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(72) КОЛЕСНИК КОСТЯНТИН ІВАНОВИЧ, UA,
СВИРИДЕНКО АНАТОЛІЙ ОЛЕКСІЙОВИЧ, UA,
ПІРОНЕР ЯН МИХАЙЛОВИЧ, UA, ГУЗЬ ВОЛОДИ-
МИР ІВАНОВИЧ, UA, ЯНОВСЬКИЙ ЮРІЙ
ВАСИЛЬОВИЧ, UA, МАРКУС ВОЛОДИМИР
СЕМЕНОВИЧ, UA, НЕМЧИН ОЛЕКСАНДР
ФЕДОРОВИЧ, UA, ЯКОВЛЕВ ВІТАЛІЙ
ВАСИЛЬОВИЧ, UA, МЕДВІДЬ ВОЛОДИМИР
СТАНІСЛАВОВИЧ, UA(73) ТОВАРИСТВО З ОБМЕЖЕНОЮ
ВІДПОВІДАЛЬНІСТЮ "КОМПАНІЯ "ІНВЕСТИЦІЇ І
ТЕХНОЛОГІЇ", UA
(57) Цифровий стабілізатор системи керування
вогнем, що містить пульт керування командира,
блок керування, підсилювач вертикального наве-
дення та підсилювач горизонтального наведення,
електродвигун вертикального наведення та елект-
родвигун горизонтального наведення, з'єднані між
собою взаємними зв'язками, при цьому зазначе-
ний цифровий стабілізатор системи керування
вогнем встановлений в башті броньованого об'єк-
та техніки, який відрізняється тим,  що до його
складу введено пульт керування оператора, пер-
ший електронний вимірювальний пристрій, другий
електронний вимірювальний пристрій, електро-
нний датчик положення, перший та другий нагрі-
вальні елементи, які з'єднані між собою багатока-
нальними лініями зв'язку, при цьому блок
керування містить контролер блока керування,
формувач напруги +5В, формувач напруги +12В і
погоджувальний пристрій блока керування, до
складу зазначеного контролера блока керування
входять перший та другий стандартні послідовні
канали зв'язку блока керування, перший та другий
порти приймання інформації блока керування,
порт керування блока керування, перший, другий,
третій, четвертий спеціалізовані послідовні канали
зв'язку, пульт керування командира містить конт-
ролер пульта керування командира, погоджуваль-
ний пристрій пульта керування командира з орга-
нами керування пульта керування командира,

шинний формувач з індикаторами пульта керуван-
ня командира, перетворювач напруга/код з джойс-
тиком пульта керування командира, до складу за-
значеного контролера пульта керування
командира, у свою чергу, входять перший та дру-
гий стандартні послідовні канали зв'язку пульта
керування командира, перший порт приймання
інформації, перший порт керування пульта керу-
вання командира, другий порт керування пульта
керування командира, другий порт приймання ін-
формації пульта керування командира, спеціалізо-
ваний послідовний канал зв'язку пульта керування
командира, кожний з підсилювачів містить мікро-
процесор та вихідний каскад, кожний вимірюваль-
ний пристрій містить електронний вимірювач куто-
вих швидкостей, електронний вимірювач проекції
сили земного тяжіння, контролер вимірювального
пристрою та перетворювачі напруга/код вимірю-
вального пристрою, до складу зазначеної системи
керування вогнем входять багатоканальний обер-
товий контактний пристрій та пульт командира
системи керування вогнем, причому у загальному
вигляді в цифровому стабілізаторі системи керу-
вання вогнем пульт керування командира з'єдна-
ний з пультом командира системи керування вог-
нем системи керування вогнем та з пультом
керування оператора, зазначений пульт команди-
ра системи керування вогнем системи керування
вогнем з'єднаний з багатоканальним обертовим
контактним пристроєм цієї ж системи, зазначений
пульт керування командира з'єднаний з багатока-
нальним обертовим контактним пристроєм систе-
ми керування вогнем та з блоком керування, блок
керування з'єднаний з багатоканальним оберто-
вим контактним пристроєм системи керування
вогнем, першим вимірювальним пристроєм, дру-
гим вимірювальним пристроєм, датчиком поло-
ження та послідовно з підсилювачем вертикально-
го наведення, підсилювачем горизонтального
наведення, електродвигуном вертикального наве-
дення та електродвигуном горизонтального наве-
дення та блоком керування механізмами системи
керування вогнем, підсилювач вертикального на-
ведення з'єднаний з першими входами електрома-
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гнітів приводів та стопорів башти та блока озбро-
єння, підсилювач горизонтального наведення з'єд-
наний з другими входами електромагнітів приводів
та стопорів башти та блока озброєння, виходи
електродвигуна вертикального наведення та елек-
тродвигуна горизонтального наведення з'єднані з
приводом, багатоканальний обертовий контактний
пристрій системи керування вогнем з'єднаний з
системою панорамного бачення, виходи мікропе-
ремикачів башти та мікроперемикачів блока
озброєнь з'єднані, кожний, з багатоканальним
обертовим контактним пристроєм системи керу-
вання вогнем, перший електронний вимірюваль-
ний пристрій та другий електронний вимірюваль-
ний пристрій з'єднані, кожний, послідовно з
першим та другим нагрівальними елементами,
блок озброєння та башта з'єднані як з першим
вимірювальним пристроєм, так і з другим вимірю-
вальним пристроєм, в блоці керування перший
стандартний послідовний канал зв'язку з'єднаний з
пультом керування оператора через пульт керу-
вання командира, другий стандартний послідовний
канал зв'язку з'єднаний із першим входом багато-
канального обертового пристрою та системою
панорамного бачення через зазначений багатока-
нальний обертовий контактний пристрій, вихід ба-
гатоканального обертового пристрою з'єднаний з
першим портом приймання інформації через пого-
джувальний пристрій блока керування, другий по-
рт приймання інформації блока керування з'єдна-
ний із виходами першого, другого, третього та
четвертого спеціалізованих послідовних каналів
зв'язку та датчика положення, вихід порта керу-
вання блока керування з'єднаний з входом першо-
го, другого, третього та четвертого спеціалізова-
них послідовних каналів зв'язку та входом датчика
положення, виходи першого та другого спеціалізо-
ваних послідовних каналів зв'язку з'єднані з вхо-
дами, відповідно, підсилювача вертикального на-
ведення та підсилювача горизонтального
наведення, входи третього та четвертого спеціалі-
зованих послідовних каналів зв'язку з'єднані, від-
повідно, з виходами першого та другого вимірюва-
льних пристроїв, мікроперемикачі башти та
мікроперемикачі блока озброєння через багатока-
нальний обертовий пристрій та погоджувальний
пристрій з'єднані з першим портом приймання ін-
формації, перший та другий стандартні послідовні
канали зв'язку блока керування, перший та другий
порти приймання інформації блока керування та
порт керування блока керування з'єднані між со-
бою взаємними зв'язками, формувач напруги +5В
з'єднаний з відповідними споживачами енергії,
формувач напруги +12В з'єднаний з відповідними
споживачами енергії, в пульті керування команди-

