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(57) 1. Система керування просторовим положен-
ням артилерійського снаряда, що включає корпус-
ну та носову секції, з'єднані через контролер обер-
тання з приводом, аеродинамічні поверхні,
жорстко приєднані до носової секції, електронної
апаратури з датчиком кутової швидкості, прийма-
чем та антеною системи супутникової навігації,
котрі взаємодіють з контролером обертання, яка

відрізняється тим, що носову секцію встановлено
на корпусній секції із спроможністю відхилення
відносно поздовжньої осі снаряда за допомогою,
наприклад, механічних штовхачів, а аеродинамічні
поверхні розміщено двома групами у передній та
задній частинах носової секції, причому кількість
аеродинамічних поверхонь в кожній групі стано-
вить вісім одиниць, а аеродинамічні поверхні на
задній частині носової секції виконані у вигляді
пілонів, що встановлені під кутом відносно потоку.
2. Система керування просторовим положенням
артилерійського снаряда за п. 1, яка відрізняєть-
ся тим, що носову секцію встановлено на корпус-
ній секції із спроможністю фіксованого відхилення
відносно поздовжньої осі снаряда, причому у ба-
зовому положенні носової секції забезпечується
обертання снаряда у площині стрільби у напрямі
зміни кута нахилу траєкторії польоту снаряда.
3. Система керування просторовим положенням
артилерійського снаряда за п. 1, яка відрізняєть-
ся тим, що пілони на задній частині носової секції
встановлено із спроможністю керованої зміни кута
їх установки.

Винахід належить до техніки керованого
озброєння, зокрема, але не виключно, до систем
управління положенням артилерійських снарядів у
польоті.

Сучасний рівень у цієї галузі техніки характе-
ризується різноманітністю систем, що забезпечу-
ють управління просторовим положенням ракет [1,
с.333-350] та снарядів різного призначення та ка-
лібру. В останній час дістали широкого розвитку
системи управління просторовим положенням да-
лекобійних артилерійських снарядів різного при-
значення та калібру у польоті саме за інформаці-
єю від систем глобального позиціонування (GPS,
ГЛОНАСС, Galileo). Це пояснюється доволі ваго-
мим значенням проблеми підвищення влучності
саме артилерійських систем, бо вони є головним
вирішальним засобом на полі бою.

Втім, йти по шляху клонування традиційних
систем управління ракетами та снарядами не є
оптимальним з огляду на складність та дорожнечу
таких систем повної структури для дуже обмеже-
ного габариту снарядів найбільш поширених калі-
брів 155, 125 або навіть 105 міліметрів.

Разом з тим, є приклад й такого повносхемно-
го рішення, де система управління містить й
трьохосьову інерційну платформу, й датчик обер-
тів, й комп’ютер з пам’яттю та програмними забез-
печенням, й GPS- приймач з антеною та платою
електричних роз’ємів [2]. Завершують контур
управління приводи управління обертанням та
аеродинамічні рулі із приводами. Дуже компактна
та функціональна система управління, де рух ру-
лів спричиняє своєрідна тарілка автомата переко-
су [3], де рулі з’являються в повітряному потоці
тільки за необхідністю.
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Інший варіант рульових пристроїв малого га-
бариту для тримірного управління дано в патенті
[4],  де в якості рулів використовуються щитки,  що
відхиляються кожний в одній площині.

Задача вирішення функцій управління в жорс-
тко обмежених габаритах потребує компромісної
відмови від менш значущих функцій та систем і
найрадикальніше вирішується в системі двомірно-
го управління артилерійським снарядом [5].

Більшість існуючих рішень потребує повного
складу (за числом каналів управління - тангаж,
рискання, крен, рулі) приводів, як правило, елект-
ричних, та елементів їх живлення, що є досить
важким та об’ємним.

Саме тому такі технічні рішення не є ефектив-
ними, оскільки їх конструкції потребують досить
великого простору для розміщення й електромо-
торів, й приводів, й приладів точної механіки, й
елементів живлення.

Найближчою до запропонованого технічного
рішення є система управління снаряду, що описа-
на у патенті США 6981672 [5], яка обрана як про-
тотип.

В патенті представлена передня частина сна-
ряда, що включає корпусну та носову частини, що
з’єднані за допомогою пристрою контролю обер-
тання таким чином, що при обертанні корпусної
частини у один бік носова частина обертається у
другий бік. Носова частина обладнана першою та
другою аеродинамічними поверхнями, що жорстко
приєднані до неї таким чином, щоб забезпечити її
обертання у другому напрямі протягом польоту
снаряду.

Носова частина обладнана третьою та четве-
ртою аеродинамічними поверхнями, що також жо-
рстко приєднані до неї таким чином, щоб, коли
носова частина обертається, вони не спричиняли
впливу на політ снаряду, але при зупинці обертан-
ня третя та четверта аеродинамічні поверхні про-
дукували момент та поздовжню силу, що задіють
зміну траєкторії польоту снаряду.

При цьому перша та друга аеродинамічні по-
верхні розміщені на протилежних сторонах носової
частини під однаковим кутом (окремий признак)
чотири градуси в протилежних напрямах.

Третя та четверта аеродинамічні поверхні є
такими, що управляють польотом і також розміще-
ні на протилежних сторонах носової частини під
однаковим кутом (окремий признак) чотири граду-
си в однакових напрямах.

Заявляється також, що кути розміщення пер-
шої-другої та третьої-четвертої аеродинамічних
поверхонь можуть бути різними.

