1. Призначення, склад основні ТТХ бойових засобів ЗРК 9К37М1, основні режими роботи ЗРК.

ЗРК 9К 37М1(БУК М1): является войсковым ЗРК средней дальности ( 20-100 км), предназначен для уничтожения:

· самолетов;

· крылатых ракет;

· вертолетов;

· и других целей летящих в диапазоне частот с дозвуковыми и сверхзвуковыми скоростями

 в условиях интенсивного противодействия.

 Боевые средства ЗРК:                                                          Зрбат                   ЗРДН
1. Станция обнаружения цели (СОЦ) 9С18М1                    -                              1

2. Пункт боевого управления (ПБУ) 9С470М1                    -                              1

3. Самоходная огневая установка (СОУ) 9А310М1           2                              6

4. Пусковая заряжающая установка (ПЗУ)9А39М1           1                              3

5. Зенитно-управляемая ракета (ЗУР) 9М38М1                  16                            48

1.СОЦ: предназначена для обнаружения и распознавания цели и передачи информации на пункт боевого управления;

Обнаружение:

· цели на Дмах≥ 100 км (( = 1 м2, Ро=0,5);

· Д = 160 км (аппаратурная возможность);

· Нмах=25 км;

· Дмін=8 км;

· цикл обзора Тобз.=4,5…20 с.

Формирует диаграмму направленности игольчатого типа с помощью фазированной антенной

 решеткой. Имеет трех координатную РЛС, устройство автоматического съема данных, аппаратуру системы управления и отображения информации.

2. ПБУ: предназначено для автоматизированного управления действиями ЗРДН БУК М1.

Получает информацию от СОЦ и СОУ и после обработке производит расчет трассы цели с последующим сопровождением. Максимальное количество отметок от целей  75, количество сопровождаемых трасс 15.

Дальность связи:

· с СОУ до 5 км;

· с КП ПВО танковой или мотострелковой дивизии с помощью радиосвязи 20км  и дальность проводной связи до 1 км.

3. СОУ : предназначено для обнаружения , захвата, сопровождения, опознования цели и подсвета цели и ракеты. Наведения пускового устройства в упрежденнуюточку. Выдача целеуказаний на головку самонаведения находящуюся на СОУ или ПЗУ.

ТТХ:

· Добн= 90(65) км;

· Дсопр=75(55) км;

· Дмін= 3 км;

· Зона поиска: ((=(60; ((=(30;

· Время поискав широкой зоне: 4 с;

· Зона поиска в узкой зоне: ((=(50; ((=(30
· Время поиска в узкой зоне 1 с;

· Дальность связи с ПБУ до 5 км, с ПЗУ до 500 м.

4.ПЗУ: предназначено для предстартовой подготовки и поочередного пуска ракет по данным СОУ, для контроля исправности ракет и ПЗУ, для зарежания СОУ и самозарежания ракетами. Транспортировка и хранение ЗУР.

ТТХ:

· 8 ракет;

· tзар.СОУ=13 мин (4 р.);

· tсамозаряда=15 мин (8р.).

5.ЗУР: предназначена для поражения воздушной цели, относится к классусамонаводящихся, твердотоплевным ЗУР с полуактивным методом наведения.

ТТХ: 

· Vср.=800…850 м/с;

· Мстарт=690 кг;

· Мбоевой части=76 кг;

· Nосколков= 7600;

· время работы двигательной установки 20 с;

· время полной работы ТГИ 45 с;

· максимальные перегрузки 19g;

· калибр 400мм;

· размах крыльев 800мм.

Режимы работы ЗРК:

1. режим централизованного управления, когда СОЦ призводит разведку обстановки. ПБУ на основании полученной информации проводит целераспределение на СОУ. СОУ получает координаты цели производит поиск, опознавание и взятие на сопровождение цели. Решается задача наведения и пуска ракет.

2. автономный режим, когда каждой СОУ выдается направления сектора ответственности, в пределах которого  производится поиск цели и дальнейшая  работа по ним. Режимы парной работы:

· режим триангуляции, при наличии помех не позволяющих определить Д до цели;

· режим прерывистого излучения, для защиты от противолокационных ракет.

3.  режим чужого подсвета, в случаи неисправности передатчика подсвета.

2. Призначення, склад основні ТТХ СВУ 9А310М1, режими роботи і коротка характеристика складових частин.
Назначение: для обнаружения, сопровождения, распознавания и обстрела воздушной цели. В составе комплекса возможен режим целеуказания или автономный режим.

ТТХ:(режим КНИ)

· Добн= 90(65) км;

· Дсопр=75(55) км;

· Дмін= 3 км;

· Зона поиска: ((=(60; ((=(30;

· Время поискав широкой зоне: 4 с;

· Зона поиска в узкой зоне: ((=(50; ((=(30
· Время поиска в узкой зоне 1 с;

· Дальность связи с ПБУ до 5 км, с ПЗУ до 500 м;

· Габариты:

1) hпоходное положение=3,8( боевое 7,72);

2) L=9,3 м;

3) d=3,25 м.

· Время готовности без расчехления и развертвования проводной связи  5 мин;

· Vср. передвиж.=35-45 км/ч;

· Запас хода по топливу: 500 км +час работы газотурбинного двигателя;

· Мбез р. и чехла=32,34 тонны.

Состав СОУ:

· ЦВС(9С471М1) - «аргон А-15», совместно с РЛС определяет координаты цели и параметры ее движения и вырабатывает сигналы управления основными элементами ЗУР,ПЗУ,СОУ;

· РЛС(9С35М1) – предназначена для обнаружения, захвата, сопровождения цели по угловым координатам и дальности или скорости. Она же обеспечивает подсвет цели и ракеты, передача команд радиокоррекции;

· АСА – аппаратура стартовой автоматики, для управления электрическими приводами, включая питающие напряжения и передача команд на ракету;

· НРЗ – наземный радиозапрощик, для опознавания воздушных целей;

· ТОВ – телевизионный оптический визир, для сопровождения цели по угловым координатам без включения передатчика РЛС;

· ТНА – для определения текущих прямоугольных координат СОУ и дирекционного угла;

· ПУ – пусковое устройство – артиллерийская часть с ракетой и элементы аппаратуры РЛС;

· СТС - система телекодовой связи – для двухстороннего обмена информацией с ПБУ;

· БМ-1 – для двухстороннего обмена информацией с ПЗУ;

· СРС – (две радиостанции Р-123), для связи с ПБУ,ПЗУ, и с машиной тех. обслуж.;

· МС-61 – средства контроля;

· Тренажер – для тренировки личного состава;

· СЭП – система электропитания;

· Тренажер – для имитации воздушной обстановки без включения передатчика РЛС.

Различают следующие режимы работы:

1. Дежурный режим:

· №1 включена вся аппаратура, кроме передатчиков обзора и подсвета;

· №2 вся аппаратура включена кроме радиосвязи.  

2.Боевые режимы:

· обнаружения ( поиск цели );

· режим цель ( захват и сопровождение цели );

· режим пуск ( обнаружение цели и пуск ракеты ).

   3.Назначение, состав, ТХ СОУ, режимы работы и короткие характеристики основных частей.

Назначение:

    -обнаружение, захват, опознавание, распознавание и сопровождение по ε, β, υ, D;

    -передача информации на ЦВС;

    -подсвет цели и ракеты и передача команд управления по линии радиокорекции;

    -полуавтоматическое или ручное сопровождение с помощью ТОВ.

Основные ТХ:

    -тактические

      а) зона поиска  Δβ=120˚ × Δε= 6°;

      б) дальность обнаружения 35 км при высоте Н= 100 м;

                                                    90 км при высоте Н> 3000 м;

      в) дальность захвата =(0,6…0,7)Dобн  , с Р=0,9;

      г) сопровождаются цели со скоростью 830 м/с – на встречу;

                                                                         380 м/с – вдогон.

   -технические

      а) ширина диаграммы направленности 1,2°(по уровню 0,7);

      б) чувствительность приемника Рпр min=10
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-

 Вт;

      в)  длина волны передатчика обзора λ~ 3,5 см;

           длина волны передатчика подсвета λ~ 4 см;

      г) мощность передатчика обзора 1 кВт, передатчика подсвета 2 кВт;

      д) ошибка определения дальности ΔD= 180 м, скорости Δυ= 30 м/с.

Режимы работы РЛС:

  - импульсный режим с ЛЧМ (используется в безпомеховой обстановке и незначительном влиянии                        отражений от местных предметов);  

  -  импульсный режим с ЛЧМ + СДЦ (при наличии пассивных помех средней интенсивности);

  -  импульсный режим с ЛЧМ + СДЦ+ ВК (при активных шумовых помехах);

  -  КНИ (при пассивных помехах большой интенсивности);                                                                                                                                                

  -  подсвета.

Состав:

  - система индикации;

  - система углового сопровождения;

  - антенно-волноводная система;

  - цифровая система измерения дальности;

  - система распознавания;

  - система управления и контроля;

  - система электропитания;

  - система синхронизации;

  - передающая система;

  - приемная система.

4.Передающая система РЛС 9С35М1, назначение, состав, основные характеристики.

Передающая система предназначена:

  - формирование зондирующих сигналов в импульсном режиме с ЛЧМ и в режиме КНИ (передатчик обзора);

 - формирование сигналов подсвета цели и ракеты в непрерывном режиме в режиме передачи команд радиокорекции  и в режиме КНИ-К (передатчик подсвета);

  - для обеспечения когерентной обработки принятого сигнала передатчик формирует напряжение гетеродина для приемной системы;

  - формируется опорное напряжение для системы синхронизации в режиме КНИ.

Состоит:

  - передатчик обзора;

  - передатчик подсвета.

Основные характеристики передатчика обзора:

  - формируются зондирующие сигналы следующего типа

      а) импульсный режим τи =50 (100) мкс, Ти =1024 мкс;

      б) КНИ τи =4,25; 5,1; 7 мкс,  Ти =42,5; 51; 70 мкс;

  - количество литерных частот -4     

  - среднее значение мощности в импульсном режиме и КНИ не менее 1 кВт.

Основные характеристики передатчика подсвета:

  - формируемые сигналы

      а) непрерывный

      б) КНИ-К τи =384 мкс, Ти =1024 мкс;

      в) работа по линии радиокорекции.

  - среднее значение мощности в непрерывном режиме не менее 1 кВт;

  - время готовности 3 мин;

  - уровень амплитудных шумов относительно несущей частоты при отстройке от нее ± (3…120) кГц в полосе 500 Гц не хуже 90 дБ.

  - количество литерных частот – 32.

5.Приймальна система РЛС 9С35М1, склад, призначення основних частин.

Назначение: для усиления и преобразования сигнала отраж-ного от цели в вид удобный для извлечения инф-ции о наличии цели, ее координат в имп. режиме с ЛЧМ, а также режиме КНИ; для формирования ипмульса запуска передатчика в режиме ЛЧМ.


Построена по супергетеродинному принципу и состоит из:

1. приемного канала ЛЧМ

2. приемного канала КНИ

Приемник ЛЧМ предназначен для:

· формирования ЛЧМ сигнала на fпч=28 МГц, поступающего в передающую систему на преобразователь для формирования зондирующего импульса;

· усиления отраженного от цели ЛЧМ сигнала и преобразование их на fпч=28 и 10 МГц;

· оптимальной фильтрации (сжатия ЛЧМ сигнала) и их детектирования;

· анализа помеховой обстановки в зоне обзора и выдачи команды «Помеха» при превышении АШП на 8-10 дБ внутренних шумов приемного тракта.

Состав:

· Р-7М1-блок СВЧ приемников для фильтрации, усиления и преобр-ния сигнала на первую fпч
· Р-30М1-блок преобраз. частот(в имп. режиме) для согласования ПУПЧ бл.З-7М1 со входами Р-30IIМ1
· Р-31М1-для формир. ЛЧМ сигнала и опорного напряжения для фазов. детекторов блока сжатия
· Р-30IIМ1-блок сжатия ЛЧМ сигналов; для усиления. согласов. с частотной хар-кой оптимального фильтра, сжатия импульса и анализа помеховой обстановки.

ТХ:

-длительность импульса 50(100) мкс для дистанции 50(100) км

-fср в импульсе 28 МГц

-девиация частоты 900 кГц

-амплитуда  сигнала на выходе Uмакс=2,5 В

-чувствительность 10-13 Вт

-коэффициент шума <7.5 дБ

 Обзорный приемник КНИ предназначен для выделения сигналов от подвижных целей ан фоне интенсивных пассивных помех (2-3 пачки/метр). Состав:

1. блок временной селекции Р-32М1:

· формирование 8 приемных каналов; 

· преобразование вх. сигналов с 1 ПЧ (28МГц) на 2 ПЧ(5 МГц)

2. блоки частотной селекции Р-40А (8 шт.)