ра входи/виходи першого та другого стандартних
послідовних каналів зв'язку з'єднані з входа-
ми/виходами багатоканального обертового при-
строю системи керування вогнем, перший порт
приймання інформації з'єднаний через погоджува-
льний пристрій пульта керування командира з ор-
ганами керування пульта керування командира,
перший порт керування пульта керування коман-
дира з'єднаний через шинний формувач з індика-
торами пульта керування командира, другий порт
керування пульта керування командира з'єднаний
через перетворювач напруга/код з джойстиком
пульта керування командира, другий порт при-
ймання інформації пульта керування командира
з'єднаний з виходами перетворювача напруга/код
та спеціалізованого послідовного каналу зв'язку
пульта керування командира, спеціалізований по-
слідовний канал зв'язку пульта керування коман-
дира з'єднаний з пультом керування оператора,
перший та другий стандартні послідовні канали
зв'язку пульта керування командира, перший порт
приймання інформації, перший порт керування
пульта керування командира, другий порт керу-
вання пульта керування командира, другий порт
приймання інформації пульта керування команди-
ра, спеціалізований послідовний канал зв'язку
пульта керування командира з'єднані послідовно
між собою взаємними зв'язками, в кожному з під-
силювачів перший, другий, третій та четвертий
входи мікропроцесора з'єднані, відповідно, з вихо-
дами блока керування електромагнітів спусків,
стопорів приводів, приводу та з першими вихода-
ми електродвигунів, вихід мікропроцесора з'єдна-
ний з входом вихідного каскаду, вихід якого з'єд-
наний з входами електродвигунів, другий вихід
електродвигунів з'єднано з входом приводу, дру-
гий вихід вихідного каскаду з'єднано з п'ятим вхо-
дом мікропроцесора, у кожному з вимірювальних
пристроїв вхід електронного вимірювача кутових
швидкостей механічно з'єднаний з виходом блока
озброєння, вихід електронного вимірювача куто-
вих швидкостей з'єднаний з першим входом конт-
ролера вимірювального пристрою, електронний
вимірювач проекції сили земного тяжіння механіч-
но з'єднаний з баштою, електронний вимірювач
проекції сили земного тяжіння з'єднаний з другим
входом контролера вимірювального пристрою,
перший та другий виходи контролера вимірюваль-
ного пристрою через перетворювачі напруга/код
вимірювального пристрою з'єднані з блоком керу-
вання, а третій вихід контролера вимірювального
пристрою з'єднаний, відповідно, з першим та дру-
гим нагрівальними елементами цифрового стабілі-
затора.

Корисна модель відноситься до галузі автома-
тичного регулювання процесів, зокрема, до при-
строїв автоматичного управління об'єктами і сис-
тем стабілізації зброї, а саме, до цифрових
стабілізаторів системи управління вогнем.

Відомий стабілізатор системи управління вог-
нем, який містить гіроазимут, гіровертикаль, дат-
чики положення осі антени у горизонтальній та
вертикальній площинах, перетворювач координат,
станцію підсилювання, два гідронасоси, гідродви-
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гун, гідроциліндр, датчики зворотного зв'язку, дат-
чики похідного положення та пульт управління [1].

До недоліків відомого стабілізатора системи
управління вогнем відноситься те, що він не за-
безпечує чіткої стабілізації осі візування та осі
прицілювання при стрільбі з різного типу зброї по
рухомих цілях.

Найбільш близьким технічним рішенням, як по
суті, так і по результатах, що досягаються, яке
обране за найближчий аналог (прототип), є циф-
ровий стабілізатор системи управління вогнем,
який містить пульт управління командира, блок
управління, підсилювач вертикального наведення
та підсилювач горизонтального наведення, елект-
родвигун вертикального наведення та електродви-
гун горизонтального наведення, з'єднані між со-
бою взаємними зв'язками, при цьому зазначений
цифровий стабілізатор системи управління вогнем
встановлений в башті броньованого об'єкта техні-
ки [2].

До недоліків відомого стабілізатора системи
управління вогнем, який обраний за найближчий
аналог (прототип), відноситься те, що не забезпе-
чується висока точність наведення зброї на рухо-
му ціль.

В основу корисної моделі покладена задача
шляхом введення до складу цифрового стабіліза-
тора додаткового обладнання забезпечити підви-
щення тактико-технічних характеристик зазначено-
го стабілізатора.

Суть корисної моделі в цифровому стабіліза-
торі системи управління вогнем, який містить
пульт управління командира, блок управління,
підсилювач вертикального наведення та підсилю-
вач горизонтального наведення, електродвигун
вертикального наведення та електродвигун гори-
зонтального наведення, з'єднані між собою взаєм-
ними зв'язками, при цьому зазначений цифровий
стабілізатор системи управління вогнем встанов-
лений в башті броньованого об'єкта техніки, поля-
гає в тому, що до його складу введено пульт
управління оператора, перший електронний вимі-
рювальний пристрій, другий електронний вимірю-
вальний пристрій, електронний датчик положення,
перший та другий нагрівальні елементи, що зв'я-
зані з системою управління вогнем, системою па-
норамного бачення, електромагнітами спусків,
стопорами приводів, мікроперемикачами башти,
мікроперемикачами блока озброєнь, блоком
управління механізмами системи управління вог-
нем, приводом та блоком озброєння, які з'єднані
між собою багатоканальними лініями зв'язку. Суть
корисної моделі полягає і в тому, що блок управ-
ління містить контролер блока управління, форму-
вач напруги +5В, формувач напруги +12В і пого-
джувальний пристрій блока управління, до складу
зазначеного контролера блока управління входять
перший та другий стандартні послідовні канали
зв'язку блока управління, перший та другий порти
приймання інформації блока управління, порт
управління блока управління, перший, другий, тре-
тій, четвертий спеціалізовані послідовні канали
зв'язку, пульт управління командира містить конт-
ролер пульта управління командира, погоджува-
льний пристрій пульта управління командира з
органами управління пульта управління команди-