Природно, що винахід передбачає наявність
системи навігації, з’єднаної з пристроєм контролю
обертання задля призупинення обертання носової
частини з метою здійснення корекції курсу польоту
снаряду, або вільного її обертання без будь-якого
впливу на його політ.

Конструктивна реалізація пристрою за вина-
ходом [5], включає в себе корпусну частину та дві
секції носової частини, що їх розділено підшипни-
ками. В середній секції розміщено електронну
апаратуру, до її оболонки жорстко приєднано усі
рулі, в самій оболонці змонтовано обмотки елект-

родвигуна (електродвигун тим самим вбудовано в
конструкцію пристрою). Так саме, близь верхнього
підшипника також встановлено електромотор.

Хоча у винаході заявляється мінімізація дода-
ткового аеродинамічного опору та інших чинників,
що ведуть до втрат дальності польоту, очевидно,
що застосування рулів з постійним кутом атаки
неминуче спричинить зайвий опір, що є своєрід-
ною платою за компактність та простоту. Можна
також очікувати, що реакція системи буде декілька
повільною через потребу очікування циклу розго-
ну-зупинки носової секції.

В основу винаходу поставлена задача удоско-
налення конструкції системи управління просторо-
вим положенням снаряду таким чином,  щоб під-
вищити її ефективність в цілому за рахунок іншої
форми рулів, взаємного розташування елементів
системи управління та їх взаємодії, а саме:

- носову секцію встановлено на корпусній сек-
ції з спроможністю відхилення відносно поздовжній
осі снаряду за допомогою, наприклад, рухомих
механічних упорів,

- аеродинамічні поверхні розміщено двома
групами у передній та задній частинах носової
секції,

- кількість аеродинамічних поверхонь в кожній
групі є визначеною,

- аеродинамічні поверхні на задній частині но-
сової секції виконані у вигляді пілонів (крил над-
звичайно малого подовження), що встановлені під
кутом відносно потоку,

- носову секцію встановлено на корпусній сек-
ції з спроможністю фіксованого відхилення віднос-
но поздовжній осі снаряду,

- у базовому положенні носової секції забезпе-
чується обертання снаряду у площині стрільби
синхронно із зміною кута нахилу траєкторії польо-
ту снаряду,

- пілони на задній частині носової секції вста-
новлено із спроможністю змінювати кут установки
відносно потоку.

Для органів управління суттєво важливим є
використання простору по окружності снаряду при
розташуванні аеродинамічних поверхонь, що
означає можливість підвищення ефективності усієї
системи, змінюючи їх кількість (Фіг.1). Досить важ-
ливим є факт, що існує оптимальна кількість аеро-
динамічних поверхонь, а саме вісім.

Спроможність реалізації повільної зміни кута
установки пілонів відносно потоку є досить суттє-
вою перевагою, оскільки швидкісні напори по трає-
кторії польоту снаряду змінюється на декілька по-
рядків і контролеру обертання буде необхідно
переборювати надлишкову ефективність пілонів.

Поставлена задача вирішується таким чином,
що в запропонованій конструкції системи управ-
ління просторовим положенням снаряду носову
секцію встановлено на корпусній секції з спромож-
ністю відхилення відносно поздовжній осі снаряду
за допомогою, наприклад, рухомих механічних
штовхачів, а аеродинамічні поверхні розміщено
двома групами у передній та задній частинах но-
сової секції, причому кількість аеродинамічних
поверхонь в кожній групі становить вісім одиниць,
а аеродинамічні поверхні на задній частині носової
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секції виконані у вигляді пілонів, що встановлені
під кутом відносно потоку. Як варіант, носову сек-
цію може бути також встановлено на корпусній
секції з спроможністю фіксованого відхилення від-
носно поздовжній осі снаряду, причому у базовому
положенні носової секції забезпечується обертан-
ня снаряду у площині стрільби синхронно із зміною
кута нахилу траєкторії польоту снаряду, а пілони
на задній частині носової секції встановлено із
спроможністю змінювати кут установки.

Для пояснення запропонованої конструкції си-
стеми управління просторовим положенням сна-
ряду додаються креслення та її детальний опис.

На кресленнях зображено:
На Фіг.1 - Діаграма ефективності (у відсотках)

варіантів системи в залежності від кількості стабі-
лізаторів;

На Фіг.2 - Загальний вид системи;
На Фіг.3 - Спрощена компонувальна схема си-

стеми.
Корпусна 1та носова 2 секції з’єднані через

контролер обертання 3, оснащений приводом 4.
На носовій секції 2 встановлено аеродинамічні

поверхні 5, всередині її сформовано відсік елект-
ронної апаратури 6.

На корпусній секції 1 встановлено антену 7 си-
стеми супутникової навігації.

Аеродинамічні поверхні розміщені двома гру-
пами 51 та 52 у передній та задній частинах носо-
вої секції 2.

Уся система управління просторовим поло-
женням снаряду змонтована на корпусі снаряда
10.

В польоті носова секція 2 відхиляється від ба-
зового положення навколо шарніру 8 за допомо-
гою механічних штовхачів 9, за рахунок чого ство-
рюються сили та моменти, що спричиняють
корегування траєкторії польоту снаряду.

Дана конструкція реально мінімізує додатко-
вий аеродинамічний опор та інші чинники, що ве-
дуть до втрат дальності польоту, та забезпечує
високу реакцію системи завдяки відсутності циклу
розгону-зупинки обертання носової секції.
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