
В процессе наземной стендовой отработки изделий

ракетно)космической техники при проведении ком)

плексных испытаний задействуются три основные мак)

росистемы: система управления, информационно)из)

мерительная система медленноменяющихся парамет)

ров и информационно)измерительная система быстро)

меняющихся параметров[1]. Определение технического

состояния объекта испытаний в ходе эксперимента

проводится по показаниям информационно)измери)

тельной системы медленноменяющихся параметров

[2]. На систему управления (помимо задач управления)

также возлагается проверка исправности объекта испы)

таний. При этом каждая из систем, обеспечивающих

процесс комплексных испытаний, обладает независи)

мым информационным пространством, что приводит к

необходимости послесеансной обработки результатов

[3]. В процессе этой обработки производится построе)

ние единого информационного пространства на основе

зарегистрированных результатов работы системы уп)

равления и информационно)измерительной системы.

Использование данной технологии получения истин)

ных сведений о техническом состоянии объекта испы)

таний занимает длительное время, что при условиях ог)

раниченности во времени и средствах, выделяемых на

этап комплексных испытаний, нерационально.

Решение задачи о создании единого информаци)

онного пространства сопровождения процессов уп)

равления и контроля при проведении комплексных

гидропроливочных испытаний пневмогидравличес)

ких систем (ПС) подачи компонентов рабочего тела

в двигательную установку типовых изделий требует

рассмотрения следующих вопросов [2, 4]:

• выделение определяющих параметров из обще)

го потока регистрируемой информации для решения

задач управления и диагностирования в масштабе РВ

эксперимента;

• разбиение шагов циклограммы на характерные

интервалы, каждому из которых ставится в соответст)

вие вектор текущего состояния из определяющих па)

раметров;

• определение мощности информационных пото)

ков;

• обеспечение достоверности выдачи управляю)

щего сигнала при реализации циклограмм управле)

ния, а также подтверждение достоверности зарегист)

рированных сигналов определяющих параметров.

Для решения поставленной задачи необходимо при)

менять комбинированную систему автоматизирован)

ного контроля с функциями управления. Данная систе)

ма должна осуществлять оперативный контроль состо)

яния стендового изделия в масштабе РВ эксперимента

и проводить запись значений регистрируемых сигналов

для послесеансного анализа результатов испытаний.

Причем универсальная ИИУС помимо реализации

циклограммы в масштабе РВ эксперимента должна осу)

ществлять диагностирование состояния пневмогидрав)

лической системы подачи, оперируя аналогово)дис)

кретной информацией с учетом влияния стендовых си)

стем. ИИУС, выполняющая вышеперечисленные

функции, называется системой технического диагнос)

тирования с функциями управления. Она должна

функционировать при подготовке к комплексным ис)

пытаниям, при проведении испытаний и при послесе)

ансных операциях. Следует отметить, что при определе)

нии состава технических средств данной системы необ)

ходимо учитывать особенности как ПС, так и стендо)

вых систем, процесса комплексных испытаний, управ)

ления и контроля.

На рис. 1. представлена структурная схема ИИУС,

работающей в качестве системы технического диа)

гностирования с функциями управления. Перед на)

чалом испытаний посредством подсистемы 8 с уст)

ройства долговременного хранения информации ли)

бо с клавиатуры видеотерминалов вводятся матема)

тическая модель диагностирования ПС, циклограм)

ма испытаний, параметры работы стендовых подсис)

тем для поддержки штатной циклограммы в конкрет)

ном эксперименте. При этом при помощи 7 происхо)

дит обнуление счетчика времени и производится

синхронизация систем и подсистем, участвующих в

эксперименте.

В i)й момент времени подсистема 6 в соответствии

с заложенной циклограммой и определяющими па)

раметрами управления, полученными от подсисте)

мы 3, вырабатывает вектор состояния исполнитель)

ных элементов как объекта испытания, так и стендо)

вых систем. В случае нештатного развития экспери)

мента подсистема 4 вносит соответствующие измене)

ния в действующую циклограмму, после чего выдает

команду на исполнение в подсистему 3, реализую)

щую непосредственное управление исполнительны)

ми элементами стенда и стендового изделия.
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В процессе испытания ПС в составе стендового

изделия и стенда информация с 1 принимается под)

системой 5, которая в каждый момент времени фор)

мирует вектор текущего состояния ПС из значений

определяющих параметров. Сформированный вектор

текущего состояния подается в подсистему 6, где

сравнивается с эталонным вектором состояния (ко)

торый описан в математической модели диагности)

рования). Если подсистемой 6 состояние признано

неработоспособным либо работающим неправильно,

то при помощи математической модели диагностиро)

вания ПС производится идентификация дефекта в

подсистеме 4. О результатах идентификации, в том

числе и о неопределенном дефекте,  сообщается опе)

ратору посредством подсистемы 8. Параллельно ин)

формация о нераспознанных дефектах заносится на

устройство долговременного хранения информации

для послесеансной обработки. На него также зано)

сится необработанный информационный поток зна)

чений, поступающих от подсистемы измерения, всех

параметров, фиксируемых источниками информа)

ции в данном эксперименте, а также команды управ)

ления, сгенерированные ИИУС. При проведении по)

следующих испытаний модель корректируется путем

ввода в подсистему 6 информации о зафиксирован)

ных ранее дефектах, не описанных математической

моделью объекта испытаний.