ра, шинний формувач з індикаторами пульта
управління командира, перетворювач напруга/код
з джойстиком пульта управління командира, до
складу зазначеного контролера пульта управління
командира, у свою чергу, входять перший та дру-
гий стандартні послідовні канали зв'язку пульта
управління командира, перший порт приймання
інформації, перший порт управління пульта
управління командира, другий порт управління
пульта управління командира, другий порт при-
ймання інформації пульта управління командира,
спеціалізований послідовний канал зв'язку пульта
управління командира, кожний з підсилювачів міс-
тить мікропроцесор та вихідний каскад, кожний
вимірювальний пристрій містить електронний ви-
мірювач кутових швидкостей, електронний вимі-
рювач проекції сили земного тяжіння, контролер
вимірювального пристрою та перетворювачі на-
пруга/код вимірювального пристрою, до складу
зазначеної системи управління вогнем входять
багатоканальний обертовий контактний пристрій
та пульт командира системи управління вогнем.
Суть корисної моделі полягає також і в тому, що у
загальному вигляді в цифровому стабілізаторі сис-
теми управління вогнем пульт управління коман-
дира з'єднаний з пультом командира системи
управління вогнем та з пультом управління опера-
тора, зазначений пульт командира системи управ-
ління вогнем з'єднаний з багатоканальним оберто-
вим контактним пристроєм цієї ж системи,
зазначений пульт управління командира з'єднаний
з багатоканальним обертовим контактним при-
строєм системи управління вогнем та з блоком
управління, блок управління з'єднаний з багатока-
нальним обертовим контактним пристроєм систе-
ми управління вогнем, першим вимірювальним
пристроєм, другим вимірювальним пристроєм,
датчиком положення та послідовно з підсилюва-
чем вертикального наведення, підсилювачем го-
ризонтального наведення, електродвигуном вер-
тикального наведення та електродвигуном
горизонтального наведення, підсилювач вертика-
льного наведення з'єднаний з першими входами
електромагнітів спусків та стопорів приводів, під-
силювач горизонтального наведення з'єднаний з
другими входами електромагнітів спусків та стопо-
рів приводів, виходи електродвигуна вертикально-
го наведення та електродвигуна горизонтального
наведення з'єднані з приводом, підсилювачі вер-
тикального наведення та горизонтального наве-
дення через другі входи з'єднані з блоком управ-
ління механізмами системи управління вогнем,
багатоканальний обертовий контактний пристрій
системи управління вогнем з'єднаний з системою
панорамного бачення, виходи мікроперемикачів
башти та мікроперемикачів блока озброєнь з'єдна-
ні, кожний, з багатоканальним обертовим контакт-
ним пристроєм системи управління вогнем, пер-
ший електронний вимірювальний пристрій та
другий електронний вимірювальний пристрій з'єд-
нані, кожний, послідовно з першим та другим на-
грівальними елементами, блок озброєння та баш-
та з'єднані як з першим вимірювальним
пристроєм, так і з другим вимірювальним пристро-
єм, в блоці управління перший стандартний послі-
довний канал зв'язку з'єднаний з пультом управ-
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ління оператора через пульт управління команди-
ра, другий стандартний послідовний канал зв'язку
з'єднаний із першим входом багатоканального
обертового пристрою та системою панорамного
бачення через зазначений багатоканальний обер-
товий контактний пристрій, вихід багатоканального
обертового пристрою з'єднаний з першим портом
приймання інформації через погоджувальний при-
стрій блока управління, другий порт приймання
інформації блока управління з'єднаний із вихода-
ми першого, другого, третього та четвертого спе-
ціалізованих послідовних каналів зв'язку та датчи-
ка положення, вихід порта управління блока
управління з'єднаний з входом першого, другого,
третього та четвертого спеціалізованих послідов-
них каналів зв'язку та входом датчика положення,
виходи першого та другого спеціалізованих послі-
довних каналів зв'язку з'єднані з входами, відпові-
дно, підсилювача вертикального наведення та
підсилювача горизонтального наведення, входи
третього та четвертого спеціалізованих послідов-
них каналів зв'язку з'єднані, відповідно, з виходами
першого та другого вимірювальних пристроїв, мік-
роперемикачі башти та мікроперемикачі блока
озброєнь через багатоканальний обертовий при-
стрій та погоджувальний пристрій з'єднані з пер-
шим портом приймання інформації, перший та
другий стандартні послідовні канали зв'язку блока
управління, перший та другий порти приймання
інформації блока управління та порт управління
блока управління з'єднані між собою взаємними
зв'язками, формувач напруги +5В з'єднаний з від-
повідними споживачами енергії, формувач напруги
+12В з'єднаний з відповідними споживачами енер-
гії, в пульті управління командира входи/виходи
першого та другого стандартних послідовних ка-
налів зв'язку з'єднані з входами/виходами багато-
канального обертового пристрою системи управ-
ління вогнем, перший порт приймання інформації
з'єднаний через погоджувальний пристрій пульта
управління командира з органами управління
пульта управління командира, перший порт
управління пульта управління командира з'єдна-
ний через шинний формувач з індикаторами пуль-
та управління командира, другий порт управління
пульта управління командира з'єднаний через пе-
ретворювач напруга/код з джойстиком пульта
управління командира, другий порт приймання
інформації пульта управління командира з'єдна-
ний з виходами перетворювача напруга/код та
спеціалізованого послідовного каналу зв'язку
пульта управління командира, спеціалізований
послідовний канал зв'язку пульта управління ко-
мандира з'єднаний з пультом управління операто-
ра, перший та другий стандартні послідовні канали
зв'язку пульта управління командира, перший порт
приймання інформації, перший порт управління
пульта управління командира, другий порт управ-
ління пульта управління командира, другий порт
приймання інформації пульта управління коман-
дира, спеціалізований послідовний канал зв'язку
пульта управління командира з'єднані послідовно
між собою взаємними зв'язками, в кожному з під-
силювачів перший, другий, третій та четвертий
входи мікропроцесора з'єднані, відповідно, з вихо-
дами блока управління, електромагнітів спусків,