· широкополосная фильтрация сигналов в доплер. диап-не частот(2,5-22,5 кГц);

· преоьразование выделенных сигналов на 3 ПЧ(300 кГц);

· узкополосная фильтрация сигналов от ВЦ с помощью 40 узкополосных фильтров.

3. блок вых. каскадов и гетеродина Р-34 

6.Призначення, склад, ТХ, режими роботи СЗП (система захисту від перешкод).

СЗП предназначена для обеспечения условий успешного выполнения боевой задачи СОУ в сложной помеховой обстановке. 
Состав:

1. АВС

2. Приемная система 

3. Пульт управления

4. СХИП и шкаф Р-7М1,включающий основные элементы ЦСДЦ, а также Р-74 (схемы АРУ и синхронизаторы) и бл. Р-75(БЦО).

Основные ТХ:

· подавление отражений от местных предметов не менее 35 дБ

· подавление пассивных помех в режиме СДЦ не менее 38 дБ

                                                          в режиме КНИ не менее 80 дБ

· подавление АШП по боковым лепесткам не менее 5дБ при максимальной плотности помехи 30 Вт/МГц

· обеспечивается индикация наличия АШП превышающей уровень шумов приемника на 8-10 дБ

· обеспечивает обнаружение сигнала при соотношении с/ш на входе 6±2 дБпри вероятности ложной тревоги 10-4-10-5
· обеспечивает работоспособность РЛС при одновременном воздействии 2-3 постановщиков АП.

Режимы работы:
1. просто СДЦ (применяется при сопровождении и обнаружении)

2. СДЦ+ видео компенсация (ВК)-применяется только при обнаружении (2-ой канал приемного ВЧ тракта подключается к компенсационной антене). Используется при наличии помех по боковым лепесткам.

7. Призначення, склад, основні характеристики системи кутового супроводження. Режими роботи та їх коротка характеристика.

Система углового сопровождения (СУС) предназначена для управления антенным блоком Р-1А РЛС в различных режимах работы: в режиме обзора – с целью обеспечения требуемой зоны обзора данной РЛС; в режиме сопровождения – с целью сопровождения воздушной цели по угловым координатам.

СУС состоит из:

1. канала поиска

2. канала углового сопровождения

3. канала сопровождения НЛЦ

4. канала управления ТОВ

8. Призначення, склад, основні характеристики каналу пошуку. Робота каналу пошуку по азимуту.

Канал поиска предназначен для управления антенной с целью обеспечения требуемой зоны обзора.

ТХ:

1. зона обзора

a) при автономном режиме

· 120º×6º - поиск в широкой зоне

· 120º×… - поиск по строке

· 10º×6º - поиск в узкой зоне

b) в режиме целеуказания 10º×6º

· зона НИЗ αЦЗП=3,5º - автоматический режим

· зона ВЕРХ αЦЗП=10,5º - автоматический режим

· αЦЗП=0…60º - ручной режим

2. скорость перемещения луча

a) при работе в широкой зоне поиска

· по азимуту ωβ=(200±20) º/с

· по углу места ωε=60 º/с

b) при работе в узкой зоне поиска

· по азимуту ωβ=(35±5) º/с

· по углу места ωε=60 º/с

3. время обзора

a) в широкой зоне – не более 4 с

b) в узкой зоне – не более 2 с

Работа по функциональной схеме:

С редуктора отработки напряжение подается на пороговое устройство, где оно сравнивается с порогом, зависящим от режима работы (в узкой или широкой зоне). Напряжение с выхода порогового устройства (меандр) управляет порошковыми муфтами, включающимися попеременно и заставляющими поворачиваться рефлектор антенны то в одну, то в другую сторону.

Для стабилизации скорости поворота рефлектора предусмотрена обратная связь при помощи тахогенератора.

15. Призначення , склад, основні характеристики системи цілевказівки РЛС. Робота системи за функціональними схемами.

Назначение системы ЦУ:

· для вывода центра зоны поиска антенны в направлении на Ц по α и β;

· для вывода частоты управляемого гетеродина блока следящих приемников Р-31М1 в диапазон доплеровских частот, соответствующих скорости полета Ц в режиме КНИ;

· для целеуказания по Д в импульсном режиме;

· для подслеживания за координатами Ц с целью исключения скачков при переходе из режима в режим;

Целеуказание по данным координатам осуществляется в режимах внешнего ЦУ и ручного наведения.

ТХ.

Инструментальная ошибка приема ЦУ с КП:

· по азимуту и углу места  ± 0,3º;

· по дальности ± 0,3 км;

· по скорости ± 30 м/с.

Состав.

В систему ЦУ входят блок ЦУ Р-51ЦА, блок ручного управления по скорости и дальности Р-51СА, ЦВС.

16. Призначення, склад, основні характеристики системи вмонтованого контролю РЛС.

Назначение СВК:

· для проведения оперативного контроля (ОК);

· для проведения функционального контроля (ФК);

· для проведения диагностического контроля (ДК).

ОК проводится после включения и в процессе работы изделия 9С35М1.

ФК проводится при наличии времени, как правило, после включения изделия 9С35М1 и обеспечивает обнаружение неисправности с точностью до шкафа, системы, после чего проводится ДК.

ДК имеет своей целью отыскание неисправного блока или конструтивно-съемного узла.

Состав:

· блок Р-36 – пульт контроля изделия 9С35М1;

· блок Р-21А – имитатор контрольного сигнала;

· пульт контроля шкафов – Р-1М1, Р-3М1, Р-4М1, Р-6М1, Р-7М1;

· пульт контроля передающего устройства Р-2ПК.


17. Контроль РАС 9С35М1 по контрольному сигналу

на           Производится на промежут ч-те 

2           р-ми: - импульсн на 1-ой пром ч-те 28+ЛЧМ r0-296  отраж r0+333

· КНИ

В р-ме КНИ источн формир КС явл смеситель, на первый вход которого подается сигнал ч-той 28 - (( с кварцевого генератора, а на второй сигнал ч –той 312,  65  кГц +-Fg- с ген управляемого. Частота ген управляемого зависит от управляющего напряжения ЦУ, Уг, снимаемого с потенциометра блока Р- 36.

С выхода смесителя через фильтр эмитерный повторитель сигн с частотой 28 МГц+- Fg поступ на вход усилит ПЧ, где он усил и огранич, а затем манипулирует задерж импульсами запуска  ngh, поступ  с дешифратора и сх формир блока Р-41А.

Величина задержки  связана с родом деятельности, поступающим в ЦВС. В усилителе ПЧ имеется плавная регулировка усиления в режиме КНИ глубиной не менее 30 g5.

С  выхода усилителя ПЧ сигн поступают на вход блока в качестве КС. Переход из режима КНИ  в режим ЛЧМ осущ переключ напряж чит с узлов раб в режиме КНИ, на узлы в режиме ЛЧМ.

Измен Fg как и в режиме ЛЧМ так и КНИ  существ с помощью потенциометров Fg ГРУБО и Fg ТОЧНО блока Р-36, диапазон перестройки частоты пер.ет доплеровский от 25 кГц до 56Кгц.

Т.о. сформировав КС на ином ч- те развяз. Устр- в блока  Р-30М1 поступает в приемн. Каналы: блоки Р-31М1, Р- 32М1, Р3-2М1.

В зависимости от того, какой режим включен, проверяется соотв. система.

   На экранах индикаторов КС наблюдается как метка движ Ц с дальности от 45 км до 0.

18. Система управления РЛС.

Назначение:

Для включения станции и управления ею в процессе боевой работы ТХ обеспечивает:

· вкл или выкл станцию

· вкл nhg  каналов «О» и «П»

· вкл излучение на эквивал и ант

· выбор литеров работы nhg каналов «О» и «П»

· управление центром зоны поиска по ( и (
· управление визиром по (,( и D
· управление нарисром по углу местн

· сопровожд Ц по координатам в ручном режиме в  условиях помех

Состав:

Блоки

Р- 19КМ1, Р-19М1, Р-52КА, Р-51ЦА, Р-51СА, Р-52Т,
пульт НЛЦ-М1

19. Призначення ЦОС 9С471М1, режими роботи та задачі, які вирішуються у різних режимах. Склад ЦОС. Призначення та характеристика основних елементів.

Предназначена для обеспечения взаимодействия систем СОУ, а также взаимодействия СОУ с другими элементами ЗРК.


Режимы работы:

1. Автономный:

· обзор;

· обнаружение и захват В.Ц. на автосопровождение

· сопровождение

· контроль.

В реж. Обзора ЦВС решает задачу стабилизации зоны поиска РЛС в плоскости угла места с учетом угла крена гусеничной машины.

В реж. Обнаружения и захвата – ЦВС осуществляет вывод антенны РЛС в направлении В.Ц. для чего используется информация БЦО – импульс начала пачки и конца.

Реж. Захвата – в реж. КНИ решает задачи: определение однозначной дальности до В.Ц., определение однозначной скорости, выбор оптимальных частот повторений РЛС.

Реж. Сопровождения, задачи:

· экстраполяция траектории движения В.Ц. 

· выработка сигналов наведения ПУ в упрежденную точку

· выработка сигналов наведения РГСН в направлении В.Ц.

· выработка сигналов управления ТОВ

· выработка сигналов управления каналом НЛЦ

· расчет полетного задания, ближней и дальней границ зоны поражения, определения пуска ЗУР.

2. Режим внешнего ЦУ:

· обзор

· режим ЦУ

· обнаружение и захват

· сопровождение

· аварийный

· контроля.

Реж. ЦУ, задачи:

· прием информации с ПБУ

· пересчет координат КП в систему координат СОУ, наведения РЛС на В.Ц.

Реж. Обнаружения и захвата (идентичны)

Аварийный реж. Применяется при неисправности РЛС и ЦВС решает задачу наведения и подготовку ЗУР по данным ПБУ.

Реж. Контроля:

· самоконтроль

· контроль систем СОУ.

Состав ЦВС

· ЦВМ Аргон-15:

• вычислительное устройство ВЧУ-13

• 4 бл. Долговременного запоминающего устройства ДЗУ-26 (для хранения констант и программ)

• ОЗУ-15 (для хранения промежуточных значений)

• ДЗУС

• блок питания

· Устройство ввода-вывода

• контейнер БМ1 (предназн. Для осуществление телекодовой радиосвязи с ПЗУ. Осн. ТХ: - дальность связи до 700м

· время готовности к работе - 60±9 с.

· частота 9 ГГц

· импульсная мощность 300-1500 Вт

· чувствительность 10 –8 Вт

· количество литерных частот 3

· количество кодов 4 )

 датчик углового положения ДП-2М (для преобразования угла поворота в двоичный V-код. Точность определения угла поворота 5' угловых)

• бл. Управления и контроля ЦВС – В-36

• шкаф устройства ввода-вывода 1ВМ1

• бл. Ввода координат

Под мат. обеспечением понимается набор алгоритмов и программ предназначенных для организации вычислительного процесс, осуществления обмена информацией с внешними абонентами, решения боевых и контрольных задач. 

Все программы и задачи заложенные в ЦВС решаются за время 80,92 мс, частота 12 Гц

По команде «Сброс автоматически», которая формируется при вкл. ЦВС или при нажатии кнопки «сброс 9С471» бл. Р-36, происходит обнуление всех регистров управления ЦВМ и подключение к работе программы которая называется диспетчер. Это программа предназначена для организации вычислительного процесса. Программа диспетчер включает в себя алгоритм формирования заявок с помощью которого осуществляется анализ режимов работы СОУ и формирования заявок на выполнение программ в данном цикле работы. После того как были сформированы заявки, подключается программа обработки заявок.

Программа формирования заявок результаты своей работы записывает регистр заявок (16р). При работе программы обработки заявок, анализируется наличие 1 или 0 в регистре заявок, если 1, то запускается соответствующая программа, по ее окончании, анализируется следующий разряд регистра заявок.


Имеется ряд программ, которые необходимо решать с большей частотой, для этого ЦВМ вырабатывает сигнал требования прерывания, следующий с частотой 12,48,196 ГЦ. При наличии этих сигналов и соответствующей заявки в регистре заявки, ЦВМ прекращает решение текущей задачи, промежуточные данные записываются в АЗУ, происходит решение задачи по прерыванию, по окончании ЦВМ возвращается к решению прерванной задачи.

