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Рисунок 2 -  Внешний вид терминала FAU 200

С этим терминалом были проведены сле­
дующие работы:
1.Проведена серия сеансов связи (75), с целью 
определить характеристики установления связи 
при наземной монтировке;
2.Разработана, изготовлена и смонтирована на 
крыше корпуса Б АУЭС конструкция (рисунок 3) 
включающая в себя:
- терминал;
- систему постановки помех;
- систему экранирования антенн терминала от 
сигналов спутников;

- система видеонаблюдения, для контроля 
положения подвижных экранов.

Рисунок 3 - Экспериментальная установка на 
крыше корпуса Б АУЭС

Первые итоги
1. В результате проведения экспериментальных .#  
сеансов связи обнаружено большое расхождение 
времени фактической установки связи с реклам­
ной. Из 75 попыток осуществить связь лишь 7 со­
единений произошли менее чем за 5 минут. Трид­
цать восемь -  от пяти до 35мил. И 30 соеат епт
-  более 45мин.

Это можно объяснить большими потерями в со>- Ш 
ставе спутников, т.е. не полным «созвездием» в . 
не достаточными мерами по восстановлению, в 
том числе и связанными с авариями при запуск» f  
спутников [5]. '•
2. Разработана программа проведения эксперя- 'Я 
ментов со студентами в новом учебном году ■  
(2013-2014)/
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СТАБИЛИЗАТОР УГЛОВОЙ СКОРОСТИ

ст. пр. К.К. Кадыркулова, ст. пр. А.М. Мамышец, 'Ц 
научи, руков. д.т.н., проф. Ж.И. БатырканШШ  

КГТУ им.И.Раззакотщ
ШШкv ЗЗИ,

Предлагается новая система стабилизатор угловой скорости двигателя постоянного тока с и&Щя
пользованием цепочки: дифференциатор-соленоид-потенциометр.

Во многих случаях, например в электро­
п ри вод ах  роботов момент на валу двигателя не 

является статическим, он может изменятся произ­
вольно на достаточно широком интервале значе­
ний. Относительно приведенного момента инер­
ции электроприводов роботов можно сказать то 
же самое. В связи с вышесказанными встает зада­

ча компенсации этих изменяющихся параметров с  Я  
целью поддержания стабильного уровня угловой 
скорости. ' • 'ЩШ

Для решения этой задачи предлагав 
следующий способ компенсирующего способ* .Ц 
стабилизации.
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!ш п  двигателя устанавливается тахо- 
: качестве датчика угловой скорости, 

с тахогенератора подается на диф- 
с дифференциатора электрический 

t обмотку соленоида. Якорь соленоида 
г на потенциометр изменяя его сопро- 
s самым изменяя якорное напряжение 
Мреть.

В цепь соленоида подключим конденса­
тор для сглаживания пульсаций которые возни­
кают из-за дифференциала(рисЛ).

Стабилизатор угловой скорости содер­
жит: 1-Входная напряжения U„; 2-обмотка воз­
буждения; 3-двигатель постоянного тока; 4- 
погенциометр; 5-якорь соленоида; 6-конденсатор 
для сглаживания пульсации; 7-дифференциатор; 
8-тахогенератор; 9-обмотка возбуждения двигате­
ля тахогенератора; 10-момент нагрузки.

I качестве объекта управления рассмат- 
атель постоянного с ' независимым 

ет. На валу двигатель посажен тахо- 
, который выполняет функцию датчика 

сти. При этом на зажимах тахогене- 
батывается напряжение пропорцио- 
эй скорости вала двигателя. При из- 

1 « р у з к и  на валу двигателя происходит 
напряжение вырабатываемое тахоге- 

. Эго изменение напряжение тахогене- 
ьзуется для корректировки (измене- 

ения якорной цепи двигателя. Изме- 
кения тахогенератора подается на 

. соленоида и вследствие этого якорь co- 
г. -заводится в движение в том или ином 

i в зависимости от знака производной 
t  дифференциатора.

