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	Траектория полета ракеты может быть разделена на следующие основные участки:
	– начальный неуправляемый вертикальный участок (10…15 м);
	– участок склонения, где управление ракетой по углам азимута и места осуществляется в соответствии с заданным алгоритмом и координатами цели, заложенными в ракету аппаратурой стартовой автоматики (150…200 м);
	– управляемый в соответствии с командами станции наведения участок;
	– конечный участок, на котором ракета ликвидируется в случае промаха.
	На участке склонения управление ракетой осуществляется газодинамическим способом (см. рис. 16).
	Характер траектории на участках с тем или иным способом управления в полете определяется величиной и направлением управляющей силы. Вектор этой силы, в свою очередь, определяется ориентацией аэродинамических плоскостей ракеты (рулей и крыльев) в прост...
	Наведение ракеты на цель заключается в непрерывном измерении и устранении рассогласования положения ракеты относительно кинематической траектории, определяемой методами наведения.
	Метод наведения (метод “половинного спрямления” или метод “трех точек”) (см. рис. 18) выбирается в зависимости от типа цели и ее параметров (скорости, дальности, углового положения).
	При наведении по методу “трех точек” ракета, двигаясь по криволинейной траектории, все время удерживается на линии визирования цели. Этот метод наведения наиболее прост в аппаратурной реализации, инструментальные погрешности аппаратуры и флюктуации си...
	При наведении по методу “половинного спрямления” движение ракеты в каждый момент времени направлено в упрежденную точку встречи ракеты с целью. Суть метода заключается в том, что текущие  углы визирования ракеты и цели (азимут и угол места) определяют...
	где – углы визирования ракеты и цели (азимут и угол места, соответственно);  – текущее расстояние между ракетой и целью; К – коэффициент упреждения, определяющий поправку на упреждение.
	В результате траектория при наведении по этому методу является более пологой и потребные поперечные перегрузки на всей траектории и в точке встречи с целью значительно меньше, чем при методе “трех точек”. При выработке угла упреждения в методе “полови...
	Если цель низколетящая (угол места цели меньше 3º), то в вертикальной плоскости ракета наводится на цель методом “трех точек в режиме НЛЦ” (“горка”), а в горизонтальной плоскости – либо методом “трех точек”, либо методом “половинного спрямления”.
	При применении  метода наведения “трех точек” при стрельбе по низколетящей цели ракета наводится по траектории, лежащей выше линии визирования цели на величину , зависящую от расстояния между ракетой и целью. Начиная с расстояния до цели, равного прим...
	Метод наведения “трех точек” при стрельбе по низколетящей цели обеспечивает полет ракеты на высоте, исключающей возможность задевания ракетой земной поверхности и ложного срабатывания радиовзрывателя от отраженных от нее сигналов.
	В течение всего полета ракеты  автопилот  стабилизирует ее относительно поперечных и продольной осей по сигналам датчиков ускорений и углов. Стабилизация ракеты и уменьшение ее перерегулирования по углам атаки и скольжения и перегрузке осуществляется ...
	На управляемом участке полета ракета и элементы системы управления (СРП, СПК, СВР) образуют замкнутый контур управления, характеристики которого определяют точность наведения ракеты на цель. Управление ракетой осуществляется по двум каналам (тангажу и...
	На всем управляемом участке полета на борт ракеты подаются радиокоманды управления, пропорциональные линейным отклонениям ракеты и их производным от кинематической траектории, для определения которых требуется измерение угловых координат ракеты и цели...
	Кинематические звенья 1 и 2  не являются материальными звеньями контура управления, а выражают связь между углом атаки (скольжения) и входными величинами измерительных устройств.
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	8. Как исключается возможность задевания ракетой земной поверхности и ложного срабатывания радиовзрывателя от отраженных от нее сигналов?
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	Бортовая радиоаппаратура управления должна также:
	4.1. Функционирование бортовой радиоаппаратуры управления