Прерывания бывают нулевого класса, которые формируются по окончании решения программы 12 Гц.

Первого класса, частота 48 Гц.

Второго класса, частота 196 Гц.

Программы:

· система автоматического захвата

· прогр. ЦСИД

· КУС – 48 гц, подключается по прерыванию второго класса

· Прогр. Стабилизация.

Основные алгоритмы

1. Алгоритм «ввод внешней информации»

Этот алгоритм предназначен для организации обмена информацией ЦВС с внешними абонентами, а также для имитации координат ЦУ от КП и координат цели.

2. Алгоритм «управления ПУ»

предназн. Для выработки сигналов управления для вывода платформы и лафета ПУ на требуемые углы, зависящие от режимов работы СОУ

3. Алгоритм «Фильтры 9С471М1»

предназн. Для вторичной обработки информации о В.Ц. в режиме сопровождения. 

4. Алгоритм «Встреча».

Предназн. Для определения координат упрежденной точки встречи ракеты с целью.

Координаты упрежденной точки рассчитываются в любой момент реального времени.

5. Алгоритм Зона»

Предназн. для определения времени входа Ц. в зону поражения.

21.Организация вычислительного процесса в ЦВС

Все программы и задачи заложенные в ЦВС решаются за время 80.92 мс.

Пуск автоматический                       Сброс автоматический


                                           12 Гц
По команде «Сброс автоматический», которая формируется при включении ЦВС или при нажатии кнопки «Сброс 9с471» на В-36 происходит обнуление всех регистров управления ЦВМ и подключение к работе программы «Диспетчер». Эта программа предназначена для организации вычислительного процесса.

Программа «Диспетчер» включает в себя алгоритм формирования заявок, с помощью которого осуществляется анализ режимов работы СОУ и формирование заявок на выполнение программ в данном цикле работы.

После того как были сформированы заявки, подключается программа обработки заявок (ПРОЗ). Программа  формирования заявок результаты своей работы записывает в регистр заявок.

При работе программы обработки заявок анализируется наличие «1» или «0» в регистре заявок: если «1» ее окончанию ПРОЗ анализируется следующий разряд регистра заявок.

Имеется ряд программ, которые необходимо решать с большей частотой. Для этого ЦВМ вырабатывает сигналы требования прерывания, следующие с частотой 12, 48, 196 Гц. При наличии этих сигналов и соответствующей заявки  в регистре заявки ЦВМ прекращает решение текущей задачи промежуточные данные записываются в ОЗУ происходит решение задачи по прерыванию, по окончанию ЦВМ возвращается к решению прерванной задачи.

Прерывания бывают:

· нулевого класса, которые формируются по окончанию решения программы;

· первого класса f=12 Гц

· второго класса f=48 Гц

· третьего класса f=196  Гц.

21a. ЦСИД. Назначение, ТХ и работа в различных режимах работы. Принцип измерения дальности.

ЦИСД предназначена для определения дальности до сопровождаемой ВЦ в различных режимах работы РЛС.

ТХ:

· предельные измерения дальности от 3 км до 100 км

· скорости сопровождаемых целей от –380 м/с до 830 м/с

· ошибка определения дальности 33 м

· время вычисления однозначной дальности не более 1.5 с.

Состав ЦСИД:

· ЦВС (алгоритм ЦСИД, который решается с частотой 48 Гц)

· Устройство преобразования сигнала ЦСИД Р-41М1

· Блок следящих приемников КНИ Р-31

КНИ

Сигнал от ВЦ  на частоте 28 МГц поступает на вход смесителей 28/5, где происходит его преобразование на 3 ПЧ 5 МГц и при воздействии на смеситель сигнала полустроба из Р-41М1 через УПЧЛ подается на временной дискриминатор, сигналы Д1 и Д2 (Д1 – пропорционален площади перекрытия п/с1, Д2 –п/с2).

Временной дискриминатор имеет в схеме интегратор, где происходит накопление сигнала Д1 и Д2 в течении 61,8 мкс, после этого ЦВС осуществляет считывание накопленного сигнала и дальнейшую его обработку по алгоритму ЦСИД.

ИР  

Временной дискриминатор вырабатывает сигнал ошибки, который накапливается на интеграторе, после он преобразовывается в код и подается в ЦВС. Время опроса выходов интеграторов: 10.24мс(ИР, ИР + СДЦ)

Формирование служебных сигналов tЦ – 8; tЦ –1 осуществляется схемой формирования служебных импульсов блока Р-41. С помощью сигнала tЦ – 1 осуществляется стробированием приемника ЛЧМ по дальности и в том случае, если на вход временного дискриминатора будет попадать сигнал от цели будет выработан сигнал В (признак наличия цели) и далее ЦВС решает задачу по автосопровождению по дальности. Весь процесс захвата по дальности начинается после взятия цели на сопровождение по угловым координатам.

Если не удалось с помощью кнюппельного механизма точно отстробировать  цель, то возможна корректировка временного положения полустроба с помощью штурвала блока Р-51СА приводящего в действие тахогенератор => ЦВС осуществляет корректировку кода Д.

В режиме КНИ процесс взятия цели на автосопровождение по дальности решает ЦВС. Процесс полностью автоматизирован.

Алгоритм взятия на АС:

· взятие цели на АС по угловым координатам

· захват цели на АС по скорости

· автоматический поиск сигнала от цели внутри периода повторения 

· захват на АС

· вычисление t31
· переход на другие частоты периода повторения 

· вычисление t32 

· решение задачи вычисления однозначной дальности.

При АС ЦВС решает задачу изменения периода повторения зондирующих сигналов таким образом, чтобы отраженный сигнал не совпадал с зондирующим импульсом, исключаются слепые зоны по дальности.

При выдаче в ЦВС сигнала «Сброс» с блока Р-51ЦА задача АС цели прекращается и время задержки формирования сигнала tЦ составляет 300 мкс для ИР и 340 мкс для КНИ.

В режимах ручного и полуавтоматического сопровождения используются сигналы с тахогенератора блока Р-51СА.

22. Порядок организации обмена информации ЦВС с абонентом

В зависимости от того кто является инициатором обмена информации выделяют следующие режимы обмена:

· 01- синхронный ввод;

· 02- синхронный вывод (из ЦВС к абоненту);

· 03- асинхронный ввод;

· 04 асинхронный вывод;

· 05- ввод-вывод по внешнему прерыванию.

Режим 01:

                 ВВ                           ПВ

                 К1А1                      А1


                 К2А2                      К2А2


ВВ- признак ввода; К1,К2- код; ПВ признак внешний; А1,А2- адрес

Режим 02:

                 ВыВ                          ЗВ

                 К1А1                      А1


                 К1                            К1


ВыВ- признак вывод; ЗВ- запись внешняя.

Режим 03:

                 ТВВ                          ТВВ

                 ЗА                           


                 К2А2                      К2А2                      


ТВВ- требования ввода; ЗА- запрос адреса.

 Режим 04:

                 ТВыВ                      ТВыВ

                 ЗА                           


                 К2А2                      К2А2 


                  К1А1                      К1А1


ТВыВ- требования вывода.

Режим 05:

                 ТП                             ТП

            ЗКП(1,2,3)                           

             К2А2  КП                     


ТП- требования прерывания 1,2 и 3-го уровней, приоритет у ТП 1-го уровня; prg- ЗАПРОС кода прерывания; КП- код прерывания;

23. Алгоритм «Ввод внешней информации»

Алгоритм ВВИ предназначен для организации обмена информацией между ЦВС с внешними абонентами, а также для имитации координат целеуказания (ЦУ) от КП и координат цели.

Состав входной информации:

· координаты ЦУ с КП x
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 и скорости их изменения в абсолютной прямоугольной системе координат;

· координаты топопривязки СОУ с блока В-20-1;

· вертикальный и горизонтальный углы положения зеркала антенны РЛС;

· горизонтальный угол положения ПУ и вертикальный угол положения лафета;

· курсовой угол СОУ и углы крена ПУ;

· команды со 2-20, 3-20 тумблера регистра «слово признаков» блока В36-1

Состав выходной информации:

· сглаженные значения дальности, радиальной скорости и горизонтального угла;

· параметры контрольной траектории;

· имитирует значения координат ЦУ с КП;

· имитирует признак «Захват 9С35М1»;

· имитирует команды «ЦУ принять», «Исправность связи СТС».

26. Алгоритм «ВСТРЕЧА»

Алгоритм «ВСТРЕЧА» предназначен для определения координат упрежденной точки встречи ракеты с целью.

Координаты рассчитываются начиная с выработки команды «Захват ЦВС».

Состав входной информации:

X*ц , Y*ц , H*ц – координаты цели в переносной системе координат ;

Д*ц – дальность до цели;

X**ц , Y**ц , H**ц(с точкой) – скорость изменения координат цели;

t0зар – температура заряда.

Состав выходной информации:

(min – минимальный угол пуска ракеты в вертикальной плоскости;

(*ву,  (*гу – вертикальный и горизонтальный углы на упрежденную точку;

(Гу – величина углового отклонения платформы в горизонтальной плоскости от упрежденной точки при работе НЛЦ.

Описание алгоритма:

Итерационным методом (за шесть циклов) вычисляется время пролета ракеты до упрежденной точки tу , дальность до упрежденной точки и средняя скорость ракеты Vср.

Рассчитанное значение tу ограничивается снизу и сверху т.е. [tу ([5,27]] с.

Далее определяются координаты упрежденной точки X*у , Y*у , H*у в переносной системе координат, дальность до упрежденной точки и угол пуска (.

Затем координаты упрежденной точки пересчитываются из переносной в связанную систему координат X*1у , Y*1у , H*1у и рассчитывается вертикальный угол упрежденной точки (ву.

Значение (ву сглаживается на (, ( - фильтрах и ограничивается 160 =< (ву =< 540.

Горизонтальный угол (гу также сглаживается на (, ( - фильтрах.

Сглаженный угол (*гу ограничивается величиной =<450, чтобы исключить возможность сброса цели с сопровождения при больших рассогласованиях между линией визирования цели и направлением в точку встречи.

При работе по НЛЦ по команде «+27В НЛЦ» и отсутствие команды «Инерционное» осуществляется принудительное отклонение платформы от упрежденной точки, если

(Гу=/ (гу -(гп /<100;

Величина отклонения Гу зависит от дальности до упрежденной точки и лежит в диапазоне [30,100].

27. Алгоритм «ЗОНА»

Алгоритм «Зона» предназначен для определения времени входа цели в зону поражения и время выхода цели из зоны поражения, а также для расчета дальней и ближней границ зоны поражения и максимальной высоты поражения.

Состав входной информации:
Xц , Yц , Hц – координаты цели в переносной системе координат ;

Тип ракеты;

(расп – величина располагаемой перегрузки ракеты;

Дц(с точкой) – радиальная скорость цели.

Состав выходной информации:

Dг мах, Dк min – дальняя и ближняя границы зоны поражения;

Команда «Цель в зоне».

Описание алгоритма:

Dг мах, Dк min, максимальная высота поражения Hmax рассчитывается с учетом (расп и Hц.

	Dг мах=


	

	22000+2.2 Hц, при Hц=<5000

34000+0.188(Hц-5000), при 5000=< Hц=<16000
36000+26.55(Hц-1600), при 16000=< Hц=<23000


	Dг min=


	

	3000+0.4 Hц, при Hц=<3000

1800, при 3000=< Hц=<5000

18000+0.19(Hц-5000), при  Hц>5000


Hmax=f((расп , Hц);

Затем рассчитываются координаты пересечения упрежденной точки с дальней и ближней границами зоны поражения  Xу max, Xу min и координаты упрежденной точки Xу (.

Xу max, Xу min , Xу ( - координаты в системе, ось X  которой направлена по курсу цели.

По этим координатам и скорости цели рассчитываются моменты пересечения упрежденной точки зоны поражения T1 и T2.

Если X*ц =< Hmax, Dц (с точкой) >= 70 м/с то Т1=tвх, Т2=tвых.

Команда «Цель в зоне» формируется, если tвх=<3 с V tвых>1 c.

29. ПВВ цифрової обчислювальної системи. Багатоканальній перетворювач код-напруга ПКН-9.

Призначення,характеристики, принцип дії.

Назначение: устройство ввода-вывода предназначены для орг ввода и вывода из ЦВМ необходимой информации. Также согласовано ЦВМ с внешними устройствами по форме прдставления информации.

