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(57) Система керування вогнем танка, що містить
блок керування приводами, балістичний обчислю-
вач, блок індикації, механізм заряджання, нічний
приціл, денний приціл, що складається з датчика
кута вертикального наведення, кінематично зв'я-
заного з гіростабілізатором, пульта керування,
перший вихід якого з'єднаний з першим входом
гіростабілізатора, пристрою введення типу баліс-
тик, пристрою введення дальності, з'єднаного з

першим входом балістичного обчислювача, другий
вхід якого з'єднаний з пристроєм введення типу
балістик і механізмом заряджання, яка відрізня-
ється тим, що в систему керування вогнем введе-
ний блок обробки інформації, у нічний приціл вве-
дений блок індикації, другий вихід пульта
керування з'єднаний з другим входом гіростабілі-
затора, який кінематично зв'язаний з датчиком
кута горизонтального наведення, який з'єднаний з
першим входом блока обробки інформації і третім
входом балістичного обчислювача, четвертий вхід
якого з'єднаний з датчиком кута вертикального
наведення, який з'єднаний з другим входом блока
обробки інформації, третій, четвертий, п'ятий і
шостий входи якого з'єднані ВІДПОВІДНО З пристро-
єм введення дальності, пристроєм введення типу
балістик, механізмом заряджання, пристроєм дуб-
люючого керування, а перший, другий, третій, чет-
вертий, п'ятий, шостий виходи блока обробки ін-
формації з'єднані ВІДПОВІДНО з першим, другим,
третім, четвертим, п'ятим, шостим входами блока
індикації, причому вихід балістичного обчислювача
з'єднаний з блоком керування приводами

О

Винахід стосується бронетанкової техніки, зо-
крема систем керування вогнем танка

Відома система керування вогнем танка, що
містить денний і нічний приціли, блок керування
приводами, балістичний обчислювач Нічний при-
ціл кінематичне зв'язаний з гарматою і денним
прицілом (див "ТанкТ-64А Техническое описание
и инструкция по эксплуатации", книга 1, МОП
СССР, 1973г, стр 190-193)

Дана система керування вогнем забезпечує
стабілізацію гармати у вертикальній площині при
наведенні системи на ціль і дозволяє вести стрі-
льбу в нічних умовах Проте визначення парамет-
рів стрільби здійснюється оператором за допомо-
гою далекомірних шкал, шкал бічних поправок,
шкал становлення кутів прицілювання, а також
залежить' від фізичного стану оператора Тому при
визначенні параметрів стрільби допускаються по-
хибки і збільшується час на підготовку до пострілу

Відома система керування вогнем, яка містить

блок керування приводами, балістичний обчислю-
вач у вигляді розрахункового блока з потенціомет-
ром поправок, механізм заряджання, денний і ніч-
ний приціли Денний приціл складається з блока
індикації, гіростабілізатора, кінематичне зв'язаного
з датчиком кута вертикального наведення, перший
вихід якого з'єднаний з першим входом гіростабілі-
затора, а другий вихід з'єднаний з блоком керу-
вання приводами У денний приціл також входять
пристрій введення типу балістик, пристрій введен-
ня дальності , який з'єднаний з першим входом
балістичного обчислювача, другий вхід якого з'єд-
наний з пристроєм введення типу балістик і меха-
нізмом заряджання Блок індикації з'єднаний з ба-
лістичним обчислювачем, який з'єднаний з блоком
керування приводами Нічний приціл містить голо-
вне дзеркало, кінематичне зв'язане з гарматою
(див "СУО Комплекс 1А40 Инструкция по эксплу-
атации" БЛ 1 335 062 ИЭ Издание МО СССР, М ,
1987г)
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У ВІДОМІЙ системі керування вогнем можна

оперативно визначати тільки один параметр - кут
бічного попередження, який вводиться у блок ін-
дикації Проте при визначенні кута попередження
не враховуються поправки від бічного вітру, крену
осі цапф гармати та ІНШІ складові, величина яких
сумірна з поправкою на кутову швидкість ЦІЛІ При
виборі типу боєприпасу затрачується додатковий
час для знаходження на лицьовій панелі прицілу
визначеного положення перемикача типу балістик,
тобто збільшується час на підготовку пострілу При
вимірюванні дальності використовується усеред-
нена дальність, а у випадку помилки при її вимі-
рюванні усереднена дальність не буде відповідати
и реальному значенню Крім того, оператору не
повідомляється про помилку при вимірюванні да-
льності, внаслідок чого при стрільбі можливі непо-
падання в ціль, що знижує ефективність стрільби

Таким чином відома система керування вог-
нем танка дозволяє у денних умовах оперативно
визначати тільки один параметр стрільби - кут біч-
ного попередження У нічних умовах ведення бою
така система неефективна

В основу винаходу поставлено задачу удоско-
налення системи керування вогнем танка шляхом
введення додаткових елементів і зв'язків МІЖ НИМИ,
що дозволяє оперативно і точно визначати пара-
метри стрільби, забезпечуючи підвищення точно-
сті стрільби нічних умовах

