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МОДЕЛЬ АНИЗОГРИДНОГО КОМПОЗИТНОГО СЕТЧАТОГО ЦИЛИНДРИЧЕСКОГО
ОТСЕКА КОСМИЧЕСКОГО АППАРАТА

Предлагается модель композитного сетчатого цилиндрического отсека с эллиптическим поперечным се-
чением, используемого в качестве негерметичного корпуса космического аппарата.

Композитные сетчатые цилиндрические оболочки,
состоящие из системы кольцевых и спиральных ре-
бер, широко используются в качестве корпусов со-
временных космических аппаратов негерметичного
исполнения [1]. Сетчатые цилиндры в этих конструк-
циях имеют поперечное сечение в форме круга. В ра-
боте представлена модель сетчатого цилиндра с эл-
липтическим поперечным сечением. Этот сетчатый
цилиндр является несущим корпусом космического
аппарата (см. рисунок). Внутри цилиндра на трех-
слойных пластинах располагается оборудование кос-
мического аппарата.

Использование эллиптического сечения сетчатого
цилиндра позволит создавать космические аппараты с
большей плотностью компоновки, чем аппараты, у
которых сетчатый корпус имеет форму круга.

Сетчатый корпус космического аппарата
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MODEL OF ANISOGRID COMPOSITE LATTICE CYLINDRICAL MODULE OF SPACECRAFT

The model of anisogrid composite lattice cylindrical module of spacecraf is presented in the article.
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РАЗРАБОТКА ПОВОРОТНОЙ ПЛАТФОРМЫ

Представлена конструкция устройства для обеспечения вращения видеокамеры, установленной на беспи-
лотный летательный аппарат.

Поворотная платформа применяется для расшире-
ния угла обзора видеокамеры, позволяя ей ориентиро-
ваться в пространстве для сканирования местности,
осуществления слежения за подвижными целями и
удержания в поле зрения заданного участка местности
при различных маневрах ЛА.

К устройству поворотной платформы предъявля-
ется ряд основных требований:

– возможность установки на платформу совре-
менной видеокамеры;

– малый вес устройства в целом;

– управление платформой через байт-ориенти-
рованный протокол;

– диапазон питающих напряжений поворотной
платформы от 10 до 18 В;

– обеспечение кругового вращения камеры в го-
ризонтальной плоскости и поворот на угол до 120о в
вертикальной плоскости;

– обеспечение широкого диапазона скоростей
поворота при достаточно точном позиционировании;

– инвариантность к погодным условиям.
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Для выполнения основных задач видеокамера
имеет:

– широкий диапазон оптического увеличения
(фокусное расстояние объектива, изменяющееся в ши-
роком диапазоне);

– встроенный стабилизатор изображения;
– массу не более 200 г.
Поворотная платформа имеет две угловых степени

свободы. Вращение камеры в горизонтальной плоско-
сти осуществляется за счет открытой зубчатой пере-
дачи. В вертикальной плоскости вращение осуществ-
ляется электродвигателем с планетарным редуктором,
имеющим прямой привод к оси вращения, на которой
размещена видеокамера. Для защиты видеокамеры от
внешних воздействий применен углепластиковый
кожух. Вырез в кожухе для объектива видеокамеры
защищен углепластиковой створкой (рис. 1).

Рис. 1. График зависимости момента от времени

Для обеспечения вращения видеокамеры исполь-
зуется два электропривода. Их выбор производился
исходя из теоретических расчетов момента, необхо-
димого для поворота оси на требуемый угол за задан-
ное время (зависимость момента от времени приведе-
на на рис. 2). Важным фактором при выборе приводов

являлись их технические характеристики, такие как
масса и габариты [1–3].

Рис. 2. Поворотная платформа

Система управления поворотной платформы
включает в себя концевые датчики холла, обеспечи-
вающие установку начального положения осей при
инициализации устройства. Точное угловое позицио-
нирование осей во время работы платформы обеспе-
чивается посредством интегрирования сигналов от
энкодеров, встроенных в электроприводы.

После изготовления, прохождения ряда наземных
испытаний (проверки функционирования, отработки
на воздействие климатических факторов и ударных
нагрузок) поворотная платформа допускается к уста-
новке на беспилотный летательный аппарат DELTA.
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DEVELOPMENT OF STEERABLE PLATFORM

The article presents design of a set up for steerable camera set on an unmanned flying vehicle.
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УСТОЙЧИВОСТЬ ОРТОТРОПНОЙ ПЛАСТИНЫ ПРИ НЕРАВНОМЕРНОМ
СЖАТИИ И ИЗГИБЕ

Решена задача устойчивости ортотропной пластины, нагруженной на краях линейно изменяющимися уси-
лиями. Для решения задачи устойчивости используются метод Канторовича и обобщенный метод Галеркина.

Задача устойчивости прямоугольной пластины,
которая имеет два противоположных шарнирно за-
крепленных края, один жестко закрепленный край и
один свободный край, наиболее подробно изучена для

случая, когда к шарнирно закрепленным краям при-
ложена равномерная сжимающая нагрузка. Первое
решение этой задачи для изотропной пластины было
выполнено Timoshenko [1]. Полезные результаты ана-
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