Предназначен для преобразования цифрового двойного кода ЦВМ в линейно-связанное с ним напрежение постоянного тока.

Многоканальность реализуется за счет элементов памяти аналогового запоминающего устройства. 

Разрядность входного кода – 10.

Количество входных каналов – 24.

Диапазон изменения входных напряжений - (20В.

Интервал преобразования – 122,88 мс.

Погрешность от полного диапазона входных напряжений не более - (240 мВ.

Состав:

· устройство управления;

· ПКН;

· Аналоговое запоминающее устройство;

· Устройство контроля;

1. Информация блок ПКН-9.

              


код К1                      Канал 1

                                                     ПКН9 


Канал2

Каналы:
	1. UцуУМ <1140>                

2. UцуАЗ <1141>                    

3. Пар-р Р<1141>

4. Высота H <1143>

5. /

6. ДГ зоны <1145>

7. БГ зоны <1146>

8. Д упрежд <1147>


	9. Дзц 1 <1150>

10. Дзц 2 <1151>

11. Дзц 3 <1152>

12. Нзап  <1153>

13. Tвзр <1154>

14. Tпр <1155>

15. Ht <1156>

16. Tэкон <1157>




28.Алгоритм цифровой вычислительной системы «ЦУ РГC»

Предназначен: для выработки сигналов наведения системы РГС на цель, разрешения пуска ракет а также для определения времени включения взрывателя , фильтров  и времени включения экономичной траектории, необходимых для оптимальной работы контура управления ракеты и взведения радио взрывателя.

Состав входной информации

На вход алгоритма ЦУ РГС поступают следующие данные: 

-  координаты и скорость цели в связанной системе координат X*1ц,   Y*1ц,  Z*1ц,  X**цу ргс.
· скорость ракеты Vр

· вертикальные и горизонтальные углы положения лафета ПУ-(в пу ,  (г пу.

30.  

30. ПВВ (пристiй вводу-виводу) ЦВС. Багатофункiональний перетворювач 1В-14. Призначення, характеристики, принцип дiї.
     Назначение 1В-14: 

Преобразователь 1В-14  предназначен для:

-преобразования кода дальности до Ц. во временной интервал.

-преобразования частоты в код.

-преобразования временного интервала в код дальности.


 


Технические характеристики:

Разрядность вх. кода преобразователя Т-КОД: 10

Диапазон вых. Временного интервала: 1…1024 мкс.

Погрешность преобразователя КОД-Т: ±1 ед. кода.

Диапазон преобразуемой частоты: 70 Гц-300 кГц.

Разрядность вых. кода преобразователя Т-КОД: 11

Частота цикла обновления информации преобразователей: 48 Гц 

    Работа: 

 Преобразователь частота-код обеспечивает поступление в ЦВМ в режиме 03информацию о положении визира по скорости при работе РЛС  СОУ в режиме КНИ. Принцип преобразования f-код заключается в подсчете кол-ва периодов измеряемого переменного напряжения за фиксированный промежуток времени. Код, формируемый на разрядах счетчика, осуществляющего подсчет периодов, будет пропорционален частоте.

Преобразователь временного интервала в код использует метод, заключающийся в заполнении измеряемого временного интервала импульсами частоты с последующим подсчетом их на двоичном счетчике.

 Преобразователь кода во временной интервал использует принцип фиксации момента переполнения счетчика, на который предварительно записывается код, дополнительны по отношению к преобразуемому. Если после записи до                                        полнительного кода зафиксировать момент начала заполнения разрядов счетчика импульсами эталонной частоты, то интервал времени между этим моментом и моментом будет пропорционален прямому коду числа. 

31. Блок опитування та перетворення інформації давачів ДП-2М (В-11). Призначення, характеристики, робота за функціональною схемою.

 Назначение В-11:

Блок В-11 предназначен для:

-формирования импульсов опроса трех датчиков ДП2М.

-приема с датчиков ДП2М  параллельного 11-ти разрядного двоичного V-кода и преобразования его в параллельный двоичный код с естественным порядком весов преобразования.

-приведения импульсов параллельного 12-ти разрядного двоичного кода к виду, удобному для передачи по помехозащищенной линии связи длиной до 10 км.

Работа:

С формирователей импульсов опроса в обмотки опроса датчиков ДП2М поступает импульс тока амплитудой 0,65 А с передним фронтом 0,7 мкс, длительностью 1,5-2 мкс. С рабочих обмоток датчика считываются импульсы V-кода, поступающие на устройства приема информации левой и провой групп.

Устройства приема информации левой и правой групп V-кода представляет собой диодные схемы собирания на 3 входа. Импульсы с выходов схем собирания поступают входы триггеров регистров левой и провой групп. Т.к. в это время присутствует сигнал ПВ положительной полярности, то с поступлением “I”-кода триггер устанавливается в состояние “I”. Триггер будет находится в состоянии “I” до снятия сигнала ПВ. На время отсутствия сигнала ПВ запись информации в триггер блокируется, чем исключается запись в регистр случайных помех.

Информация, записанная в триггеры регистров левой и провой групп, поступает на логическое устройство, где преобразуется в параллельный 11-ти разрядный двоичный код с естественным порядком весов.

Значение разрядов двоичного кода на выходе устройства преобразования получается по следующему провилу: если в данном разряде двоичного кода “1”, то значение следующего разряда считывается из левой группы, если в данном разряде двоичного кода “0”, то значение следующего разряда считывается из правой  группы.

Устройство формирования 12-го разряда использует состояние триггеров 11-го,10-го л. и,10-го п. разрядов для того, чтобы на схеме совпадения с последующим собиранием получить значение 12-го разряда.

№32 Блок погодження з ЛРК (1В- 15). Призначення, характеристики, робота за функціональною схемою.
В процессе решения задачи радиокоррекции ракеты ЦВМ СОУ формирует в ячейках ОЗУ слова информации, которые необходимо передать на борт ракеты. Для принятия информации на ракете необходимо передать сигналы, синхро-низирующие работу канала связи (КОС,ТСС). Обеспечение достоверности передаваемых сигналов управления достигается за счет излучения одной и той же информации в четырех тактах подряд (4 информационных слова). Кроме этого необходимо из машинных слов сформировать слова  информации в последовательном коде, которые передаются на борт ракеты только во время действия строба  радиокоррекции (СРК).


В зависимости от количества управляемых ракет (1-2) СРК формируются разной длительности.

Взаимодействие между ЦВМ и ракетой по ЛРК осуществляется  с помощью блока    1В-15, выполняющего  следующие функции:
-выдает в ЛРК меандр с периодом 2 мкс;
,

-выдает в ЛРК меандр Т640 с периодом 640мкс (канальный интервал - слова информации - разряд слов информации);

-выдает в ЛРК строб радиокоррекции (СРК) длительностью 122,88 мс для одной ракеты и 245,76мс для 2-х ракет(частота следования  стробов – 1,6 Гц);

-преобразует параллельные 16-разрядные информационные коды К1 в последовательные и выдает в ЛРК в виде 32-раэрядных последовательных кодов;

-формирует в ЛРК импульсы последовательного кода высокого уровня длительностью 640 мкс 
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. Далее эти импульсы поступают в передатчик подсвета для "окраски" по частоте;

-формирует импульсы ТВЫВ длительностью 80 мкс для ввода в ЦВМ;

-формирует 10-разрядный параллельный код А2 для вво​да в ЦВМ,  “I” кода - импульсы длительностью 3,6 мкс.

Работа по ф/сх:

Выдача информации в ЛРК из ЦВМ производится в ин​тервале передачи, определяемом СРК. В течение интервала передачи в ЛРК выдаются б слов информации при управлении одной ракетой и 12 слов - при управлении двумя ракетами (рис.3.14 );

Каждое слово содержит 32 разряда последовательного кода.

В каждом интервале в ЛРК передается следующая инфор​мация (рис.3.14 );

1 слово - 32 импульса тактовых синхросигналов (ТСС);

2 слово - импульсы кадровых синхросигналов (КСС), представляющие собой чередование "I" и "О" 32-разрядного
кода. Так, для 1-й ракеты этот код равен 1010…10, а для 2-й - 0101...01;

3 слово - это 4 32-разрядных информационных слова (ИС).

   Выдача в ЛРК всех этих слов производится в виде по​следовательностей импульсов   
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,

,

(

0

1

к

t

t

t

 формируемых и пе​редаваемых в передатчик подсвета по отдельным магистралям.

 При этом:
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 - импульсы, использующиеся для формирования ТСС а также "единиц" КСС;
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  - импульс,.-, использующиеся для формирования "ну​лей" КСС и ИС;
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 - импульсы, использующиеся для формирования "еди​ниц" ИС.

Работа бл.1В-15 синхронизируется импульсами синхронизатора УВВ (рис.3.15).

Импульсы 12 Гц из бл.1В-1 поступил на вход формирователя импульсов 1,6 Гц, на выходе которого формируется импульсы частоты 1,6 Гц, поступающие на вход устройства формирования СРК.

Отрицательный перепад частоты 1,6 Гц определяет начало СРК. Сброс строба осуществляется импульсами, поступающими с распределителя импульсов. На запуск распределителя поступает меандр 20,48 мс с формирователя импульсов запуска, на вход которого проходят импульсы 12 Гц, и 48 Гц из синхронизатора. С выхода распределителя импульсов снимаются 1...6-канальные потенциалы (КП). По окончании 6КП формируется импульс, определяющий конец СРК. Этот импульс поступает   на вход формирователя СРК и с его выхода СРК выдается в ЛРК и в блок 1В-6.

До схода 1-й ракеты в режиме обмена по 24АУВВ в 15р К1 ЦВМ выдает "1", обеспечивая блокировку выдачи СРК в РЛРК. Снятие блокировки осуществляет "I" в 14р К1.

I КП с выхода распределителя импульсов поступает на вход формирователя импульсов ПК и определяет длительность слова ТСС. Слово ТСС - это 1КП, формируемый и выдаваемый в ЛРК по одному   проводу с импульсами "I" кода КСС с помощью импульсов   20,48 мс.

Слово КСС блок запрашивает из ЦБМ. 

В формирователе ТВЫВ по импульсам 
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 из блока 1В-1 в 1КП формируется ТВЫВ, который запрашивает слово из ЦВМ. Одновременно ТВЫВ поступает на вход счетчика адреса и формирует 15-й, 14-й разряды А2. Сигналы с выхода датчика поступают   на устройство   выдачи кода А2. При работе с первой ракетой в 13-м разряде А2 формируется "О".

ЦВМ на ТВЫВ отвечает ЗА, которые считывает 10-разрядный код А2, поступающий в ЦВМ.

ЦВМ через бл.1В-3-01 16-разрядный  код числа К1. О...7р кода и 8...15р К1 поступают в бл.1В-15 последовательно из одной и той же ячейки ОЗУ ЦВМ. Затем формируется вторая половина слова КСС. Полученный 32-разрядный последовательный код поступает на вход формирователя импульсов ПК.

Формирование импульсов ТВЫВ и последовательного кода ИС аналогично рассмотренному. В связи с тем, что инфор​мация, передаваемая в словах ИС, одна и та же, при выводе ее из ЦВМ обращение формируется к двум ячейкам ОЗУ. Формирование  кодов адресов этих ячеек осуществляется в счетчи​ке адреса по сигналам от устройства управления. Последова​тельные коды слов ТСС, КСС и ИС поступают на вход формиро​вателя импульсов ПК, где происходит формирование импульсов 
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и выдача их в ЛРК. Формирование, этих импуль​сов осуществляется с помощью синхроимпульсов и КП.

В блоке предусмотрен контрольный режим, обеспечи​вающий контрольную и автоматическую проверку исправности блока по контрольному коду.
33. Блок погодження з СТЗ (системою телекодового зв'язку ) (1В-13). Призначення, характеристики, робота за функціональною схемою.
При ведении боевой работы процесс целераспределения заключается в передаче информации о целях и отработке передаваемых  координат целей системами 9А310М1. Все команды передаются через СТС в виде последовательного 25-разрядного кода. Поскольку  в ЦВС машинное слово содержит 16 разрядов, то прием информации от ПБУ осуществляется по 2 полусловам. Кроме этого для   обеспечения работы ЦВС необходимо преобразовать последовательный код в параллельный. Перечисленные выше задачи решает блок связи с 9С47СН1, который обеспечивает:

а) при приеме информации с СТС:
-преобразование 5 25-разрядных последовательных кодов в параллельный код и выдачу его в ЦВМ;

-формирование импульсов ТВВ и выдачу их в ЦВМ;

-формирование 10-разрядных кодов адресов 1300…1311 ячеек ОЗУ ЦВМ и выдачу их в ЦВМ;


б) при  приеме информации на СТС:

-преобразование параллельного 1б-разрядного кода в последовательный и выдачу в СТС 6 25-разрядньк последовательных кодов;

-формирование импульсов ТВЫВ низкого уровня и выдачу их в ЦВС;

-формирование 10-разрядных параллельных кодов адресов 1312... 1325 ячеек ОЗУ ЦВМ и выдачу их в ЦВМ.