стопорів приводів, приводу та з першими вихода-
ми електродвигунів, вихід мікропроцесора з'єдна-
ний з входом вихідного каскаду, вихід якого з'єд-
наний з входами електродвигунів, другий вихід
електродвигунів з'єднано з входом приводу, дру-
гий вихід вихідного каскаду з'єднано з п'ятим вхо-
дом мікропроцесора, у кожному з вимірювальних
пристроїв вхід електронного вимірювача кутових
швидкостей механічно з'єднаний з виходом блоку
озброєння, вихід електронного вимірювача куто-
вих швидкостей з'єднаний з першим входом конт-
ролера вимірювального пристрою, електронний
вимірювач проекції сили земного тяжіння механіч-
но з'єднаний з баштою, електронний вимірювач
проекції сили земного тяжіння з'єднаний з другим
входом контролера вимірювального пристрою,
перший та другий виходи контролера вимірюваль-
ного пристрою через перетворювачі напруга/код
вимірювального пристрою з'єднані з блоком
управління, а третій вихід контролера вимірюва-
льного пристрою з'єднаний, відповідно, з першим
та другим нагрівальними елементами цифрового
стабілізатора.

Порівняльний аналіз технічного рішення із
прототипом дозволяє зробити висновок, що циф-
ровий стабілізатор системи управління вогнем,
який заявляється, відрізняється від прототипу тим,
що до його складу введено пульт управління опе-
ратора, перший електронний вимірювальний при-
стрій, другий електронний вимірювальний при-
стрій, електронний датчик положення, перший та
другий нагрівальні елементи, що зв'язані з систе-
мою управління вогнем, системою панорамного
бачення, електромагнітами спусків, стопорами
приводів, мікроперемикачами башти, мікропере-
микачами блока озброєнь, блоком управління ме-
ханізмами системи управління вогнем, приводом
та блоком озброєння,  які з'єднані між собою бага-
токанальними лініями зв'язку, при цьому блок
управління містить контролер блока управління,
формувач напруги +5В, формувач напруги +12В і
погоджувальний пристрій блока управління, до
складу зазначеного контролера блока управління
входять перший та другий стандартні послідовні
канали зв'язку блока управління, перший та другий
порти приймання інформації блока управління,
порт управління блока управління, перший, дру-
гий, третій, четвертий спеціалізовані послідовні
канали зв'язку, пульт управління командира міс-
тить контролер пульта управління командира, по-
годжувальний пристрій пульта управління коман-
дира з органами управління пульта управління
командира, шинний формувач з індикаторами
пульта управління командира, перетворювач на-
пруга/код з джойстиком пульта управління коман-
дира, до складу зазначеного контролера пульта
управління командира у свою чергу входять пер-
ший та другий стандартні послідовні канали зв'язку
пульта управління командира, перший порт при-
ймання інформації, перший порт управління пуль-
та управління командира, другий порт управління
пульта управління командира, другий порт при-
ймання інформації пульта управління командира,
спеціалізований послідовний канал зв'язку пульта
управління командира, кожний з підсилювачів міс-
тить мікропроцесор та вихідний каскад, кожний
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вимірювальний пристрій містить електронний ви-
мірювач кутових швидкостей, електронний вимі-
рювач проекції сили земного тяжіння, контролер
вимірювального пристрою та перетворювачі на-
пруга/код вимірювального пристрою, до складу
зазначеної системи управління вогнем входять
багатоканальний обертовий контактний пристрій
та пульт командира системи управління вогнем,
причому у загальному вигляді в цифровому стабі-
лізаторі системи управління вогнем пульт управ-
ління командира з'єднаний з пультом командира
системи управління вогнем та з пультом управлін-
ня оператора, зазначений пульт командира систе-
ми управління вогнем з'єднаний з багатоканаль-
ним обертовим контактним пристроєм цієї ж
системи, зазначений пульт управління командира
з'єднаний з багатоканальним обертовим контакт-
ним пристроєм системи управління вогнем та з
блоком управління, блок управління з'єднаний з
багатоканальним обертовим контактним пристро-
єм системи управління вогнем, першим вимірюва-
льним пристроєм, другим вимірювальним при-
строєм, датчиком положення та послідовно з
підсилювачем вертикального наведення, підсилю-
вачем горизонтального наведення, електродвигу-
ном вертикального наведення та електродвигуном
горизонтального наведення, підсилювач вертика-
льного наведення з'єднаний з першими входами
електромагнітів приводів, стопорів башти та блока
озброєння та блока управління механізмами сис-
теми управління вогнем, підсилювач горизонталь-
ного наведення з'єднаний з другими входами еле-
ктромагнітів приводів, стопорів башти та блока
озброєння, виходи електродвигуна вертикального
наведення та електродвигуна горизонтального
наведення з'єднані з приводом, багатоканальний
обертовий контактний пристрій системи управлін-
ня вогнем з'єднаний з системою панорамного ба-
чення, виходи мікроперемикачів башти та мікро-
перемикачів блока озброєнь з'єднані, кожний, з
багатоканальним обертовим контактним пристро-
єм системи управління вогнем, перший електро-
нний вимірювальний пристрій та другий електро-
нний вимірювальний пристрій з'єднані, кожний,
послідовно з першим та другим нагрівальними
елементами, блок озброєння та башта з'єднані як
з першим вимірювальним пристроєм, так і з дру-
гим вимірювальним пристроєм, в блоці управління
перший стандартний послідовний канал зв'язку
з'єднаний з пультом управління оператора через
пульт управління командира, другий стандартний
послідовний канал зв'язку з'єднаний із першим
входом багатоканального обертового пристрою та
системою панорамного бачення через зазначений
багатоканальний обертовий контактний пристрій,
вихід багатоканального обертового пристрою з'єд-
наний з першим портом приймання інформації
через погоджувальний пристрій блока управління,
другий порт приймання інформації блока управ-
ління з'єднаний із виходами першого, другого, тре-
тього та четвертого спеціалізованих послідовних
каналів зв'язку та датчика положення, вихід порта
управління блока управління з'єднаний з входом
першого, другого, третього та четвертого спеціалі-
зованих послідовних каналів зв'язку та входом
датчика положення, виходи першого та другого