Поставлена задача вирішується тим, що у ві-
дому систему керування вогнем танка, яка містить
блок керування приводами, балістичний обчислю-
вач, блок індикації, механізм заряджання, нічний
приціл, денний приціл, що складається з датчика
кута вертикального наведення, кінематичне зв'я-
заного з гіростабілізатором, пульта керування,
перший вихід якого з'єднаний з першим входом
гіростабілізатора, пристрою введення типу баліс-
тик, пристрою введення дальності, з'єднаного з
першим входом балістичного обчислювача, другий
вхід якого з'єднаний з пристроєм введення типу
балістик і механізмом заряджання, згідно з вина-
ходом, у систему керування вогнем введений блок
обробки інформації, у нічний приціл введений блок
інформації, другий вихід пульта керування денного
прицілу з'єднаний з другим входом гіростабіліза-
тора, який кінематичне зв'язаний з датчиком кута
горизонтального наведення, який з'єднаний з пер-
шим входом блока обробки інформації і третім
входом балістичного обчислювача, четвертий вхід
якого з'єднаний з датчиком кута вертикального
наведення, який з'єднаний з другим входом блока
обробки інформації, третій, четвертий, п'ятий і
шостий входи якого з'єднані ВІДПОВІДНО З пристро-
єм введення дальності, пристроєм введення типу
балістик, механізмом заряджання, пристроєм дуб-
люючого керування, а перший, другий, третій, чет-
вертий, п'ятий, шостий виходи блока обробки ін-
формації з'єднані ВІДПОВІДНО з першим, другим,
третім, четвертим, п'ятим, шостим входами блока
індикації, причому вихід балістичного обчислювача
з'єднаний з блоком керування приводами

З'єднання виходів блока обробки інформації з
ВІДПОВІДНИМИ входами блока індикації та іншими
елементами системи керування дозволяє вводити
в блок обробки інформації електричні сигнали, які

відповідають певному призначенню параметра
стрільби з урахуванням статичних і динамічних
поправок Сигнали, що вводяться, перетворюють-
ся в кодові сигнали, що надходять до блока інди-
кації по каналах, що відповідають призначенню
кожного електричного сигналу, за рахунок чого
оперативно і точно визначаються параметри стрі-
льби в нічних умовах ведення бою

На кресленні зображена функціональна схема
системи керування вогнем танка, що заявляється

Система керування вогнем танка містить при-
від 1 башти 2, привід 3 гармати 4, які з'єднані з
блоком 5 керування приводами, денний приціл 6,
балістичний обчислювач 7, нічний приціл 8, меха-
нізм 9 заряджання Денний приціл 6 складається з
пульта 10 керування, пристрою 11 введення даль-
ності, пристрою 12 введення типу балістик, гіро-
стабілізатора 13, який кінематичне зв'язаний з да-
тчиком 14 кута вертикального наведення і
датчиком 15 кута горизонтального наведення Пе-
рший і другий виходи пульта 10 керування денного
прицілу 6 з'єднані ВІДПОВІДНО З першим і другим
входами гіростабілізатора 13 Пристрій 11 введен-
ня дальності з'єднаний з першим входом балістич-
ного обчислювача 7 Пристрій 12 введення типу
балістик з'єднаний з другим входом балістичного
обчислювача 7 і механізмом 9 заряджання Датчик
15 кута горизонтального наведення кінематичне
зв'язаний з баштою 2 і з'єднаний з першим входом
блока 16 обробки інформації і третім входом балі-
стичного обчислювача 7 Датчик 14 кута вертика-
льного наведення кінематично зв'язаний з гарма-
тою 4 і з'єднаний з другим входом блока 16
обробки інформації та з четвертим входом баліс-
тичного обчислювача 7 Третій, четвертий, п'ятий,
шостий входи блока 16 обробки інформації з'єдна-
ні ВІДПОВІДНО з пристроєм 11 введення дальності,
пристроєм 12 введення типу балістик, механізмом
9 заряджання і пристроєм 17 дублюючого керу-
вання Перший, другий, третій, четвертий, п'ятий,
шостий виходи блока 16 обробки інформації з'єд-
нані ВІДПОВІДНО з першим, другим, третім, четвер-
тим, п'ятим, шостим входами блока 18 індикації
нічного прицілу 8 Вихід балістичного обчислювача
7 з'єднаний з блоком 5 керування приводами

Елементи, які вводяться заново, системи ке-
рування вогнем, що заявляється, можуть бути ви-
конані на основі типових електрорадюелементів і
мікросхем Блок обробки інформації може бути
виконаний на основі мікросхем типу 53 З ЛАЗ,
533ИЕ10, 594ПА1, 533ТМ9, 572ПА1А, 153УДЗ,
140УДЗ, 590КН5, 521САЗ

Блок індикації може бути виконаний на основі
мікросхем типу 556РТ5, 533ЛА13, 564ИК2