Цикл обмена информацией между ЦВС и СТС подразделяется на интервал ПРИЕМ от изделия 9С625 и интервал ПЕРЕДАЧА  в  СТС.

Обмен информации начинается с интервала ПРИЕМ (рис.3.18). В этом интервале с СТС на ЦВС приходят сигналы:

-непрерывная последовательность тактовых импульсов ТИ1;

-непрерывная последовательность тактовых импульсов ТИ2, задержанных относительно ТИ1 на То/25;
^%И

маркер приема Мпрм; 

пачка импульсов начала кода ИНК; 

импульсы сбоя информации Исби; 

пачка импульсов конца кода ИККпрм; 

пачка импульсов, опережающих  ИККпрм  - ИККО.

Маркер приема, поступая на вход устройства приема

кода, определяет начало интервала ПРИЕМ. Информация из СТС

поступает в виде 25-раэрядных кодов, а машинное слово содержит 16 разрядов, ввод каждого слова в ЦВМ происходит по полусловам. Разбивку на полуслова определяет импульс ИКК0.
Последовательный код и Исби объединяются во вход - устройстве и поступают на вход устройства приема кода. Устройство приема кода осуществляет формирование импульсов кода длительности с помощью импульсов ТИ2. Затем последовательные коды поступают на вход сдвигающих регистров РГ1, РГ2. Предварительно триггер регистров устанавливается  в «0»:

-  импульсом ИНК; 

-  импульсом ИККО.

На регистрах осуществляется преобразование последовательного кода в параллельный. К моменту прихода импульса ИККО  заканчивается преобразование на Рг1, к моменту прихода ИККпрм - преобразование на Рг2, потому сигналы ИККО, ИККпрм используются для формирования импульсов ТВВ и поступают на формирователь ТВВ, ТВЫВ.

С приходом сигнала Мпрд заканчивается интервал приема в устройстве приема кода формируется строб ПЕРЕДАЧА. В интервале ПЕРЕДАЧА СТС выдает сигналы: 

-маркер передачи Мпрд;

-пачку импульсов запроса слов - ИЗ, определяющих начало кода, выдаваемого в СТС;

-пачку импульсов запроса задержанных - ИЗЗ;

-пачку импульсов конца кода ИККпрд.

Так как машинное слово содержит 16 разрядов, а информация в СТС - 25 разрядов, в формировании одного слова  информации СТС участвуют 2 ячейки ОЗУ, при этом ячейки четным адресом служат для формирования 1-го полуслова, а с нечетным - 2-го.

Параллельный 1б-разрядный код из ЦВМ (К1) записывается на регистр сдвига Рг1. Импульс ИЗ, поступающий на вход  устройства управления Рг1, определяет  начало преобразования параллельного кода в последовательный. Одновременно  по импульсу ИЗ формируется ТВЫВ 2-го полуслова, которое поступает  на вход счетчика адреса и формирует адрес следующей  ячейки ОЗУ. ЦВМ по этому адресу выдает параллельный код К1, который записывается в Рг11.

Импульс ИЗЗ определяет конец преобразования на   РГ11, одновременно по импульсу ИЗЗ происходит формирование ТВЫВ 1-го полуслова следующего слова и т.д. С приходом импульса заканчивается ИККпрд преобразование на Рг-11.   1…11 разряды с РГ1 и 12…25 разряды с Рг11 объединяются в выходном устройстве и в стробе ПЕРЕДАЧА выдаются в СТС.

34. Блок соединения с БМ-1 (1В-17), назначение, хар-ки, работа по ф.сх.

Для подготовки пуска ракеты на ПЗУ с изделия 9А310М1 и обратно передается инф. о координатах цели, разности между координатами упрежд. точки и коорд. цели. При обмене инф. между СОУ и ПЗУ возникает задача подготовки приемных устр. к приему сигн., т.е. синхронизации системы передачей 9 тактовых имп-в в начале каждого цикла передачи.

Исходя из необходимости преобразования инф. бл. 1В-17 выполняет следующие ф-и:

· декодирует и преобразует инф., поступ. по радиоканалу ;

· преобразует параллельный 16-разрядный код КІ, выводимый из ЦВМ в режим обмена 04 в 4 последовательных 16-разрядных слова и выдает в реж. «Радио» на вход БМ1, в реж. «Провод» «1» кода выдается в проволочную линию в виде видеоимпульса.

Инф. с СОУ на ПЗУ передается в течении двух тактов  - четного и нечетного. Для их разделения в состав инф. четного такта передается имп. признака четного такта. Инф. С ПЗУ на СОУ передается в течение одного такта.

Режим работы бл. определяет наличие или отсутствие команды «Радио» с пульта В36-1.

С контейнера БМ1 в реж. «Радио» на вход бл. поступает видеиосигнал, представляющий собой последовательный код.

Схема выделения ТИ декодирует кодовую комбинацию, определяющую ТИ, и сигн. с ее вых. поступает формирователь УСТ.СИНХР. Этот сигн. исп. для началь. Установки синхронизатора.

Посл. код со сборки поступает на формирователь команд и на регистры выдачи кода в ЦВМ, обеспечивающие преобразование его в параллельный код.

Формирователь разовых команд выдает разовые команды: «Связь», СнСТР и «Вкл.ВН».

После приема адреса числа блок обмена выдает ЗЧ, который считывает со схемы выдачи кода К2 и выдает его в ЦВМ.

Парал. код из ЦВМ поступает в блок на основной регистр приема кода и на дополнительный регистр. Сх. Формирования последовательного кода путем порозрядного считывания с пом. 1РП …16РП осущ. преобразование парал. кода в посл. Далее ПК проходит на устр. ввода инф. на сдвиг. регистр. Сигналы с выходов его разрядов поступ. на устр. кодирования, потом через вых. устр. в контейнер под названием ИМПУЛЬС ЗАПУСКА.

В реж. «Провод» бл. осущ. сопряжение ЦВМ с ПЗУ по проводной связи.

Особенности работы при этом режиме:

Имп. такта – это имп. повышенной ампл., и его выделение осущ. в устр. приема ТИ по амплитудному признаку. Сигналы из проводной линии через имп. трансформатор и устр. приема инф., поступает на сборку. Последующее прохождение аналогично режиму «Радио».

Сигналы, поступающие из ЦВМ, через осн. и дополн. регистр поступают на сх. формирования. С этой сх. через устр. выдачи в проводную линию связи и имп. транс-р поступ. имп. для передачи в ПЗУ. В бл. предусмотрен режим контроля, обеспечивающий автоматический контроль исправности основных устройств блока.     

35.Блок сполучення з БО (1В-19) ,призначення ,хар-ки ,робота зі структурною схемою

НАЗНАЧЕНИЕ:

Для обеспечения поражения цели на дальней границе зоны поражения в комплексе используется метод автономного наведения ракеты на цель на начальном участке траектории без радиолокац. контакта с целью.для реализации этого метода в состав ракеты включен бортовой вычислитель(БВ),в который до старта ракеты вводится полетное задание на траекторию .Полетное задание рассчитывается из условия равномерного и прямолинейного полета цели после пуска ракеты .

Бл.1В-19М1 выполняет след. функции:


-формирует и выдает в БВ тактовые сигналы ТАКТОВЫХ ИМПУЛЬСОВ (ТИ) (длительность 8мкс ,период -32мкс)


-формир. и выдает БВ ЗАПУСКАЮЩИЕ ИМПУЛЬСЫ (ЗИ) длительностью 12мкс с периодом 1,28мс


-преобразует параллельный 16-р код К1 из ЦВМ в последовательный


-формирует 4-разрядный код адреса (параллельный) и преобразует его в последовательный код


-выдает в БВ тактовые сигналы импульсов (ИПК) 20-разрядного последовательного 

кода ,1..4 разряды которого –код адреса ,5..20 разряды –код числа


-выдает в ЦВМ 10 разрядный код А2


-выдает в ЦВМ импульсы ТВЫВ


-обрабатывает импульсы начала и конца пачки от цели ,импульсы строк и выдает их в 1В-3-М1 ,формирует сигнал ВП-3 из частоты 196Гц

СОСТАВ ИНФОРМАЦИИ ОБМЕНА:

Обмен с БВ предусматривает выдачу из ЦВМ информации о начальных данных для управления системой 9Э50 и ЗУР в целом.

Иформация передается в БВ в виде последовательных кодов ,состоящих их 8 20-разрядных слов.Передача всей информации производится в такте 10,24мс. Каждое слово информации передается в соответствующем интервале 1,28-1..1,28-8 .Слово состоит из 4-разрядного кода адреса и 16-разрядного кода информации .Длительность разрядного интервала кода слова –32мкс .Вывод информации осуществляется в режиме обмена 04 .Временную диаграмму работы блока определяют импульсы с бл. 1В-1.

РАБОТА ПО СТРУКТУРНОЙ СХЕМЕ:


Формирователь ТВЫВ из синхроимпульсов τ80-2 формирует ТВЫВ ,поступающий в ЦВМ и одновременно на счетчик адреса .С выхода счетчика снимается 4-разрядный код адреса А2 .Этот код (15..12р А2)поступает на вход устройства кода А2 на вход устройства формирователя последовательного кода В ответ на ТВЫВ ЦВМ выдает ЗА ,которые считывают код адреса А2 для ввода в ЦВМ .ЦВМ по этому адресу выдает на вход регистра записи кода К1 параллельный 16-разрядный код К1 .


Формирователь ЗИ формирует из синхросигналов запускающие импульсы ,которые поступают на БВ .Одновременно ЗИ явл. сигналом “Уст.0” распределителя импульсов .


РИ выполнен по схеме 16-разрядногокольцевого сдвигающего регистра На выходе РИ формир. 20 стробов длительностью 32мкс со сдвигом один от другого на 32мкс


Последовательные коды адресов и коды чисел К1 объединяются и в виде токовых сигналов (импульсов ИПК) поступают на выход блока .


Блока формирует непрерывную последовательность ТАКТОВЫХ ИМПУЛЬСОВ(ТИ) и выдает их в БВ в виде тактовых сигналов .


В устройстве приема сигналов захвата бл .1В-19М1 формируются сигналы  ,необходимые для работы системы автозахвата цели (САЗЦ)

Импульсы строк поиска с 1-й по 5-ю поступают на 3-разрядный счетчик строк с выходов которого на схемах совпадения формируются сигналы начала цикла и конца цикла .По первому импульсу начала цикла на триггере формируется строб работы .Из импульсов начала пачки и конца пачки при наличии строба работы формируется строб пачки .


Импульс начала пачки взводит триггер  ,на сброс которого заведен импулльс конца пачки .В этом стробе  на вход 5-разрядного счетчика длительности пачки от цели подаются синхроимпульсы τ80-1 .Разряды счетчика заведены на схему совпадения таким образом ,что при длительности пачки более 25мс на выходе схемы формируется сигнал КОНЕЦ ПАЧКИ .

Сигнал ВП-3 формируется из сигналов 196Гц при отсутствии строба работы из импульсов начала и конца пачки .


В контрольном режиме стробом контроля блокируется прием импульсов строк ,импульсов начала и конца пачки из БЦО и разрешается формирование из синхроимпульсов контрольных импульсов строк ,импульсов начала и конца цикла .

36.Блок согласования системы индикации 1В-16М1. Назначение, характеристики, работа по функциональной схеме.

Блок 1В-16М1 предназначен для преобразования информации о 
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, поступающей из ЦВС в виде кода, в напряжение постоянного тока, а также для определения момента формирования азимутальных меток.

Технические характеристики:

· Формирование стробов для управления изображением угловых меток на ИСО РЛС 9С35М1;

· Преобразование кодов, пропорциональных sin и cos угла азимута меток, в напряжение;

· Количество стробов индикации – 6 (ЦУ, 3 строба 3Ц, ЦСО, 
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);

· Дальность стробов – 500…1000мкс;

· Период следования – 48…96мс;

· Количество каналов преобразования кода в напряжение – 2;

1.Меры техники безопасности при работе на СОУ.

