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(73) НАЦІОНАЛЬНИЙ АЕРОКОСМІЧНИЙ УНІВЕР-
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(57) Система керування космічним літальним апа-
ратом, що складається з датчика кута, датчика 

кутових швидкостей, першого та другого масштаб-
ного блоків, послідовно з'єднаних підсилювача 
потужності, електродвигуна, ротора електродвигу-
на, тахометра, яка відрізняється тим, що додат-
ково введено мікропроцесорний пристрій, перший і 
другий вхід якого з'єднані з виходами першого і 
другого масштабних блоків відповідно, вихід мік-
ропроцесорного блока з'єднаний із входом підси-
лювача потужності. 

 
 

 
 

Корисна модель відноситься до автоматичного 
керування, зокрема до керування рухом космічно-
го літального апарата (КЛА) навколо центра мас. 

Відома найбільш близька в технічному змісті 
система керування космічного літального апарата 
[патент України № 67029, МПК B64G1/24, опублі-
кований 15.04.2004, бюлетень № 6] - прототип, в 
основу якого покладена силова системи стабіліза-
ції за допомогою маховиків з використанням нега-
тивного зворотного зв'язку для забезпечення кра-
щої точності і якості керування. 

Система керування КЛА складається з : датчи-
ка кута, датчика кутових швидкостей, які послідов-
но з'єднані з першим та другим масштабними бло-
ками, а їх виходи з входом формувача закону 
керування, той в свою чергу-з інтегратором, інтег-
ратор з порівнюючим пристроєм, далі послідовно 
з'єднані підсилювач потужності, електродвигун, 
ротором електродвигуна, тахометром, вихід якого 
подається на другий вход порівнюючого пристрою. 

Недолік прототипу полягає в тому що він має 
великі масо-габаритні показники. 

Поставлена задача зменшити масо-габаритні 
показники системи керування космічного літально-
го апарата. 

Задача вирішується тим, що в систему керу-
вання космічним літальним апаратом, що склада-
ється з датчика кута, датчика кутових швидкостей, 
першого та другого масштабного блоків, послідов-
но з'єднаних підсилювача потужності, електродви-
гуна, ротора електродвигуна, тахометра, згідно з 
корисною моделлю в яку введено мікропроцесор-

ний пристрій, перший і другий вхід якого з'єднані з 
виходами першого і другого масштабних блоків 
відповідно, вихід мікропроцесорного блоку 
з’єднаний зі входом підсилювача потужності. 

Суть винаходу пояснюється кресленнями, де 
на Фіг. зображена структурна схема системи керу-
вання. 

Система керування КЛА складається з: датчи-
ка кута 1, датчика кутових швидкостей 2, які послі-
довно з'єднані з першим масштабним блоком 3, та 
другим масштабним блоком 4, а їх виходи з вхо-
дами мікропроцесорного пристрою 5, далі послі-
довно з'єднані підсилювач потужності 6, електрод-
вигун 7, ротор електродвигуна 8, тахометр 9, вихід 
якого подано на мікропроцесорний пристрій 5. 

Система функціонує наступним чином: датчик 
кута 1 видає сигнал пропорційний куту відхилення 

, а датчик кутових швидкостей 2 сигнал . Мас-

штабні блоки 3 і 4 перетворюють ці сигнали у від-
повідні напруги. Введений мікропроцесорний при-
стрій 5 реалізує диференціювання датчика кута 1 і 
по закону керування формує керуючий сигнал. 
Введення мікропроцесорного пристрою 5 замість 
інтегратора, формувача закону керування і порів-
нюючого пристрою, які мають великі масо-
габаритні характеристики дозволило Їх зменшити. 
Керуючий сигнал інтегрується, підходить на підси-
лювач потужності 6 и на електродвигун 7. За до-
помогою тахометра 9 визначається швидкість 
обертання ротора 8, по якій формується зворотній 
зв'язок. 
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Таким чином, запропонована корисна модель 
дозволяє зменшити масо-габаритні характеристи-

ки.
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