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работы является разработка программного

рабочего места (АРМ) для управления технологическим

четырех рулевых агрегатов РА-46 для управления

воздушно-реактивного двигателя (ПВРД) в среде LabVIEW.

Рис. 1. Структурная схема АРМ 

себя четыре рулевых агрегата РА-46 с потенциометрами

источник опорного питания ИОП, четыре  преобразователя

промышленный ПК с платами АЦП PCI-1713, ЦАП PCI-1723, 
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На рисунке 2 показана схема отклонения газовых рулей на изделии. 

 
« » – направление отклонения задней кромки ГР при виде на изделие сзади. 

 

Рис. 2. Направление отклонения ГР при функционировании 

в штатном режиме 

 

Разработка интерфейса пользователя АРМ в среде LabVIEW 

Для АРМ управления ГР разработаем программный интерфейс пользователя в 

среде LabVIEW. 

Программное обеспечение автоматизированного рабочего места для управления 

технологическим приводом (ПО АРМ) должно выполнять следующие задачи: 

- включение/ выключение прибора управления рулевым приводом; 

- предоставлять оператору возможность управления рулевым приводом в 

ручном и автоматическом режиме; 

- режим ручного управления задается параметрами: ход штока / угол 

отклонения, скорость отклонения; 

- обеспечивать формирование циклограмм управления приводом, режим 

автоматического управления задается параметрами: временные интервалы управления ГР 

или рулевым приводом, частота качания ГР на каждом из интервалов, амплитуда угла 

отклонения ГР на каждом из интервалов; 
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- выдачу команд

- регистрировать

3А при испытаниях; 

- реализацию

формы); 

- представлять

- формирование

Программа LabVIEW 

Instrument) и состоит из двух

• блочной диаграммы

(рис. 3); 

• лицевой панели

(рис. 4, 5). 

Рис. 3
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команд на исполнение, фиксацию результатов

регистрировать значения параметров входного сигнала

реализацию графического интерфейса пользователя

ять данные в реальном времени и в записи;

формирование файла протокола испытаний (LOG). 

 LabVIEW называется и является виртуальным прибором

двух частей: 

диаграммы, описывающей логику работы виртуального

панели, описывающей внешний интерфейс виртуального

3. Блок-диаграмма виртуального прибора 

 

результатов; 

сигнала и значения ПОС-

пользователя (ПОГР) (экранные 

записи; 

прибором (англ. Virtual 

ы виртуального прибора 

с виртуального прибора 
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Рис. 4. Лицевая панель виртуального прибора (режим испытаний) 

 

 
Рис. 5. Лицевая панель виртуального прибора (режим тарировки) 
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Запуск ПО АРМ 

Управление АРМ в автоматическом режиме происходит по установленному 

закону, в соответствии с программой испытаний по заранее набранной циклограмме. 

Параметры циклограммы и управляющего закона устанавливаются в части пульта АРМ, 

указанной на рисунке 6. 

 

 
Рис. 6. Запуска АРМ в автоматическом режиме работы 

 

Результаты работы АРМ (временная сетка, соответствующие ей входные сигналы 

положения рулей и сигналы с датчиков ПОС) отображаются в окне виртуального прибора, 

а также заносятся в файл «LOG.txt» (рис. 7). 
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Рис. 7. Файл

Результаты

Отработка АРМ проходит

агрегатов ЭРА. Для проверки

на СУ РА, которая будет

Выходными данными будут явля

1) Сигнал треугольной

частотой 1 Гц, длительностью

Рис. 8. Перемещение
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Файл «LOG.txt» с результатами работы АРМ

 

Результаты отработки АРМ на базе ЭРА 

проходит с использование электронных имитаторов

проверки работы АРМ будем подавать различные сигналы

будет их преобразовывать, усиливать и передавать

будут являться сигналы ПОС получаемые с имитаторов

треугольной формы одновременно на 3 канала амплитудой

длительностью 10 с (планирование) (рис. 8). 

Перемещение рулей при пилообразном сигнале управления

2 4 6 8

Перемещение рулей

0609   

 
АРМ 

электронных имитаторов рулевых 

различные сигналы управления 

и передавать на ЭРА. 

имитаторов. 

канала амплитудой 0,48 В,  

 
сигнале управления 

10
t, c
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2) Сигнал синусоидальной формы  последовательно на каждый канал 

амплитудой 0,22 В частотой 0,5 Гц в течение 6 с, 1Гц в течение 4 с, 3 Гц в течение 3 с, 5 

Гц в течение 2 с с интервалом 0,5 с при нулевом сигнале (АФЧХ) (рис. 9). 

 

 

Рис. 9. Перемещение рулей при синусоидальном сигнале управления 

3) Ступенчатый сигнал положительной и отрицательной полярности 

последовательно на каждый канал амплитудой 1 В, длительностью 3 с с интервалом 0,5 с 

при нулевом сигнале (рис. 10). 

 

 

Рис. 10. Перемещение рулей при ступенчатом сигнале управления 
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Выводы по проделанной работе 

В ходе данной работы был рассмотрен стенд полунатурного моделирования АРМ 

управления ГР. Был разработан программный интерфейс пользователя АРМ, для этого 

использовалась среда LabVIEW. Был собран и отлажен стенд. Испытания АРМ проходили 

с применением ЭРА и виртуального прибора созданного в среде LabVIEW. Результаты 

моделирования удовлетворительны. АРМ и ПО АРМ готово к работе и соответствует 

заявленным требованиям. 

В дальнейшем планируется усовершенствование стенда путём расширения 

функционала и редактирования ПО АРМ. В будущем предполагается проведения 

испытаний АРМ с применение реальных РА, для получения результатов, наиболее 

приближенных к реальным условиям функционирования изделия.  
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