	В режиме “Пуск” за время не более 1 с бортовые напряжения +20 В и –20 В от химического источника тока достигают номинальных значений и питание радиоаппаратуры по этим цепям переходит на бортовые источники. За время 0,1…0,2 с до момента старта ракеты в...
	4.2. Блок команд
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	41. Назначение датчика углового ускорения.
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	5. Боевое снаряжение
	5.1. Радиовзрыватель

	Радиовзрыватель (РВ) 9Э337 является составной частью бортовой аппаратуры управления ракеты и представляет собой радиолокационное устройство, предназначенное для формирования и выдачи команд на ПИМ импульса подрыва БЧ в точке, обеспечивающей максимальн...
	Радиовзрыватель является малогабаритным неконтактным радиолокационным активным импульсным взрывателем и работает в следующих боевых режимах: НЛЦ (низколетящая цель), НВЦ (надводная цель), ПП (пассивная помеха) и штатном.
	Функциональная схема РВ приведена на рис. 31 . В его состав входят антенная система, передающее и приемное устройства.
	Антенная система РВ состоит из передающей диск-конусной антенны, установленной под носовым обтекателем, и двух приемных щелевых антенн, установленных в нишах корпуса третьего отсека по правому и левому бортам ракеты. Такое расположение антенн выравнив...
	Передатчик РВ состоит из передающей антенны, магнетрона и  магнитного модулятора  (магнитного генератора импульсов). Последний вырабатывает видеоимпульсы напряжения прямоугольной формы длительностью порядка 0,1 мкс с частотой повторения 10 кГц. Эти на...
	Помимо зондирующего СВЧ-импульса передатчик вырабатывает синхронизирующие работу РВ импульсы  (СИ).
	Приемное устройство содержит СВЧ-блок с усилителем и детектором, видеоусилитель и блок обработки информации. Блок обработки информации, в зависимости от заданного режима работы РВ (режим НЛЦ, режим  ПП, штатный режим), управляет работой приемного устр...
	КВ
	Режим
	Приемное устройство
	ПИМ
	Передатчик
	Полученные на выходе детекторных секций видеоимпульсы усиливаются видеоусилителем и поступают на вход первого каскада совпадения. На вход второго каскада подаются стробирующие импульсы с формирователя строба. Стробирующие импульсы формируются из синхр...
	Стробирование в РВ предусмотрено для осуществления селекции по дальности и обеспечения развязки от земной поверхности.
	Временная селекция по накоплению информации (отсчет определенного количества отраженных импульсов) повышает помехоустойчивость по отношению к случайным выбросам шумов и пассивным помехам. Для обеспечения дополнительной развязки между передающей и прие...
	Для эффективного поражения цели необходимо согласование области срабатывания РВ с областью разлета основной массы (80…90%) осколков БЧ. Областью срабатывания РВ является часть пространства, в которой могут оказаться условные центры целей в момент его ...
	Перед стартом ракеты с аппаратуры стартовой автоматики на РВ выдаются команды, устанавливающие один из режимов его работы.
	Во время управляемого полета наземная станция управления определяет и передает на ракету команды относительной скорости ракеты и цели (КОС), которые поступают в РВ, и устанавливает определенную величину задержки между моментом срабатывания РВ и подрыв...
	При подлете ракеты к цели на заданное расстояние по команде  управления взведением РВ (КУВ), поступающей с бортовой радиоаппаратуры управления, включается передатчик РВ. Зондирующие импульсы передатчика РВ облучают цель.
	По радиокоманде взведения (КВ), следующей после команды КУВ, включается блок обработки информации, который, с учетом режима работы РВ, анализирует отраженные от цели импульсы и при накоплении определенного их количества выдает импульс срабатывания.
	5.2. Предохранительно-исполнительный механизм