спеціалізованих послідовних каналів зв'язку з'єд-
нані з входами, відповідно, підсилювача вертика-
льного наведення та підсилювача горизонтального
наведення, входи третього та четвертого спеціалі-
зованих послідовних каналів зв'язку з'єднані, від-
повідно, з виходами першого та другого вимірюва-
льних пристроїв, мікроперемикачі башти та
мікроперемикачі блока озброєнь через багатока-
нальний обертовий пристрій та погоджувальний
пристрій з'єднані з першим портом приймання ін-
формації, перший та другий стандартні послідовні
канали зв'язку блока управління, перший та другий
порти приймання інформації блока управління та
порт управління блока управління з'єднані між
собою взаємними зв'язками, формувач напруги
+5В з'єднаний з відповідними споживачами енергії,
формувач напруги +12В з'єднаний з відповідними
споживачами енергії, в пульті управління коман-
дира входи/виходи першого та другого стандарт-
них послідовних каналів зв'язку з'єднані з входа-
ми/виходами багатоканального обертового
пристрою системи управління вогнем, перший по-
рт приймання інформації з'єднаний через пого-
джувальний пристрій пульта управління команди-
ра з органами управління пульта управління
командира, перший порт управління пульта
управління командира з'єднаний через шинний
формувач з індикаторами пульта управління ко-
мандира, другий порт управління пульта управлін-
ня командира з'єднаний через перетворювач на-
пруга/код з джойстиком пульта управління
командира, другий порт приймання інформації
пульта управління командира з'єднаний з вихода-
ми перетворювача напруга/код та спеціалізовано-
го послідовного каналу зв'язку пульта управління
командира, спеціалізований послідовний канал
зв'язку пульта управління командира з'єднаний з
пультом управління оператора, перший та другий
стандартні послідовні канали зв'язку пульта
управління командира, перший порт приймання
інформації, перший порт управління пульта
управління командира, другий порт управління
пульта управління командира, другий порт при-
ймання інформації пульта управління командира,
спеціалізований послідовний канал зв'язку пульта
управління командира з'єднані послідовно між
собою взаємними зв'язками, в кожному з підсилю-
вачів перший, другий, третій та четвертий входи
мікропроцесора з'єднані, відповідно, з виходами
блока управління, електромагнітів спусків, стопо-
рів приводів, приводу та з першими виходами еле-
ктродвигунів, вихід мікропроцесора з'єднаний з
входом вихідного каскаду, вихід якого з'єднаний з
входами електродвигунів, другий вихід електро-
двигунів з'єднано з входом приводу, другий вихід
вихідного каскаду з'єднано з п'ятим входом мікро-
процесора, у кожному з вимірювальних пристроїв
вхід електронного вимірювача кутових швидкостей
механічно з'єднаний з виходом блоку озброєння,
вихід електронного вимірювача кутових швидко-
стей з'єднаний з першим входом контролера вимі-
рювального пристрою, електронний вимірювач
проекції сили земного тяжіння механічно з'єднаний
з баштою, електронний вимірювач проекції сили
земного тяжіння з'єднаний з другим входом конт-
ролера вимірювального пристрою, перший та дру-
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гий виходи контролера вимірювального пристрою
через перетворювачі напруга/код вимірювального
пристрою з'єднані з блоком управління, а третій
вихід контролера вимірювального пристрою з'єд-
наний, відповідно, з першим та другим нагріваль-
ними елементами цифрового стабілізатора.

Таким чином, цифровий стабілізатор системи
управління вогнем, що заявляється, відповідають
критерію корисної моделі «новизна».

Суть корисної моделі пояснюється за допомо-
гою ілюстрацій, де на Фіг.1 показана блок-схема
виконання цифрового стабілізатора системи
управління вогнем, який заявляється, і зв'язки між
конструктивними елементами зазначеного цифро-
вого стабілізатора, на Фіг.2 показана блок-схема
блока управління, що входить до складу цифрово-
го стабілізатора системи управління вогнем, який
заявляється, і зв'язки між конструктивними елеме-
нтами зазначеного блока управління, на Фіг.3 по-
казана блок-схема пульта управління командира,
що входить до складу цифрового стабілізатора
системи управління вогнем, який заявляється, і
зв'язки між конструктивними елементами зазначе-
ного пульта управління командира, на Фіг.4 пока-
зана блок-схема підсилювача вертикального (або
горизонтального) наведення, що входять до скла-
ду цифрового стабілізатора системи управління
вогнем, який заявляється, і зв'язки між конструкти-
вними елементами зазначеного підсилювача вер-
тикального (або горизонтального) наведення, на
Фіг.5 показана блок-схема першого (або другого)
вимірювального пристрою, що входять до складу
цифрового стабілізатора системи управління вог-
нем, який заявляється, і зв'язки між конструктив-
ними елементами зазначених підсилювачів.

Цифровий стабілізатор (позиція 1) системи
управління вогнем містить (як варіант конструкти-
вного виконання, див. Фіг.1) пульт 2 управління
командира, блок 3 управління, підсилювач 4 вер-
тикального наведення та підсилювач 5 горизонта-
льного наведення, електродвигун 6 вертикального
наведення та електродвигун 7 горизонтального
наведення, з'єднані між собою взаємними зв'язка-
ми, при цьому зазначений цифровий стабілізатор
(позиція 1) системи управління вогнем встановле-
ний в башті 8 броньованого об'єкта техніки. До
складу цифрового стабілізатора (позиція 1) систе-
ми управління вогнем додатково введено (див.
Фіг.1) пульт 9 управління оператора, перший елек-
тронний вимірювальний пристрій 10, другий елек-
тронний вимірювальний пристрій 11, електронний
датчик 12 положення, перший (позиція 13) та дру-
гий (позиція 14) нагрівальні елементи. Вищезазна-
чені конструктивні елементи цифрового стабіліза-
тора зв'язані із зовнішніми приладами, а саме, з
системою 15 управління вогнем, системою 16 па-
норамного бачення, електромагнітами приводів
17, стопорами башти та блока озброєння 18, мік-
роперемикачами 19 башти, мікроперемикачами 20
блока озброєння, блоком 21 управління механіз-
мами системи 15 управління вогнем, приводом 22
та блоком 23 озброєння, які з'єднані між собою та
з зазначеними конструктивними елементами циф-
рового стабілізатора багатоканальними лініями
зв'язку. Блок 3 управління містить (див. Фіг.2) кон-
тролер 24 блока управління, формувач напруги