После проведения эксперимента диагностическая

информация о состоянии стендового изделия выво)

дится на устройства печати, которые выдают опера)

тору протокол о состоянии ПС в составе стендового

изделия и стенда. В этом протоколе помимо оценки

состояния стендового изделия дается также рекомен)

дация по дальнейшему проведению испытаний.

На рис. 2 представлена блок)схема алгоритма ра)

боты системы технического диагностирования в мас)

штабе РВ.

После проведения подготовительных работ и вво)

да исходных данных производят запуск эксперимента

(подсистема 7 рис. 1.). Одновременно дается команда
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подсистемам 3 и 4 на отработку циклограммы работы

ПС. Подсистема 5 производит опрос значений пара)

метров, фиксируемых источниками информации с

учетом времени опроса в i)й момент времени. Часть

параметров, значения которых приняты для отобра)

жения подсистемой 8, подвергаются предваритель)

ной обработке. Она заключается в проверке регист)

рируемых значений на достоверность и на сущест)

венность, а также в переводе кодовых значений в

оцифрованную и размерную физическую величину.

После предварительной обработки полученные

значения определяющих параметров, которые при)

няты для формирования вектора текущего состояния

(в подсистеме 6), подвергаются вторичной обработке,

в результате чего происходит диагностирование со)

стояния стендового изделия (подсистемы 6). Резуль)

таты диагностирования наряду с входным потоком

отсчетов выводятся на устройство долговременного

хранения информации. Когда подходит время отоб)

ражения информации подсистемой интерфейса опе)

ратора, производится выбор существенно изменив)

шихся параметров, их тарирование и оцифровка. За)

тем производится формирование кадра и вывод его

на видеотерминал.

Если при диагностировании состояние объекта

испытаний идентифицировано как нештатная ситуа)

ция, ИИУС производит подключение стендовых

средств при помощи подсистемы 4. Если же состоя)

ние объекта испытаний идентифицировано как ава)

рийное, ИИУС формирует и отрабатывает команду

"Аварийный останов".

Если испытания продолжаются, то происходит

повторение всей процедуры работы алгоритма ИИУС

в процессе комплексных испытаний.

,���Y�����
1. Рассмотренная система формирования единого

информационного пространства процесса комплекс)

ных испытаний позволяет минимизировать времен)

ные, финансовые и людские затраты на проведение

комплексных испытаний сложных технических сис)

тем типа ПС в двигательную установку.

2. Предложена аппаратная реализация ИИУС с

элементами диагностирования, которая дает возмож)

ность поддерживать штатные циклограммы.

3. Предлагаемый алгоритм функционирования

ИИУС позволяет в случае проявления нештатной си)

туации использовать в автоматическом режиме стен)

довые средства для поддержки штатной циклограммы.
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Компания Texas Instruments Incorporated (TI) объявила о
сотрудничестве с компанией Fulton Innovation, LLC
(Fulton) с целью ускорения разработки эффективных реше)
ний для беспроводной передачи электричества, способных
заряжать портативные устройства без обычных кабелей эле)
ктропитания. Полупроводниковые технологии компании
TI помогут снизить стоимость, сократить площадь монтажа
на плате и ускорить выход на рынок систем передачи элек)
троэнергии и зарядки аккумуляторов на базе технологии
eCoupled™ компании Fulton в приложениях малой, средней
и высокой мощности от мобильных телефонов и ноутбуков
до механических инструментов с электроприводом и других
применений, требующих перезарядки аккумуляторов.

В рамках этого сотрудничества интегральные схемы
(ИС) компании TI могут проектироваться с поддержкой
индуктивной беспроводной технологии eCoupled – запа)
тентованного метода, оптимизирующего передачу энергии
в разнообразных, изменяющихся режимах нагрузки и про)
странственных конфигураций. Такие решения на базе ИС
могут применяться для создания универсального источника
питания, способного заряжать несколько устройств одно)
временно, включая устройства, требующие разных напря)
жений. Зарядку портативного компьютера, мобильного те)
лефона, цифровой камеры и MP3)плеера можно будет про)

изводить одновременно и в одном месте, не вставляя заряд)
ное устройство в сетевую розетку. 

Многие потребители не подозревают, что бытовые эле)
ктронные устройства продолжают потреблять электроэнер)
гию даже будучи выключенными. В результате исследова)
ний, проведенных по инициативе министерства энергетики
США, было установлено, что в среднем 75% всей электро)
энергии, потребляемой бытовой электроникой, расходует)
ся неиспользуемыми устройствами. Технология eCoupled
компании Fulton решает эту проблему с помощью улучшен)
ного протокола профилирования, способного определять
устройства, оснащенные технологией eCoupled и требую)
щие электропитания. Одновременно протокол профилиро)
вания оценивает потребности в электроэнергии и состоя)
ние отдельных аккумуляторных батарей, чтобы точно обес)
печить необходимую мощность для каждого отдельно взя)
того устройства. 

Технология eCoupled обеспечивает передачу электро)
энергии и возможности коммуникации через индуктивно
связанную силовую цепь, динамически определяющую ус)
ловия резонанса, позволяя первичной цепи электропита)
ния адаптировать свой режим работы в соответствии с по)
требностями обнаруженных устройств, поддерживающих
технологию eCoupled.

Http:// www.ti.com