	Предохранительно-исполнительный механизм (ПИМ) 9Э134 предназначен:
	– для обеспечения надежного предохранения от случайного взрыва боевой части снаряженной ракеты на всех этапах хранения, транспортировки и эксплуатации;
	– для предохранения подрыва боевой части при пуске и в полете до получения команд КУВ и КВ;
	– для выдачи детонационного импульса на подрыв боевой части ракеты по команде от радиовзрывателя или с БРУ;
	– для самоликвидации ракеты в полете при несрабатывании радиовзрывателя по цели.
	Срабатывание ПИМ возможно только после снятия в процессе полета ракеты ступеней предохранения и его взведения.
	ПИМ имеет три ступени предохранения, для снятия которых требуется наличие  следующих факторов:
	– запуск и выход на режим бортового химического источника тока, от которого запитывается ПИМ;
	– запуск двигателя – наличие давления в его камере сгорания, от которого с помощью сигнализатора давления замыкаются контакты в цепи взведения ПИМ;
	– осевая перегрузка в процессе полета ракеты (непосредственно после старта) не менее 19 с временем действия не менее 1 с. За счет действия инерционной силы снимается стопорение  подвижных частей ПИМ на линии огневой цепи и замыкаются дополнительные ко...
	В процессе пускового цикла производится запуск ХИТ ракеты, и с выходом его на режим становится возможной выдача напряжения в цепь взведения ПИМ. Этим снимается первая ступень предохранения ПИМ (эта цепь дополнительно разомкнута сигнализатором давления...
	При запуске двигателя и нарастании давления в камере сгорания срабатывает сигнализатор давления, замыкая контакты выдачи напряжения с ХИТ в цепь взведения ПИМ. Снимается вторая ступень его предохранения.
	Под действием осевого ускорения при работающем двигателе в течение не менее 1 с инерционный замыкатель замыкает цепь взведения ПИМ. Снимается третья ступень предохранения, происходит окончательное взведение ПИМ. Если осевое ускорение длится менее 1 с,...
	5.3. Боевая часть

	Осколочно-фугасная боевая часть в составе боевого снаряжения ракеты обеспечивает поражение средств воздушного нападения противника осколочными поражающими элементами, а вблизи цели также и фугасным воздействием.
	Боевая часть (рис. 32) состоит из корпуса, осколочной оболочки, заряда взрывчатого вещества (ВВ) и дополнительного детонатора. Корпус представляет собой сварную конструкцию, состоящую из тонкостенной наружной оболочки 3 и двух фланцев 5 и 10. По оси б...
	Осколочная оболочка размещена на оболочке 3 корпуса БЧ между фланцами 5 и 10. Она состоит из поражающих элементов 1, изготовленных из сплава высокой плотности. Электрокоммуникации от разъема ПИМ выводятся через полость “Д” за пределы боевой части.
	Д
	При подаче инициирующего импульса от ПИМ на дополнительный детонатор срабатывает шашка 4 и вызывает детонацию разрывного заряда 2. Образующаяся ударная волна и продукты детонации разрывают тонкостенную оболочку 3 корпуса и обеспечивают метание поражаю...
	Угол разлета поражающих элементов в продольной плоскости зависит от формы (кривизны) оболочки 3 корпуса боевой части, определяющей форму заряда ВВ и осколочной оболочки. Величина этого угла выбрана из условия накрытия цели потоком поражающих элементов...
	Вопросы для самоконтроля по разделу 5

	6. Двигатель ракеты
	Вопросы для самоконтроля по разделу 6

	7. Сигнализатор давления
	Вопросы для самоконтроля по разделу 7.

	8. Рулевой привод
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	Вопросы для самоконтроля по разделу 8

	9. Химический источник тока
	10. Электромашинный преобразователь
	В процессе работы преобразователь выдает в бортовую сеть ракеты следующие трехфазные переменные напряжения: 36 В 1000 Гц;  5 В 1000 Гц.

	11. Транспортно-пусковой контейнер
	Вопросы для самоконтроля по разделам 9-11
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