+5В (позиція 25), формувач напруги +12В (позиція
26) і погоджувальний пристрій 27 блока З управ-
ління. До складу зазначеного контролера 24 блока
управління входять (див. Фіг.2) перший (позиція
28) та другий (позиція 29) стандартні послідовні
канали зв'язку блока 3 управління, перший (пози-
ція 30) та другий (позиція 31) порти приймання
інформації блока 3 управління, порт 32 управління
блока 3 управління, перший (позиція 33), другий
(позиція 34), третій (позиція 35), четвертий (пози-
ція 36) спеціалізовані послідовні канали зв'язку.
Пульт 2 управління командира містить (див. Фіг.3)
контролер 37 пульта 2 управління командира, по-
годжувальний пристрій 38 пульта 2 управління
командира з органами 39 управління пульта 2
управління командира, шинний формувач 40 з
індикаторами 41 пульта 2 управління командира,
перетворювач 42 напруга/код з джойстиком 43
пульта 2 управління командира. До складу зазна-
ченого контролера 37 пульта 2 управління коман-
дира у свою чергу входять (див. Фіг.3) перший (по-
зиція 44) та другий (позиція 45) стандартні
послідовні канали зв'язку пульта 2 управління ко-
мандира, перший порт (позиція 46) приймання
інформації, перший порт (позиція 47) управління
пульта 2 управління командира, другий порт (по-
зиція 48) управління пульта 2 управління коман-
дира, другий порт 49 приймання інформації пульта
2 управління командира, спеціалізований послідо-
вний канал 50 зв'язку пульта 2 управління коман-
дира. Кожний з підсилювачів (позиції 4 та 5) міс-
тить (див. Фіг.4) мікропроцесор 51 та вихідний
каскад 52. Кожний вимірювальний пристрій (пози-
ції 10 і 11) містить (див. Фіг.5) електронний вимі-
рювач 53 кутових швидкостей, електронний вимі-
рювач 54 проекції сили земного тяжіння,
контролер 55 вимірювального пристрою та пере-
творювачі 56 напруга/код вимірювального при-
строю, до складу зазначеної системи 15 управлін-
ня вогнем входять багатоканальний обертовий
контактний пристрій 57 та пульт 58 командира сис-
теми управління вогнем. Конструктивно і техноло-
гічно у загальному вигляді в цифровому стабіліза-
торі (позиція 1) системи управління вогнем (див.
Фіг.1) пульт 2 управління командира з'єднаний з
пультом 58 командира системи 15 управління вог-
нем та з пультом 9 управління оператора, зазна-
чений пульт 58 командира системи 15 управління
вогнем з'єднаний з багатоканальним обертовим
контактним пристроєм 57 цієї ж системи 15, зазна-
чений пульт 2 управління командира з'єднаний з
багатоканальним обертовим контактним пристро-
єм 57 системи 15 управління вогнем та з блоком 3
управління, блок 3 управління з'єднаний з багато-
канальним обертовим контактним пристроєм 57
системи 15 управління вогнем, першим вимірюва-
льним пристроєм 10, другим вимірювальним при-
строєм 11, датчиком положення 12 та послідовно з
підсилювачем 4 вертикального наведення, підси-
лювачем 5 горизонтального наведення, електро-
двигуном 6 вертикального наведення та електро-
двигуном 7 горизонтального наведення,
підсилювач 4 вертикального наведення з'єднаний
з першими входами електромагнітів приводів 17 та
стопорів 18 башти та блока озброєння, а також
блоком управління механізмами системи управ-
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ління вогнем 21, підсилювач 5 горизонтального
наведення з'єднаний з другими входами електро-
магнітів приводів 17 та стопорів башти та блока
озброєння 18, перші виходи електродвигуна 6 вер-
тикального наведення та електродвигуна 7 гори-
зонтального наведення з'єднані з приводом 22,
багатоканальний обертовий контактний пристрій
57 системи 15 управління вогнем з'єднаний з сис-
темою 16 панорамного бачення, виходи мікропе-
ремикачів 19 башти та мікроперемикачів 20 блока
озброєнь з'єднані, кожний, з багатоканальним
обертовим контактним пристроєм 57 системи 15
управління вогнем, перший електронний вимірю-
вальний пристрій 10 та другий електронний вимі-
рювальний пристрій 11 з'єднані, кожний, послідов-
но з першим (позиція 13) та другим (позиція 14)
нагрівальними елементами, блок 23 озброєння та
башта 8 з'єднані як з першим вимірювальним при-
строєм 10, так і другим вимірювальним пристроєм
11. Конструктивно і технологічно в блоці 3 управ-
ління (див. Фіг.2) перший стандартний послідовний
канал зв'язку (позиція 28) з'єднаний з пультом 9
управління оператора через пульт 2 управління
командира, другий стандартний послідовний канал
зв'язку (позиція 29) з'єднаний із першим входом
багатоканального обертового пристрою 57 та сис-
темою 16 панорамного бачення через зазначений
багатоканальний обертовий контактний пристрій
57, вихід багатоканального обертового пристрою
57 з'єднаний з першим портом приймання інфор-
мації 30 через погоджувальний пристрій 27 блока
3 управління, другий порт приймання інформації
31 блока 3 управління з'єднаний із виходами пер-
шого (позиція 33), другого (позиція 34), третього
(позиція 35) та четвертого (позиція 36) спеціалізо-
ваних послідовних каналів зв'язку та датчика по-
ложення 12, вихід порта управління 32 блока 3
управління з'єднаний з входом першого (позиція
33), другого (позиція 34), третього (позиція 35) та
четвертого (позиція 36) спеціалізованих послідов-
них каналів зв'язку та входом датчика положення
12, виходи першого (позиція 33) та другого (пози-
ція 34) спеціалізованих послідовних каналів зв'язку
з'єднані з входами, відповідно, підсилювача 4 вер-
тикального наведення та підсилювача 5 горизон-
тального наведення, входи третього (позиція 35)
та четвертого (позиція 36) спеціалізованих послі-
довних каналів зв'язку з'єднані, відповідно, з вихо-
дами першого (позиція 10) та другого (позиція 11)
вимірювальних пристроїв, мікроперемикачі 19 ба-
шти та мікроперемикачі 20 блока озброєнь через
багатоканальний обертовий пристрій 57 та пого-
джувальний пристрій 27 з'єднані з першим портом
30 приймання інформації, перший (позиція 28) та
другий (позиція 29) стандартні послідовні канали
зв'язку блока 3 управління, перший (позиція 30) та
другий (позиція 31) порти приймання інформації
блока 3 управління та порт 32 управління блока 3
управління з'єднані між собою взаємними зв'язка-
ми, формувач напруги +5В (позиція 25) з'єднаний з
відповідними споживачами енергії, формувач на-
пруги +12В (позиція 26) з'єднаний з відповідними
споживачами енергії. Конструктивно і технологічно
в пульті 2 управління командира (див. Фіг.3) вхо-
ди/виходи першого (позиція 44) та другого (позиція
45) стандартних послідовних каналів зв'язку з'єд-