· Заземлить корпус;

· Проводить работу при полном снятии напряжения (диэлектрические перчатки);

· Проявлять осторожность при осмотре блоков;

· Антифриз – яд;

Лицам, производящим технический осмотр, запрещено:

· Находится на расстоянии менее 10 метров от ГТД при запуске и …;

· Находиться на ПУ при включенных приводах;

· Находится на ПУ при включении ГТД;

· Подсоединять кабели нах. под напряжением;

· Курить или использовать огонь;

· Использовать поломанные инструменты;

· Вращать ПУ при …;

· Использовать непроверенные воздушные баллоны;

· Ремонт воздушных систем проводить при Р<5кгс/см2;

· Принудительно за…ть … люков ГМ.

Правила при заправке воздухом высокого давления:

Заправлять плавно, с повышением давления ( 50кгс/см2 в минуту;

Скорость стравливания < 20 кгс/см2 в минуту;

Запрещается:

· Демонтаж и подтягивание соединений нах. под давлением;

· Изгиб шлангов < 100 мм;

· Эксплуатировать шланг после…;

· … на меньшее давление чем указано на групе …;

2. Контрольный осмотр СОУ, его назначение, состав и общий порядок проведения.

Целью КО является проверка готовности машины к выполнению заданий и устранение выявленных неисправностей.

КО является видом ТО и проводится:

-перед совершением марша;

-перед выполнением боевой задачи;

-на привалах при марше;

-перед преодолением водных преград;

-перед транспортировкой.

Время на КО при совершении марша на привалах – 15 мин., а в остальных – 30 мин.

КО ЗУР проводится внешним осмотром ракеты и при этом проверяют:

1. отсутствие вмятин, забоин, трещин, повреждений ЛКП на ракете и вилке ПУ (предохранителе).

2. крепление люков №№ 1, 2, 3 должны быть плотно подогнаны к корпусу и на стекле № 2 нет царапин и помутнений, мешающих посмотреть надписи.

3. заглушки системы замера статического давления и турбогенератора источника плотноутопленны к корпусу и не имеют повреждений.

4. рули находятся в застопоренном положении.

5. заглушка соплоотвода плотно прилегает к корпусу, не имеет нарушения герметика и мех. повреждений.

  Допустимые повреждения ракеты:   

1.На антеннах опорного канала есть мелкие царапины длиной до 20 мм и общей площадью до16 см2.

2.На металлических частях отсеков №№ 1, 2, 3 плавные вмятины глубиной до 1мм без нарушения ЛКП, царапины глубиной 0.5мм и длиной до50мм.

3.Нарушение ЛКП, вздутие краски на местах нанесения на герметик.

4.На корпусе отсека № 3 повреждения ЛКП и царапины до металла площадью до 140 см2.

5.Обтекатель антенны радиовзрывателя имеет потертости краски до 4см2 на каждый.

3. Порядок оценки технического состояния СОУ и ее составных частей.

Оценка технического состояния СОУ проводится:

-при приеме машины;

-по инспекции;

-плановая проверка командира воинской части.

ЦЕЛЬ. Проверка соответствующего образца вооружения требованиям эксплуатационной документации.

Порядок оценки технического состояния СОУ и ее составных частей:

1.Проверка технического состояния – проверка наличия эксплуатационной документации и правильность ведения формуляров.

2.Оценка технического состояния – комплектность поставки изделия. Проверяется согласно наличия номерного учета и целостности по формуляру на СОУ часть2.

3.Проверяют:

- состояние измерительных приборов, своевременность и периодичность их поверок (КИП: осциллограф С1-57, тестер Ц-43). Периодичность: 1раз в год + бирка и роспись.

- 18 шт мкА и 5 шт манометров высокого давления на РЛС. Периодичность: 1 раз в 2 года.

- состояние баллонов высокого давления и периодичность их поверки органами котлонадзора. Периодичность: 1 раз в 5 лет.

4.Проверка комплектности запасных инструментов, приборов и принадлежностей. На одну СОУ в ведомости записывают:

- расходный ЗИП ;

- постоянный.

5.Оценка технического состояния ГМ и специального оборудования:

- проверка наличия эксплуатационной документации и правильность ведения формуляров;

- проверка индивидуального комплекта ЗИП.

 6.Внешний осмотр ГМ:

-целостность ходовой части, силовой установки, освещения, сигнализации и комплектующих;

-проверка заправки машины ГСМ;

-проверка работы тягового двигателя;

-проверка работы кондиционера;

-проверка работы системы электропитания от ходового двигателя;

-проверка работы отопителя и фильтра вентиляционной установки;

-проверка сетевой и звуковой сигнализации;

-проверка работы системы электропитания от ГТД;

-состояние и исправность приборов наблюдения;

-проверка натяжения и ослабления гусениц;

-включение и выключение подрессоривания;

-работа гидромеханической трансмиссии на месте и в движении;

-проверка гидрообьемного механизма поворота;

-проверка работы механизмов управления;

-проверка комплектующих.

7.Проверка технического состояния механизмов ПУ.

8.Проверка исправности внутренней связи:

- внутреннего переговорного устройства (ап-ра внутренней телефонной связи и коммуникации);

- работоспособность внутренних радиостанций на прием/передачу;

- проверка выдачи циркулярного вызова.

9.Проверка системы телекодовой связи 9С625 (проводится в режиме АФК).

10.Проверка исправности СОУ(оперативный контроль, функциональный контроль.)

11.Проверка танковой навигационной аппаратуры.

12.Проверка самолетного магнитофона МС-61.   

4: Занятие СП и приведение СОУ 9А310М1 к боевой работе.

Действия расчёта при подготовке к боевой работе.

-  занимают рабочие места в отсеке экипажа; состыковывают разъёмы шлемофонов с колодками нагрудных переключателей; проверяют внутреннюю связь между членами экипажа и радиосвязь, согласно ОК1.

Командир (Ком) включает и проверяет МС-61 в режиме АВТОПУСК задиктовкой текста.

При произношении первого слова загорается лампочка ЗАПИСЬ; через 3…25 с после окончания речи лампочка ЗАПИСЬ гаснет.

· Ком и Мв(механик-водитель) закрывают входные люки и контролируют погасание табло ЛЮКИ на пульте П-52.

· Проверяют исходные положения органов управления на блоках и пультах на соответствие внешнему виду рабочего места Ком,1-го и 2-го операторов.

· МВ производит запуск ГТД и включает СЭП в соответствии с ИЭ на ГМ и ГТД.

· Ком, 1 и 2-й операторы производят включение аппаратуры согласно ОК2.

· Ком вводит данные ориентирования в блок В20-1 для чего:

· переключатель РЕЖИМ устанавливает в положение АВТ и контролирует загорание табло (2 ((А);

· вращая штурвал (2 , Х на блоке В20-1 устанавливает по шкалам ГО и ТО значение координаты ХТ , снятой с координатора;

· вращая штурвал (2 , Y на блоке В20-1 устанавливает по шкалам ГО и ТО значение координаты YТ , снятой с координатора;

· вращая штурвал Б , (К, (NК на блоке В20-1 устанавливает по шкалам ГО и ТО значение курса (К , снятое с координатора;

Устанавливает переключатель t0ЗАР на бл. В36-1М1 в положение, соответствующее температуре воздуха за бортом, полученной от начальника рекогносцировочной группы.

Контролирует вхождение в связь СОУ-ПЗУ по загоранию табло СВЯЗЬ БМ1 на блоке В36-1М1, а также исправность СТС по загоранию табло РАДИО ИСПР.(ПРОВОД. ИСПР.) и вхождение в связь СОУ – КП  по загоранию табло СВЯЗЬ ИСПР. на блоке В36-1М1 , предварительно проверив установку частоты и кодов.

Расчёт проводит оперативный контроль, а при наличии времени – функциональный контроль.

7. Виды и периодичность ТО СОУ.

ТО – это комплекс планово-предупредительных мероприятий, направленных на поддержание образца вооружения в постоянной боевой готовности. ТО является обязательным для всех образцов вооружения ЗРК и их составных частей. Своевременное и качественное обслуживание обеспечивает поддержание для образца вооружения постоянных технических характеристик, боеготовности; обеспечивает эксплуатационный ресурс образца вооружения.

Основным документом, который регламентирует проведение ТО, является руководство по технической эксплуатации ракетно-артилерийского вооружения. Данное руководство подразделяет все виды ТО па неплановые и плановые. 

Неплановые ТО – такие виды ТО, которые проводятся в зависимости от условий эксплуатации образца вооружения и строки определяются документацией.



1.Контрольное обслуживание : КО.



2.Текущее обслуживание : ТеО или (ЕТО) – ежедневное.

Для данных видов строки планируются вышестоящим командованием, но для СОУ могут определяться по условиям эксплуатации. 

Плановые ремонты бывают :



1.Номерные : ТО-1, ТО-2.



2.Сезонные : СеО.

Неплановые ремонты проводятся силами расчета, а для проведения плановых ТО привлекаются силы и средства технических подразделений.

Виды технических работ :


1.Вспомагательные - предусматривают подготовку рабочего места, инструмента, стендовой и контрольно-измерительной аппаратуры.


2.Контрольно-поверочные работы - это измерение и контроль технических параметров образца вооружения и военной техники (ВВТ), проверку режимов работы с целью определения готовности образца к боевому применению, необходимости ремонта, настройки и регулировки аппаратуры, агрегатов и оборудования.


3.Профилактические – повышение безотказности в течении заданного промежутка времени. Крепежные, смазочные работы, замена элементов, закончивших срок эксплуатации.


4.Регулировочно-настроечные – работы при которых значение технических параметров образца ВВТ, агрегата, блока, - доводятся до значений, изложенных в технической документации.


5.Ремонтно-восстановительные работы – для устранения выявленных и потенциальных отказов.

Для проведения плановых ТО составляются графики их проведения в подразделениях и в отдельных образцах.

Более «старший» по номеру вид ТО включает все «младшие» виды ТО. Иерархия (от старшего к младшему): ТО-2 –> ТО-1 –> ТеО(ЕТО) –> КО.

Периодичность

КО предназначен для определения степени готовности образца вооружения к выполнению поставленных задач и для устранения выявленных неисправностей. Проводится на привалах, перед маршем, перед преодолением водных преград, перед транспортировкой; перед боевой работой. Трудозатраты : 0.5 часа на расчет, 15 мин на аппаратуру.

ТеО (ЕТО) проводится с целью проверки технического состояния образца ВВТ и подготовки его к дальнейшему использованию. Проводится после возвращения в парк, после транспортирования и боевой работы. Трудозатраты : 7…8 часов на расчет, ресурс аппаратуры – 2…3 часа, время приведения в боевое состояние – 7…10 мин.

Номерные ТО (ТО-1 и ТО-2) проводятся с целью поддержания боеготовности в установленных интервалах времени. ТО-1 проводится расчетом образца ВВТ с привлечением сил и средств подразделений ТО и ремонта дивизиона и бригады. Используется групповой и одиночный ЗИП.
ТО-1 проводится :



- по срокам : 1 раз в год;



- по условиям эксплуатации : после 500 ч работы аппаратуры РЛС, 20…30 пусков ЗУР, 800 км пробега.

Для гусеничной машины : 50…60 моточасов работы двигателя, 800…1000 км пробега, не реже 1 раз в год.

Для газотурбинного двигателя (ГТД) : 100 часов работы, не реже 1 раз в полгода.

Трудозатраты : 3 рабочих дня на расчет, ресурс аппаратуры – 18.5…23.5 часа, время боевой готовности – 1.5…2 часа.

Все работы при ТО-1 и ТО-2 планируются таким образом, чтобы к окончанию рабочего дня машина была в боевом состоянии.

ТО-2 включает в себя весь ТО-1 и еще ряд операций, связанный связанных с разборкой отдельных узлов и агрегатов, заменой узлов, выслуживших установленный срок. Проводится не реже чем раз в два года, либо при выработке следующих норм :



- 1000 часов работы РЛС;



- 50…60 пусков ЗУР;



- 2400 км пробега.

Для гусеничной машины : 



- 2400…3000 км пробега;



- 240 моточасов;

Для ГТД :



- трудозатраты 4…5 дней;



- расход аппаратуры 30…35 часов;



- время боеготовности не более 4 часов.

СеО для подготовки образца вооружения к летнему или зимнему периоду эксплуатации. 

Труд. Затраты:7…8 часов

Приведение к боевой работе: 2…3 часов.

