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Заметим, что переходной процесс на рисунке 3 носит меньший колебательный 
характер и содержит только 1 переколебание. Длительность переходного процесса по 
моменту первого пересечения установившегося значения уменьшилась и составляет 0,9 с. 
Величина первого переколебания  составляет 25%. Такой же, переходной процесс на рисунке 
4 носит меньший колебательный характер и содержит только 1 переколебание. Длительность 
переходного процесса по моменту первого пересечения установившегося значения 
уменьшилась и составляет 0,8 с. Величина первого переколебания  составляет 35% вместо 
63%.  

 

Заключение 
 

В соответствии с продекларированными характеристиками в модернизированном 
приводе автоподслеживания по азимуту произошло резкое снижение запаса устойчивости по 
фазе из-за изменения передаточной характеристики привода. Увеличение запаса 
устойчивости привода автоподслеживания при постоянной времени форсирующего звена 
измерителя и за счет увеличения постоянной времени форсирующего звена получило свое 
подтверждение. Следовательно, с точки зрения устойчивости привода нет противопоказаний 
по указанным изменениям цепи гирокоррекции. 
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В настоящее время актуальной задачей является контроль воздушного и морского 
пространства, то есть контроль за передвигающимися в нём различными объектами, как 
военного, так и гражданского назначения. Для реализации данной задачи используется 
радиолокационная станция. 

Радиолокационная станция, является комплексом систем, служащим, для обнаружения 
воздушных, морских и наземных объектов, и для определения их скорости, габаритов и 
дальности. Для этого используется метод радиолокации, основанный на излучении 
радиоволн, с последующим приёмом отражённых от объекта сигналов. Тем не менее, чтобы 
обеспечить необходимую дальность, точность и скорость определения объекта, необходимо 
воспользоваться множеством систем, что в совокупности и будут составлять 
радиолокационную станцию.  

Одной из самых жизненно важных для комплекса систем, является система 
электропитания. В задачи которой входит подача питания на каждый отдельный блок, с 
необходимым уровнем напряжения. Сами питающие напряжения поступают на комплекс от 
внешних генераторов, которые входят в состав оборудования радиолокационной группы. Из-
за чего на внутренней системе электропитания радиолокационной станции возможны 
перепады напряжений, которые могут привести к перепадам питающих напряжений и 
спровоцировать выход из строя блоков и систем радиолокационной станции.   
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В связи с этим актуальной задачей на сегодняшний день является обеспечение  
стабильного электропитания и поддержка необходимых уровней питающих напряжений. Для 
этого в состав радиолокационного комплекса включается дополнительная система 
управления питанием. Данная система представляет собой модуль управления питанием. 

Модуль управления питанием позволяет значительно ускорить процесс запуска 
радиолокационных станций, параллельно с этим проверяя напряжения на блоках, для 
предотвращения возможной их неисправности. 

В работе предлагается модернизация системы электропитания радиолокационного 
комплекса, путем добавления модуля управления питанием. Функционал, который будет 
выполнять модуль, главным образом зависит от программного обеспечения 
микроконтроллера, используемого в модуле управления питанием. 

Для коммутации с блоками и системами используется интерфейс SPI, а для обмена 
данными с рабочим местом оператора используется CAN-шина. Так же через CAN-шину 
удобно передавать команды и вносить изменения в программу работы микроконтроллера. 

В результате модернизации системы электропитания радиолокационной станции, был 
добавлен модуль управления питанием. В связи с этим повышена отказоустойчивость систем 
радиолокационной станции и уменьшено время запуска систем радиолокационного 
комплекса. Кроме того, разработано программное обеспечение для модуля управления 
питанием. 
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Работа посвящена необходимости синхронизации несущего колебания в системах связи при приеме сигналов с фазовой 
манипуляцией. 

Современные системы связи требуют большого расстояния связи, большой пропускной 
способности и хорошего качества передачи. Технология синхронизации в настоящее время не 
перестает быть актуальной исследовательской проблемой в системах связи. 

Наибольшая энергетическая и спектральная эффективность передачи дискретной 
информации достигается при использовании методов фазовой манипуляции, таких как BPSK, QPSK, 
M-PSK и M-QAM. 

Технология PSK широко используется в цифровых системах микроволновой связи, системах 
цифровой спутниковой связи широкополосного доступа, мобильной связи и системах кабельного 
телевидения. Прием сигналов, модулированных в соответствии с данными методами, 
осуществляется по когерентной схеме.  

При когерентной фазовой демодуляции предполагается, что приемник может генерировать 
опорные сигналы, фаза которых идентична (с точностью до постоянного смещения) фазе элементов 
сигнального алфавита передатчика. Затем в процессе принятия решения относительно значения 
принятого символа опорные сигналы сравниваются с поступающими. 

При генерации подобных опорных сигналов приемник должен быть синхронизирован с 
принимаемой несущей.  

В реальных условиях частота и фаза несущего колебания не известна. Это обусловлено 
особенностями распространения радиоволн, нестабильностью частоты опорных генераторов, 
изменяющимся местоположением передающего и приемного устройств, эффектом Доплера и т.п. 

Произведем моделирования системы связи с использованием фазовой манипуляции в 
Simulink (рисунок 1) для визуализации необходимости синхронизации. 
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