нані з входами/виходами багатоканального обер-
тового пристрою 57 системи 15 управління вогнем,
перший порт (позиція 46) приймання інформації
з'єднаний через погоджувальний пристрій 38 пуль-
та 2 управління командира з органами 39 управ-
ління пульта 2 управління командира, перший по-
рт (позиція 47) управління пульта 2 управління
командира з'єднаний через шинний формувач 40 з
індикаторами 41 пульта 2 управління командира,
другий порт (позиція 48) управління пульта 2
управління командира з'єднаний через перетво-
рювач 42 напруга/код з джойстиком 43 пульта 2
управління командира, другий порт 49 приймання
інформації пульта 2 управління командира з'єдна-
ний з виходами перетворювача 42 напруга/код та
спеціалізованого послідовного каналу 50 зв'язку
пульта 2 управління командира, спеціалізований
послідовний канал 50 зв'язку пульта 2 управління
командира з'єднаний з пультом 9 управління опе-
ратора, перший (позиція 44) та другий (позиція 45)
стандартні послідовні канали зв'язку пульта 2
управління командира, перший порт (позиція 46)
приймання інформації, перший порт (позиція 47)
управління пульта 2 управління командира, другий
порт (позиція 48) управління пульта 2 управління
командира, другий порт 49 приймання інформації
пульта 2 управління командира, спеціалізований
послідовний канал 50 зв'язку пульта 2 управління
командира з'єднані послідовно між собою взаєм-
ними зв'язками. Конструктивно і технологічно в
кожному з підсилювачів (позиції 4 та 5) (див. Фіг.4)
перший, другий, третій та четвертий входи мікро-
процесора 51 з'єднані, відповідно, з виходами бло-
ка 3 управління, електромагнітів 17 приводів, сто-
порів 18 башти та блока озброєння, приводу 22 та
з виходами електродвигунів 6 і 7, вихід мікропро-
цесора 51 з'єднаний з входом вихідного каскаду
52, вихід якого з'єднаний з входами електродвигу-
нів 6 і 7, вихід електродвигунів 6 і 7 з'єднано з вхо-
дом приводу 22, другий вихід вихідного каскаду 52
з'єднано з п'ятим входом мікропроцесора 51. Конс-
труктивно і технологічно у кожному з вимірюваль-
них пристроїв (позиції 10 і 11) (див. Фіг.5) вхід еле-
ктронного вимірювача 53 кутових швидкостей
механічно з'єднаний з виходом блоку 23 озброєн-
ня, вихід електронного вимірювача 53 кутових
швидкостей з'єднаний з першим входом контроле-
ра 55 вимірювального пристрою, електронний ви-
мірювач 54 проекції сили земного тяжіння механі-
чно з'єднаний з баштою 8, електронний вимірювач
54 проекції сили земного тяжіння з'єднаний з дру-
гим входом контролера 55 вимірювального при-
строю, перший та другий виходи контролера 55
вимірювального пристрою через перетворювачі 56
напруга/код вимірювального пристрою з'єднані з
блоком 3 управління, а третій вихід контролера 55
вимірювального пристрою з'єднаний, відповідно, з
першим (позиція 13) та другим (позиція 14) нагрі-
вальними елементами цифрового стабілізатора 1.

Згідно з конструктивним виконанням цифрово-
го стабілізатора системи управління вогнем пульт
2 управління командира призначений для форму-
вання команд вмикання приводів 22 вертикального
та горизонтального наведення, під'єднання для
управління стабілізатором інформації пульта сис-
теми 15 управління вогнем (вибраного за коман-



15 36181 16
дою системи 15 управління вогнем), вибору режи-
мів роботи стабілізатора (позиція 1), формування
сигналів джойстика 43, пропорційних потрібним
швидкостям наведення приводів 22 горизонталь-
ного та вертикального наведення, індикації наяв-
ності напруги живлення, встановленого режиму
роботи, вмикання приводів 22 та відмови у роботі
приводів 22, а також сполучення з системою 15
управління вогнем, блоком 3 управління та пуль-
том 9 управління оператора.

Пульт 9 управління оператора призначений
для виконання функцій, аналогічних функціям
пульта 2 управління командира за винятком того,
що він сполучається тільки з пультом 2 управління
командира.

Блок 3 управління призначений для: прийман-
ня по першому та другому стандартному послідо-
вному каналу зв'язку (позиція 28 та 29) блока 3
управління через багатоканальний обертовий кон-
тактний пристрій 57 керуючої інформації з пульта
2 управління командира; управління підсилювача-
ми вертикального (позиція 4) та горизонтального
(позиція 5) наведення; приймання інформації від
датчика положення 12 про величину кута горизон-
тального наведення башти 8 відносно поздовжньої
осі зазначеної башти 8; формування інформації
від першого вимірювального пристрою 10 про кут
нахилу ствола зброї відносно горизонту та кутову
швидкість обертання ствола зброї у вертикальній
площині, а також кутову швидкість обертання та
кут повороту ствола зброї у горизонтальній пло-
щині; приймання інформації від другого вимірюва-
льного пристрою 11 про кут нахилу башти 8 відно-
сно площини горизонту, кутову швидкість
обертання та кут повороту башти 8 у горизонталь-
ній площині і кутову швидкість обертання башти 8
у вертикальній площині; управління роботою сис-
теми 16 панорамного бачення; передачі по пер-
шому та другому стандартному послідовному ка-
налу зв'язку (позиція 28 та 29) блока 3 управління
через багатоканальний обертовий контактний при-
стрій 57 в пульт 2 управління командира інформа-
ції про стан стабілізатора (позиція 1) та системи 16
панорамного бачення (див. Фіг.1-2).

