристик. Для
дослідження процесів, які протікають в стабілізаторі, вибрана структурна схема
стабілізатора, як система автоматичного регулювання по відхиленню. Для
аналізу цієї системи стабілізації складенні диференціальні рівняння та
передавальні функції всіх елементів стабілізатора. Здійснено дослідження
впливу на закон регулювання датчика непогодження і гіротахометра, які
встановлені в каналах жорсткого та гнучкого  зворотних зв’язків. По
диференційним рівнянням складових стабілізатора отримана система рівнянь та
комплексна функція А(jω) , з якої виділенні дійсна Re(ω) та уявна Jm(ω) частини.
Для декількох значень частоти ω = 2πf сигналу одержані таблиці дійсних і
уявних чисел комплексної площини. По отриманим значенням побудовані
криві годографів Михайлова для нестійкої системи (непрацездатний гнучкий
зворотний зв'язок) і для стійкої системи (працездатний гнучкий зворотний
зв’язок з гіротахометром). Розрахований запас стійкості і критичний коефіцієнт
підсилення по реальним значенням параметрів електронного та
електромашинного підсилювача. По структурній схемі стабілізаторів гармати і
башти отриманні передаточні функції ланок прямих ланцюгів від датчика
непогодження до гармати (башти). Використовуючи правила структурних
перетворень, вирази передаточних коефіцієнтів жорсткого та гнучкого
зворотних зв’язків, та передаточну функцію прямого каналу здійснено
структурне перетворення схеми стабілізатора. Із перетвореної структурної
схеми отриманні передавальні функції по сигналу керування φз гармати (башти
ψз) Wx(p) та по сигналу збурення Wy(p) і проведений аналіз основних режимів
роботи стабілізатора, а саме режим стабілізації та режим наведення. Із
структурного аналізу отриманні вирази жорсткості G та демпфірування Д.
Зміна та отримання оптимальних значень цих параметрів досягається за
допомогою потенціометрів датчиків кута та швидкості контуру підсумування
сигналів, який встановлюється на блоці керуванні електронного підсилювача.
Контури підсумовування, що забезпечують регулювання сигналів стабілізаторів
гармати та башти в залежності від положень передавальних коефіцієнтів Ск ,
Сдш та сумарного сигналу Сз від датчиків кута (ДК) і швидкості (ДШ),
зображено на рис. 1.
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а б
Рис. 1 – Контур підсумовування сигналів від датчика кута і швидкості:

а – стабілізатора гармати; б – стабілізатора башти

У випадку надмірного збільшення сигналу від ДК точність роботи
стабілізатора погіршується, гармата (башта) погано утримують стабілізоване
положення, коливаючись з великою амплітудою. Це веде до погіршення якості
перехідних процесів, а значить – до втрати стійкості системи стабілізації. Все
це призводить до зниженню точності стрільби, до погіршення вимог
прицілювання і надає неприємну дію на особовий склад екіпажу.

Для збільшення стійкості системи необхідно збільшити демпфірування.
Тому одночасно з регулюванням жорсткості необхідно регулювати і ступінь
демпфірування. При малій ступені демпфіруванні зростає перерегулювання
системи, має наявність великих перебігів.

Встановлено, що відношення сигналів від ДК і ДШ вельми істотно впливає
на якість перехідних процесів і тому потребує така установка движка
потенціометра «ДК», при якій ступінь демпфірування буде оптимальною.
Отримані практичні результати дослідження підтверджується виразом ступеня
демпфірування стабілізатора, який визначається відношенням сигналу від ДШ
Kдш до сигналу від ДК Kдк Сдк, а саме демпфірування Д = Kдш /( Kдк Сдк). При
регулюванні стабілізатора доцільно спочатку відрегулювати ступінь
демпфірування за допомогою потенціометра «ДК», а потім домогтися за
допомогою потенціометра «Заг», необхідну жорсткість, після чого знову
перевірити ступінь демпфірування.

Проведенні теоретичні та практичні дослідження на стабілізатору танка
Т – 64Б показало, що контури підсумування стабілізаторів гармати і башти
являються основними засобами підвищення їх стійкості та якості режимів
роботи. Отримання оптимальних параметрів роботи стабілізатора вимагає
тривалої та гарної підготовки членів екіпажів бойових машин.

Суттєво на точність роботи стабілізатора впливає жорсткість, яка повинна
бути більша 70 кг/тп та демпфірування, яке становить не більше 2–3 перебіга
від лінії візування, а перший перебіг не повинен перевищувати 3º.
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