Внеплановые ТО производятся на местах стоянки или в парках. Для проведения плановых ТО создаются или оборудуются пункты ТО.

ТО – 1 раз в 2 недели если СОУ не используется. Для проведения номерного. ТО организуются пункты ТО на которых обслуживание одного образца осуществляется по точным или тупиковым методам. Для этого начальник технической службы дивизиона делает заявку на ЗИП, составляется план ТО расчетом образца вооружения ВВТ, заявка на пополнение ЗИП, на требуемые горюче-смазочные материалы и расходные материалы для ТО.

Все виды ТО являются комплексными, т.е. обслуживание проводится на всех образцах ВВТ.

8. Сущность и методика выполнения проверок контроля оперативного.
Контроль оперативный проводится с целью установления работоспособности СОУ и зенитных управляемых ракет (ЗУР) и определения возможности выполнения боевой задачи в различных режимах

КО проводится боевым расчетом СОУ непосредственно перед боевой работой. При этом нормативное время проведения КО составляет, на оценку «отлично» - 2 мин 15 с., на оценку «хорошо» - 2 мин 30с., на оценку «удовлетворительно» - 3 мин.

КО является тестовым контролем и проводится в последовательности, определяемой операционными картами ОКЗ..ОКЗ-8.

КО включает следующие проверки.

1. Контроль ЦВС9С471.

2. Контроль НРЗ 1Л24.

3. Контроль пускового устройства (ПУ) 9П147.

4. Контроль системы углового сопровождения и блока Р-1А.

5. Контроль схемы индикации помех (СХИП).

6. Контроль систем РЛС 9С35А.

7. Контроль системы распознавания класса цели.

8.. Контроль ракет 9М38М1.

9. Контроль цифровой системы селекции движущихся целей (ЦСИД).

10. Контроль передающей системы (передатчиков обзора и подсвета).

11. Контроль линии радио коррекции (ЛРК) и формы импульса КНИ-К.

 12. Контроль взаимодействия СОУ и ПЗУ 9А39.

По результатам проведения седьмой проверки программным путем формируется сигнал исправности СОУ ИСПР СОУ на блоке Р-19КМ.

1. Контроль ЦВС 9С471.

Контроль ЦВС осуществляется с целью оценки работоспособности и состоит в проверке ЦВМ А-15А и устройства ввода-вывода (УВВ) по проверочным тестам «Тест А-15»,. «Контроль УВВ», прошитым в ДЗУ-25-1


ЦВС считается работоспособной, если по результатам выполнения проверочных тестов формируется и индицируется на табло пульта В-36-1 сигнал исправности ЦВС - ИСПР 9С471.


Выполнение тестового контроля ЦВС по проверочным тестам осуществляется при включении кнопки КОНТРОЛЬ 9А310 на пульте Р-19КМ1.  При этом вначале осуществляется проверка ЦВМ А-15А путем выполнения программы ТЕСТ А-15.


Результатом тестового контроля при исправной ЦВМ является загорание табло ИСПР А-15 на пульте В36-1.

Для визуального контроля исправности ЦВМ на блоке ВчУ-13М предусмотрена сигнализация неисправности блоков ОЗУ, ДЗУ-26-1 , ДЗУ-26-3, ДЗУС.

В случае исправности ЦВМ выполняется программа КОНТРОЛЬ УВВ.

Сигнализацией выполнения этой программы является загорание табло КОНТР ИДЕТ на пульте ВЗб-1 Программа КОНТРОЛЬ УВВ проверяет исправность блоков шкафа 1ВМ.

Результат контроля индицируется на табло КОД СЛОВА по адресам 0106 и 0107, набранным последовательно на регистре КОД АДРЕСА пульта В36-1 При исправности всех блоков табло КОД СЛОВА горит и загорается табло ИСПР 9С471 на пульте В36-1. В противном случае загорание табло НЕИСПР 9С471, программа зацикливается на контроле неисправного блока, который соответствует первой негорящей лампочке на табло КОД СЛОВА пульта ВЗб-1.

2. Контроль НРЗ 1Л24.
Контроль 1Л24 проводится с целью оценки ее работоспособности и осуществляется с помощью системы внутреннего контроля в   диапазонах волн в режиме функционального контроля и в режиме «ЗАПРОС».

НРЗ 1Л24 считается работоспособным, если по результатам функционального контроля формируются и отображаются на индикаторе Р-4СА отметки опознавания и сигнал исправности - ИСПР 1Л24, а по результатам контроля в режиме «Запрос» формируются и индицируются сигналы «ЗАПР» и «ИСПР».

В режиме функционального контроля по контрольному сигналу проводится проверка приемно-дешефрирующего и фидерного устройства 1Л24 путем формирования отметок опознавания, отображаемых на индикаторе блока Р-4СА.

В режиме ЗАПРОС проводится проверка передающего устройства 1Л24 путем формирования запросных кодов, измерения и сравнения с пороговым значением мощности излучаемых сигналов.

3. Контроль пускового устройства 9П147.
Контроль ПУ проводится с целью оценки его работоспособности, осуществляется в соответствии с программой КОНТРОЛЬ 9А310 и заключается в проверке отработки ПУ данных целеуказания на платформу по азимуту и лафет по наклону, соответствующих углам фГЗ=90° и  фГЗ=15°.

Пусковое   устройство   считается   работоспособным,   если   с   помощью электрогидравлических силовых приводов его платформа и лафет устанавливается на заданные углы с требуемой точностью.

Содержание проверки состоит в следующем.

При включении на блоке Р-19К тумблеров ЦУ ПРИНИМАЮ, Ц СОУ данные команды поступают в ЦВМ.В ЦВМ начинают выполнять вычисляется сигналы ошибок ΔφГП = φГП -900 для управления платформой и лафетом ПУ.   Сигналы ошибок преобразовываются в сигналы управления и в виде напряжений сигналы поступают на ЭГСП 9И31, которые отрабатывают сигналы ошибок и разворачивают платформу и поднимают лафет на требуемые углы.

Значение отработанных углов  φГП   и φВП  может быть проконтролировано по шкальному механизму блока П-52, они должны составлять по азимуту - 15-00 ± 00-50, по углу места - 02-50 ± 00-50.

4. Контроль системы углового сопровождения и блока Р-1А.
Контроль СУС производится с целью оценки работоспособности, осуществляется в соответствии с программой КОНТРОЛЬ 9А310 и заключается в выдаче ЦВС сигналов управления по азимуту и углу места на силовые редукторы блока Р-1А, соответствующим углам поворота рефлектора антенны по азимуту φГП=20о  и углу места  φВП=20°.

СУС и блок Р-1А считаются работоспособными, если рефлектор антенны устанавливается по азимуту и углу места на задаваемые ЦВС значения углов с требуемой точностью.

Правильность отработки сигналов управления рефлектором блока Р-1А контролируется по углу места при нажатии кнопки СТРОКА 3 на блоке Р-4В по информации табло КОД СЛОВА блока В-36-1М1 по адресу <0241>, а по положению луча диаграммы направленности на блоке Р-4В, соответствующему угловому положению по азимуту 40°.

Содержание проверки состоит в следующем. При нажатии кнопки СТРОКА 3 блока Р-4В в ЦВМ по текущим значениям углового положения рефлектора антенны вычисляются сигналы ошибки ΔφГЗ=φГЗ -900, ΔφВЗ=φВЗ -900 для управления положением рефлектора антенны по азимуту и углу места Напряжения сигнала ошибки поступают в силовые редукторы азимута и угла места блока Р-1А После отработки сигналов ошибки силовыми редукторами рефлектора антенны устанавливается на заданное значение углов.

5. Контроль СХИП.

Контроль СХИП производится с целью оценки ее работоспособности, осуществляется по контрольному сигналу и заключается в сравнении уровня контрольного сигнала, простробированного стробом СХИП (τо+304), с пороговым значением Если уровень контрольного сигнала превышает порог СХИП, то на блоке Р-52КА загорается табло ПОМЕХА при дальности контрольного сигнала 50-44 км. Этим контролируется исправность пороговой схемы СХИП и порог ее срабатывания, который устанавливается при техническом обслуживании порядка 8-10 дБ относительно уровня собственных шумов приемника Кроме того, срабатывание СХИП свидетельствует о достаточном уровне контрольного сигнала для проведения других проверок систем РЛС 9С35А т е (Uкс/Uш)>З.

6. Контроль систем РЛС 9С35А.

Контроль РЛС 9С35А проводится в режиме имитации контрольного сигнала с целью оценки работоспособности приемной системы, ЦСИД, автоматов захвата СУС, системы индикации и целеуказания.

Системы РЛС считаются работоспособными, если осуществляется захват и автоматическое сопровождение КС по дальности.

ЦВС обеспечивает контроль систем РЛС 9С35А путем выработки информации о дальности контрольной цели (контрольного сигнала) на промежуточной частоте по имитируемой блоком Р-21 А скорости цели.


Контроль данных систем заключается в имитации блоком Р-21А контрольного сигнала со скоростью перемещения 470 м/с, его захвате и сопровождении по дальностью. Системы считаются исправными, ЦВС формирует сигнал ИСПР СОУ, индицируемый на блоке Р-19КМ1, если происходит захват и устойчивое сопровождение КС по дальности. Процесс захвата и сопровождение КС контролируется по загоранию табло АЗ I блока Р-51Ц (что свидетельствует о срабатывании автомата захвата I блока Р-61А), АЗ II блока Р-51ЦА (что свидетельствует о срабатывании автомата захвата II блока Р-61А) и табло ЗАХВ.Д блоков Р-51ЦА и Р-51СА.

Содержание проверки состоит в следующем.

При включении на блоке Р-Зб тумблера КОНТРОЛЬ ПЧ блок Р-21 А формирует КС, который через устройство развязывающие блока Р-ЗОМ1 поступает в блок Р-3-11 и далее в системы РЛС аналогично боевому режиму.

7. Контроль системы распознавания класса цели.
Контроль системы распознавания класса уели проводится с целью оценки ее работоспособности и заключается в имитации акустического «портрета» баллистической цели, автоматического распознавания класса цели на основе анализа его спектра с прослушиванем через ВТСК.

Система распознавания класса цели считается работоспособной, если правильно устанавливается тип имитируемой баллистической цели устройством принятия, а акустический «портрет» прослушивается через телефоны ВТСК.

Содержание проверки состоит в следующем.

После захвата КС по дальности формирователь контрольного сигнала блока распознавания Р-38 имитирует сигнал в виде акустического «портрета» баллистической цели Сформированный  сигнал  поступает  на  коррелометр,  где  вычисляется  значение автокорреляционной функции (АКФ) огибающей сигнала, сравниваются их значения с порогом, формируемым из значения АКФ при нулевом сдвиге. Сигналы с выхода коррелометра в виде логических «О» и «I» поступают на устройство принятия решения Устройство принятия решения в соответствии с принятым алгоритмом принимает решение о классе цели и в виде команды +27В БЦ выдает индикацию в блок Р-19КМ1, При загорании табло ВЦ осуществляется прослушивание акустического «портрета» при включенной кнопке РАСПОЗН.ВЛК. на блоке Р-19КМ1.

Система распознавания считается исправной, если в наушниках прослушивается усиление шумового фона.

8. Контроль ракет 9М38М1.
Контроль ракет проводится с целью оценки их работоспособности и готовности к пуску. Ракета 9М38М1 считается работоспособной, готовой к пуску если ее РГС осуществляет захват и сопровождение по частоте и угловым координатам контрольного сигнала, имитируемого аппаратурой стартовой автоматики и излучаемого головными контрольными антеннами.

Контроль ракет 9М38М1 является составной частью программы КОНТРОЛЬ 9А310 и заключается в имитации РЛС 9С35А контрольного сигнала со скоростью движения 470м/с, в последовательной выдаче в течении 4с на каждую РГС целеуказания по частоте Доплера и сигналов наведения их на контрольную антенну аппаратуры стартовой автоматики (АСА), а также формировании сигналов «ОТРАБОТКА ЦУ» для каждой ракеты. РГС производит «захват» контрольного сигнала и формирует сигнал ГОТОВНОСТЬ для каждой ракеты. которые выдаются на индикацию на пульт П-52.

9. Контроль ЦСДЦ.
Контроль ЦСДЦ проводится с целью оценки работоспособности и качества подавления ЦСДЦ сигнала от неподвижных целей. Система считается работоспособной с требуемыми значениями показателя качества подавления, если имитируемый контрольный сигнал с уровнем до начала ограничения (верхняя граница уровня сигнала в динамическом диапазоне приемника) компенсируется до уровня шумов приемника, наблюдаемых на экране индикатора Р-4НА.

