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исключением того, что вместо векторов, содержащие координаты уз-

ловых точек по оси x и по оси y, передается измененное значение ко-

ординат этих точек исходя из перемещения. 

Пользователю предоставляется возможность увидеть, как пер-

воначальное разбиение объекта, так и измененное. Это сделано путем 

наложения одного графика на другой, причем один график показан 

одним цветом, а другой – другим. Так же слева от графика пользова-

тель может увидеть список узлов со значениями их перемещений по 

двум осям. Таким образом, предоставляя человеку, который будет 

пользоваться данной программой, два вида анализа расчетов узловых 

перемещений. Графическая визуализация результатов расчета данных 

характеристик показана на рисунке 1. 
 

 

Рисунок 1 – Визуализация результатов расчета узловых перемещений 
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МОДЕЛИРОВАНИЕ АЭРОГАЗОДИНАМИЧЕСКОГО  

СПОСОБА СОЗДАНИЯ УПРАВЛЯЮЩИХ СИЛ И МОМЕНТОВ  

ДЛЯ ЗЕНИТНОЙ УПРАВЛЯЕМОЙ РАКЕТЫ 
 

Для создания современного поколения зенитных управляемых 

ракет, необходимо обеспечить режим сверхманевренности (время вы-

хода на требуемую перегрузку) [1]. Реализация данного режима вы-

полняется за счет применения аэродинамического совместно с газо-

динамическим способом создания управляющих сил и моментов, т.е. 

аэрогазодинамического или комбинированного. 
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Аэрогазодинамический способ создания управляющих сил и 

моментов позволит обеспечить следующие основные характеристики 

зенитной управляемой ракеты: 

– максимальная создаваемая перегрузка – 40–65 единиц; 

– уменьшение ошибки наведения – в 5–10 раз; 

– обеспечение кинетического поражения за счет прямого попа-

дания в цель (при высоте до 15 км); 

– увеличение высоты поражаемых целей (до 100 км) и др. 

Использование только классического аэродинамического спосо-

ба не обеспечивает требуемых характеристик. 

Реализация аэрогазодинамического способа осуществляется пу-

тем решения следующих задач: определение правила и момента пере-

ключения аэродинамического и газодинамического способа; синтез 

классической (аэродинамической) компоновки бортовой системы ста-

билизации ракеты канала для газодинамического способа создания 

управляющих сил и моментов, работающий в дискретном режиме; со-

здание алгоритма управления газодинамического управления. 

Моделирование основано на математическом описании физиче-

ских процессов пространственного движения зенитной управляемой 

ракеты. Аэрогазодинамическое управление позволит обеспечить вы-

сокую эффективность стрельбы по высокоскоростным и высокома-

невренным целям. 
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ПРОЕКТИРОВАНИЕ VHDL ОПИСАНИЙ  

МНОГОКАНАЛЬНОГО СИГНАТУРНОГО АНАЛИЗАТОРА 
 

Многоканальный сигнатурный анализатор относится к вычисли-

тельному оборудованию и может использоваться в цифровых систе-

мах. Устройство содержит формирователь сигнатур, формирователь 

серии импульсов, генератор входных воздействий и блок управления 

(блок сложения, блок деления и блок умножения), причем тактовый 
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