Підсилювачі вертикального (позиція 4) та го-
ризонтального (позиція 5) наведення призначені
для: приймання керуючої інформації з блока
управління 3; формування сигналів вмикання еле-
ктромагнітів приводів 17 стопорів башти та блока
озброєння 18; формування напруги управління
електродвигунами (позиції 6 і 7), тривалість імпу-
льсу якої пропорціональна заданому коду; контро-
лю температури силових транзисторів (вихідних
каскадів); формування сигналів обмеження стру-
му; контролю стану підсилювачів (позиції 4 і 5),
електромагнітів приводів 17 та стопорів башти та
блока озброєння 18 і видачі його коду у блок 3
управління; формування кодів, пропорціональних
струму електродвигунів (позиції 6 і 7).

Перший (позиція 10) та другий (позиція 11)
вимірювальні пристрої призначені для вимірюван-
ня кута нахилу башти 8, кутових швидкостей обер-
тання башти 8 відносно вертикальної та горизон-
тальних осей, інтегрування виміряних кутових
швидкостей для формування кутів повороту в зе-

мній системі координат і видачі зазначеної інфор-
мації в блок 3 управління.

Датчик положення 12 призначений для вимі-
рювання кута повороту башти 8 відносно шасі у
горизонтальній площині і видачі за запитом стан-
дартного коду у блок 3 управління.

Електродвигуни (позиції 6 і 7) призначені для
обертання башти 8 та блока 23 озброєння і ком-
плектації збурюючих моментів.

Перший вимірювальний пристрій 10 розміще-
ний на осі блока 23 озброєння бойового модуля,
другий вимірювальний пристрій 11, блок З управ-
ління, підсилювач 4 вертикального наведення і
підсилювач 5 горизонтального наведення розмі-
щені у башті 8 бойового модуля, пульт 2 управлін-
ня командира і пульт 9 управління оператора роз-
міщені в корпусі бойової машини.

Управління цифровим стабілізатором 1 може
здійснюватися з пульта 2 управління командира та
з пульта 9 управління оператора. Командир та
оператор можуть вмикати або вимикати цифровий
стабілізатор (позиція 1), наводити башту 8 у гори-
зонтальній площині та блок 23 озброєння у верти-
кальній площині, вибирати режими роботи та кон-
тролювати стан цифрового стабілізатора (позиція
1).

Обмін інформацією між пультом 2 управління
командира цифрового стабілізатора 1 та системою
15 управління вогнем здійснюється по першому та
другому стандартним послідовним каналам (пози-
ція 28 та 29) зв'язку блока управління з певною
частотою у певному форматі за допомогою відпо-
відних кодів за ініціативою системи 15 управління
вогнем (див. Фіг.2).

При роботі цифрового стабілізатора 1 обмін
інформацією між пультом 2 управління командира
та блоком 3 управління здійснюються через бага-
токанальний обертовий контактний пристрій 57 по
аналогічному першому та другому стандартним
послідовним каналам (позиція 28 та 29) зв'язку
блока управління (див. Фіг.1-2).

Процес стабілізації здійснюється таким чином.
Стабілізація наведення стволів у вертикальній

площині відносно горизонтальної площини здійс-
нюється таким чином.

У якості задаючого впливу у приводі 22 верти-
кального наведення використовується нульовий
кут. У блоці 3 управління на підставі коду кута вер-
тикального наведення першого (позиція 10) вимі-
рювального пристрою формується похибка наве-
дення, що дорівнює куту нахилу блока озброєння з
протилежним знаком. Похибка використовується
для формування сигналів управління електродви-
гуном 6. Для підвищення точності та усталеності
роботи приводу 22 вертикального наведення ви-
користовуються сигнали, пропорціональні кутовим
швидкостям обертання башти 8 та блока озброєн-
ня 23. Цим забезпечується утримання осі озбро-
єння у вертикальній площині.

Для управління положенням блока озброєння
23 сигнали від джойстика 43 інтегруються та вико-
ристовуються у якості задаючого впливу. Тим са-
мим забезпечується необхідна швидкість наве-
дення зброї у вертикальній площині.

Стабілізація положення стволів у горизонта-
льній площині здійснюється таким чином.
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Після вмикання електроживлення привід 22

горизонтального наведення встановлює башту 8 у
нульове положення по інформації датчика 12 по-
ложення. У блоці 3 управління запам'ятовується
код кута горизонтального наведення другого (по-
зиція 11) вимірювального пристрою, величина яко-
го у подальшому використовується у якості задаю-
чого впливу. У подальшому цей код
використовується у якості сигналу зворотного зв'я-
зку для управління положенням башти 8.

У блоці 3 управління формується похибка на-
ведення, що дорівнює різниці між задаючим впли-
вом та кодом поточного кута горизонтального на-
ведення другого (позиція 11) вимірювального
пристрою. Похибка використовується для форму-
вання сигналу управління електродвигуном 7. Для
підвищення точності та усталеності роботи приво-
ду 22 горизонтального наведення використову-
ються сигнали, пропорціональні кутовим швидко-
стям обертання башти 8 та блока озброєння 23.
Цим забезпечується утримання положення башти
8 та ствола у горизонтальній площині.

Для управління положенням башти 8 сигнали
від джойстика 43 інтегруються, підсумовуються із
запам'ятованим для стабілізації значенням кута і
використовуються у подальшому в якості задаючо-

го впливу. Тим самим забезпечується необхідна
швидкість наведення у горизонтальній площині.

Цифровий стабілізатор (позиція 1) спрягається
з такими системами та пристроями бойового мо-
дуля:

- системою управління вогнем;
- системою 16 панорамного бачення;
-  кінцевими вимикачами кутів підвищення та

зниження;
- редукторами приводів 22 горизонтального та

вертикального наведення.
Підвищення ефективності застосування циф-

рового стабілізатора системи управління вогнем,
що заявляється, у порівнянні з прототипом, дося-
гається шляхом введення до складу стабілізатора
додаткового обладнання, яке забезпечує надійну
стабілізацію зброї і наведення її на рухому ціль.
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