Система керування вогнем, що заявляється,
працює таким чином

При стрільбі з ходу по рухомій ЦІЛІ в нічних
умовах у системі керування вмикаються в коло
електроживлення денний приціл 6, нічний приціл
8, балістичний обчислювач 7, блок 5 керування
приводами, пристрій 12 введення типу балістик,
механізм 9 заряджання, блок 16 обробки інформа-
ції, блок 18 індикації Електричні сигнали датчика
14 кута вертикального наведення і датчика 15 кута
горизонтального наведення надходять ВІДПОВІДНО
до другого і першого входів блока 16 обробки ін-
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формації і до четвертого і третього входів балісти-
чного обчислювача 7 Електричні сигнали при-
строю 12 введення типу балістик і механізму 9
заряджання надходять ВІДПОВІДНО ДО четвертого і
п'ятого входів блока 16 обробки інформації і до
другого входу балістичного обчислювача 7 3 пер-
шого, другого, четвертого, п'ятого виходів блока 16
обробки інформації електричні сигнали, що відпо-
відають призначенню сигналів, що надходять від
указаних вище елементів, надходять до першого,
другого, четвертого, п'ятого входів блока 18 інди-
кації

При визначенні балістичним обчислювачем 7
кута прицілювання з урахуванням статичних і ди-
намічних поправок електричний сигнал з виходу
балістичного обчислювача 7 надходить до блока 5
керування приводами На виході блока 5 керуван-
ня приводами формуються електричні сигнали ,
що надходять ВІДПОВІДНО ДО приводу 3 гармати 4 і
приводу 1 башти 2 Привід 3 переміщує гармату 4,
яка діє на датчик 14 кута вертикального наведен-
ня, при цьому на його виході з'являється сигнал,
величина якого пропорційна величині кута приці-
лювання Електричний сигнал з виходу датчика 14
кута вертикального наведення через балістичний
обчислювач 7 надходить до блока 5 керування
приводами Електричні сигнали з виходу блока 5
керування приводами надходять до приводу З
гармати 4 і приводу 1 башти 2, які переміщують
гармату 4 і башту 2 на величину кута непогоджен-
ня до тих пір, поки на вході блока 5 керування
приводами електричний сигнал не буде рівний "0"
Отже, башта 2 і гармата 4 знаходяться в узгодже-
ному положенні з ЛІНІЄЮ візування денного прицілу
6 і нічного прицілу 8

При визначенні кута бічного попередження
оператор зчитує на блоці 18 індикації інформацію
про величину кута попередження та його знак і
рукояткою (на кресленні не показано) пульта 10
керування через гіростабілізатор 13 діє на датчик
15 кута горизонтального наведення При цьому на
його виході з'являється сигнал, величина якого
пропорційна величині кута попередження Елект-
ричний сигнал з виходу датчика 15 кута горизон-
тального наведення через балістичний обчислю-
вач 7 надходить до входу блока 5 керування

приводами Електричні сигнали з виходу блока 5
керування приводами надходять до приводу 1
башти 2, який перемішує башту 2 до тих пір, поки
на вході блока 5 керування приводами електрич-
ний сигнал не буде рівний "0" Отже, башта 2 узго-
джена з ЛІНІЄЮ візування денного прицілу 6 і нічно-
го прицілу 8 по горизонту

В реальних умовах ведення бою при наведен-
ні системи керування на рухому ціль значення кута
бічного попередження буде постійно змінюватися і
його нове значення кожний раз буде фіксуватися
на блоці 18 індикації Оператор завжди може шви-
дко і точно навести систему керування на ціль по
горизонту, узгодивши положення башти 2 з ЛІНІЄЮ
візування денного і нічного прицілів 6 і 8

Після наведення системи керування вогнем на
ціль у вертикальній і горизонтальних площинах
оператор вмикає в коло електроживлення пристрій
11 введення дальності Електричний сигнал з ви-
ходу пристрою 11 введення дальності надходить
до першого входу балістичного обчислювача 7 і до
третього входу блока 16 обробки інформації З
третього виходу блока 16 обробки інформації сиг-
нал надходить до третього входу блока 18 індика-
ції, на якому фіксується цифрове значення даль-
ності Одержана інформація про дальність
дозволяє оператору в разі помилки, допущеної
при її вимірюванні, зробити повторне вимірюван-
ня Таким чином оператор швидко і точно за допо-
могою системи керування вогнем наводить гарма-
ту 4 на ціль і, при наявності на блоці 18 індикації
інформації щодо типу балістики та щодо готовнос-
ті гармати 4 до стрільби, здійснює постріл по ЦІЛІ

У разі переходу керування системою керуван-
ня вогнем від оператора до командира танка
останній вмикає в колі електроживлення пристрій
17 дублюючого керування Електричний сигнал з
виходу пристрою 17 дублюючого керування над-
ходить через блок 16 обробки інформації до шос-
того входу блока 18 індикації При цьому на блоці
18 індикації фіксується інформація про перехід
керування системою до командира танка

Таким чином система керування вогнем
танка, що заявляється, дозволяє оперативно і то-
чно вести стрільбу з ходу в нічних умовах по рухо-
мій ЦІЛІ
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