Контроль ЦСДЦ заключается в формировании на промежуточной частоте контрольного сигнала, имитирующего сигнал отраженный от неподвижных целей (местных предметов) и проверке его подавления системой СДЦ.

10. Контроль передающей системы.
Контроль передающей системы проводится с целью оценки ее работоспособности и заключается в проверке готовности передатчиков обзора и подсвета к включению, в проверке оптимизаторов мощности оконечных усилителей передатчиков обзора и подсвета и уровня выходной мощности. Для передатчика обзора уровень выходной мощности проверяется в режимах «импульсный», СДЦ и КНИ.

Передающая система считается работоспособной, если во всех режимах уровень выходной мощности генерируемых сигналов не ниже допустимого значения (>2 делений по прибору ИП-1 блока Р-36) и удерживается на таком уровне оптимизаторами мощности.

11. Контроль линии радиокоррекции (ЛРК) и формы импульса КНИ-К.

Контроль ЛРК и формы импульса КНИ-К проводится с целью оценки (в режиме контрольной задачи (РКЗ) в условиях помехи типа «смальта») работоспособности ЦВС, синхронизатора и передатчика подсвета в режимах рад и о коррекции и колоколообразного подсвета.

ЦВС, синхронизатор и передатчик подсвета считаются работоспособными, если в режиме контрольной задачи ЦВС формирует сигналы радиокоррекции и по команде «СПЕЦТРАЕКТОРИЯ(СПТ)» в дополнение к задачам, решаемым в программе ЛРК, формируется команда включения КНИ-К, по которой передатчик подсвета переходит в режим колоколообразного подсвета и форма импульса КНИ-К, отображаемая на индикаторе Р-4НА, соответствует заданной.

Контроль ЛРК и КНИ-К заключается в проверке последовательности прохождения команд ЛРК и контроля импульса КНИ-К при решении контрольной задачи в режиме «Спецтраектории».

Содержание проверки состоит в следующем.

Контроль ЛРК и КНИ-К в режиме СПТ осуществляется путем последовательного формирования ЦВМ в РКЗ контрольной траектории низколетящей (НЛЦ) и высоколетящей (ВЛЦ) цели, что обеспечивает формирование сигналов радиокоррекции соответственно для условий пуска одной и двух ракет. Контрольная траектория НЛЦ задается путем установления переключателя N СОУ блока В-36-1М1 в положение 1, а контрольная траектория высоколетящей цели путем установки данного переключателя в положение 11.

Режим СПТ задается тумблером СПТ блока Р-52КМ1, а РКЗ путем включения 2,3,4,8 и 12 тумблеров регистра слова признаков блока В-36-1М1.

При включении тумблера 2 включается программа, которая формирует контрольную траекторию с параметрами Х=50км, У=5км, Н=3км, Х=-187,5м/с.

Включение тумблера 3 имитирует команду «ЦУ ПРИНЯТЬ» с командного пункта координат целеуказания При включение тумблера 4 блокируется использование реальных величин углового положения рефлектора антенны и ПУ и производится имитация этих величин программным способом.

При включение тумблера 8 имитируется сход ракеты.При включение тумблера 12 имитируется команда «ЗАХВАТ 9С35А» и ЦВС переходит в режим сопровождения контрольной цели.

Включение РКЗ контролируется по индикатору Р-4СА, на котором должны отображаться ближняя и дальняя границы зоны поражения, метки целеуказания Дцу и упрежденной точки Ду.

Прохождение команд радиокоррекции и включение режима КНИ-К контролируется по информации табло КОД СЛОВА блока В-36-1М1 по адресу <0120>. После перезапуска РКЗ (путем нажатия кнопки СБРОС 9С471) ЦВС имитирует команду «СХОД». Через передатчик подсвета начинается выдача на борт ракеты поправок и команд.

Последовательность  формирования  и  выдачи  информации  радиокоррецкии контролируется по табло КОД СЛОВА с адресом <0120> следующим образом:

1. При установке переключателя N СОУ на блоке В-36-1М1 в положение 1 разряды <0120> слова высвечиваюся в последовательности 0.2,8; 5 мигает, после загорания 6-го 5-й перестает мигать, на индикаторе Р-4НА появляется импульс КНИ-К

2. При установке переключателя N СОУ в положение 11 разряды <0120> слова высвечиваюся в последовательности 0,2,8; 5 мигает, после загорания 6,11,12-ю 5-й перестает мигать, на индикаторе Р-4НА появляется импульс КНИ-К. При этом высвечивание разрядов табло КОД СЛОВА соответствует формированию ЦВС следующей информации.

«0» разряд - имитирует сход ракеты; «2» разряд - имитирует команду «ВТОРАЯ РАКЕТА ЗАЛПА»;

«5» разряд - имитирует выдачу строба радиокоррекции,

«б» разряд - имитирует команды «КОНЕЦ РАДИОКОРРЕКЦИИ», «включение КНИ-К».

«8» разряд - имитирует команду «НАЧАЛО РАДИОКОРРЕКЦИИ»,

«11» разряд - имитирует команду «ЗОНА I»,

«12» разряд - имитирует команду «РАЗРЕШЕНИЕ ЗАХВАТА».

Форму импульса КНИ-К, близкую к форме на трафарете выставляют с помощью потенциометра УСТ ФОРМА КНИ-К блока Р-4НА.

9. Сущность и методика выполнения проверок контроля функционального.
Контроль функциональный проводится с целью установления работоспособности систем РЛС 9С35А и ЗУР 9М38М1 с тактико-техническими характеристиками, заданными эксплуатационной документацией.

КФ проводится боевым расчетом СОУ при наличии времени перед боевой работой, при переводе частей и подразделений в повышенные степени боевой готовности, а также при проведении номерных технических обслуживании.

КФ является тестовым контролем и проводится в последовательности, определяемой операционными картами ОК4 ОК8-1.

КФ включает следующие проверки.

1. Контроль приемного устройства.

2. Контроль дальномера..

3. Контроль СДЦ по местному предмету (МП).

4. Контроль канала управления ТОВ.

5. Контроль канала НЛЦ.

6. Автономный контроль ракет.

Системы РЛС 9С35А, ЗУР считаются работоспособными с заданными ТТХ. если уровень проверяемых сигналов (шумов) лежит в допустимых пределах или устанавливается соответствующими органами регулировки.

1. Контроль приемного устройства.

Приемная система считается работоспособной с заданными ТТХ, если выполняются условия следующих проверок:

- уровень шума приемной системы, наблюдаемый на экране индикатора Р4-НА, в режиме ручной регулировки усиления (РРУ) для I и II каналов устанавливается аналогичным уровню шума в режиме автоматической регулировки усиления (АРУ),(п 1,3 на схеме);

- уровень шума на индикаторе Р4-НА при снятии питания с ЛЕВ СВЧ приемника I и II каналов уменьшается в 3-4 раза,(п 2,4 на схеме);

- уровень шума 1 канала приемной системы в режиме РРУ может быть увеличен в 2-3 раза по сравнению с режимом АРУ и при этом обеспечивается срабатывание пороговой схемы СХИП, о чем свидетельствует загорание табло ПОМЕХА блока Р-52КА,(п 5 на схеме);

- уровень шума компенсационного канала приемной системы (II канал) в режиме СДЦ с видеокомпенсацией, наблюдаемый на индикаторе Р-4НА, устанавливается при РРУ анлогичным с шумами основного (первого) канала, (п 6 на схеме);

- наличие шумов на выходе 1. VIII приемных каналов обзорного приемника КНИ, наблюдаемых на Р-4НА, при этом допускаегся отсутствие шумов в отдельных фильтрах не более 2-х подряд, (п 7 на схеме);

- осуществляется захват и автоматическое сопровождение контрольного сигнала со скоростью 200-300 м/с в режиме КНИ и переход в режим "Импульсный" и обратно без срыва с сопровождения, (п. 8 - 13 на схеме);

- уровень сигнала при автоматическом сопровождении КС на выходах пеленгационных приемников КНИ (угломерных и дальномерных), наблюдаемых на индикаторе Р-4НА, примерно одинаков и не отличается друг от друга более чем в два раза, (п 8 - 13 на схеме);

2. Контроль СДЦ по местному предмету.
Контроль СДЦ по местному предмету производится с целью оценки работоспособности системы селекции движущихся целей и передатчика обзора.

Контроль СДЦ заключается в поиске местного предмета с максимальным значением отраженного сигнала и его подавления с помощью схемы компенсации ветра.

Система СДЦ и передатчик обзора считаются работоспособными, если максимальный сигнал от местного предмета компенсируется до уровня шумов.

В случае некомпенсации сигналов от местных предметов и работоспособности СДЦ по КС необходимо произвести настройку передатчика обзора, так как причиной неподавления сигналов от местных предметов может быть большой уровень амплитудного шума передатчика обзора.

3. Контроль канала управления ТОВ.

Цель проверки - установление соответствия пространственного положения по угловым координатам рефлектора антенны блока Р-1А и оптической оси ТОГ.

 При этом различают две проверки

подслеживание ТОГ за положением рефлектора блока Р-1А по координатам азимут и

угол места,

подслеживание рефлектора блока Р-1А за положением оптической оси ТОГ по

координатам азимут и угол места.

Сущность проверки подслеживания ТОГ за рефлектором блока Р-1А заключаегся в изменении углового положения рефлектора антенны с помощью книпеля блока Р-51Ц и наблюдения за изменением изображения на видеоприемном устройстве ТОВ.

Сущность проверки подслеживания рефлектора Р-1А за оптической осью ТОГ заключается в изменении углового положения ТОГ с помощью книпеля блока Р-52Т и наблюдения за изменением шкального устройства углового положения рефлектора антенны по азимуту vi углу места в режимах ручного и полуавтоматического управления ТОГ.

4. Контроль дальномера.
Контроль дальномера проводится с целью оценки работоспособности цифровой системы измерения дальности (ЦСИД) и точности измерения дальности и скорости цели

Работоспособность ЦСИД устанавливается путем сравнения измеренного значения дальности и скорости с заданными ЦВС данными целеуказания при автоматическим сопровождении КС в режиме КНИ

5. Контроль канала НЛЦ.

Цель проверки - установление возможности и условий перехода на автоматическое сопровождение РЛС 9С35А низколетящих целей (НЛЦ) по углу места по сигналам управления положением рефлектора Р-1А, вырабатываемым ЦВС по запомненному значению высоты полета цели

Контроль канала проводится путем имитации и сопровождения в режиме НЛЦ контрольного сигнала со скоростью 100-200 м/с При этом осуществляется проверка точности запоминания высоты полета цели НЗАП, условий и точности выработки команды «КОНЦЕВИК».

Проверка точности запоминания высоты производится следующим образом

Рефлектор антенны в режиме ручного управления устанавливается по азимуту на угол (φГЗ=00-00, по углу места на угол φВЗ=05-00. Осуществляется захват и автоматическое

сопровождение КС со скоростью 100-200 м/с, и РЛС переводится в режим НЛЦ путем нажатия кнопки СТРОКА 1 на пульте НЛЦ

При включении привода антенны по углу места и принудительном формировании «КОНЦЕВИК» (кнопка ВКЛ.КОНЦЕВИКА пульта НЛЦ-А нажата) ЦВС формирует и выдает н ВСУС сигналы управления рефлектором антенны по запомненному значению высоты При достижении текущего значения высоты цели равного Нтек<2500м по стрелочному прибору пульта НЛЦ-А, снимается команда «КОНЦЕВИК» и выключается привод антенны.

Таким образом сформировалось значение запомненной высоты цели НЗАП<2500м и рефлектор антенны устанавливается на угол места, соответствующий данной высоте Проверка условий и точности выработки команды «КОНЦЕВИК» осуществляется при повторном автоматическом сопровождении КС в режиме НЛЦ и фиксированном положении по углу места рефлектора антенны.

Правильность формирования команды «КОНЦЕВИК» устанавливается по загоранию табло КОНЦЕВИК пульта НЛЦ-А при условии, что НЗАП-НТЕК=100±20м.

6. Автономный контроль ракет 9М38М1.

Цель проверки - установление правильности отработки РГС ЗУР данных целеуказания по углам наведения φа и φв и возможности захвата и автоматического сопровождения контрольного сигнала по угловым координатам н частоте Доплера FД.

Последовательность проверки приведена в ОК8 ..ОК8-1.
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