Т$г как с якорем соленоида связан по- 
|часть потенциометра, то в якорной цепи 

г меняется напряжение и тем самым ме- 
t y -эзвая скорость двигателя, т.е. угловая 

i стабилизируется.
3  электрическом двигателе постоянного 

ааение скоростью вращения вала может 
ся со стороны питания цепи якоря 
[возбуждения. w

3  первом случае управляющей величиной 
Ч тпряж ение ия или ток £яв цепи якоря, а

во втором случае- напряжение ий или ток iB пи­
тания обмотки возбуждения.

Регулируемой величиной для двигателя 
обычно служит угол поворота вала двигателя

d-V п(рили скорость его вращения ш =-^. Под внеш­
ними воздействиями понимаются силы, действу­
ющие на вал двигателя, обусловленные трением и 
инерцией приводимого в движение механизма.

Если управление двигателем производит­
ся со стороны якоря двигателя, изменения напря­
жения или тока питания обмотки возбуждения 
могут рассматриваться как внешние воздействия,
и, наоборот, при управлении двигателем со сто­
роны обмотки возбуждения внешними воздей­
ствиями должны рассматриваться изменения 
напряжения или тока питания цепи якоря.

Под неконтролируемыми воздействиями 
для двигателя, изменения параметров двигателя, 
изменения параметров двигателя, обусловленные 
нагревом, механическими воздействиями, изно­
сом, смещением щеток и т.п.

Процессы в электрическом двигателе, так 
же как в генераторе,, могут быть описаны матема­
тически. Система дифференциальных уравнений 
двигателя имеет вид: .
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Фд =  < № ) ;
«я =  1ягя +  схш фд;

а 11яФ д = / ^  +  МтрМ| 

Мт„ =  MTJ a i) .

(1)
'тр тр '

Здесь ФД( 1В) иМтр(ш )- обычно нели­
нейные функции;

J- момент инерции механизма, приведен­
ный к оси двигателя;

Мн -момент нагрузки на валу двигателя;
Мтр- момент трения на валу двигателя. .
Расчет динамических процессов при 

управлении двигателем со стороны обмотки якоря 
значительно проще, чем при управлении со сто­
роны обмотки возбуждения, так как в последнем

случае уравнения (1) имеют переменный коэф­
фициент Фд при неизвестной ш.

В статье была предложена новая си$те^ма 
автоматической стабилизации угловой скорости.В 
отличие от существующих систем стабилизации 
угловой скорости двигателя постоянного тока, 
предлагаемая система стабилизации отличается 
использованием ' цепочки: дифференциатор- 
соленоид-потенциометр.
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1. Abstract

Matrix multiplication i;s a fundamental buildingblock for many applications includingimage processing, 
coding, and digital signalprocessing. In this .project weintended to give two ways o f improvement o f Encryption- ; a  
effieientmethodology for implementing integer and floating point matrixmultiplication using FPGAs. The. archi* 
tectum,presented is based on new FPGA features and provides a significant reductionin total computation.time and 
resource utilization over previous solutions.

2. 'Introduction
Many applications like image pro­

cessing, coding, and digital signal processing 
have matrix multiplication operation as a funda­
mental one. Processors implement the matrixmul-

tiplicationin 0(n  ^running time. To reduce this 
complexity, many parallel methods have been 
developed [2] [3] [4]. While these parallel pro­
cessing methods havereduced the total computa­
tion time, they are applicable only for small ma­
trix dimensions since they require significant de­
vice resources. Recent advancesinFieldProgram- 
mable Gate Array (FPGA) technology gave new 
possibilities for implementation ofmore efficient 
parallel matrix multiplication algorithms.

3. Matrix Multiplication Methods
Several methods have been explored to 

decrease the algorithmic complexity of the matrix 
multiplication operation [2] [3] [4]. Although 
theseprior works have systematically improved the 
resource utilization and operating frequency over 
prior designs, their algorithms all require inter­

communication between the processing elements 
(PE’s). While this improves the latency of the sys­
tem, it is not delay or resourceoptimal due to data 
sharing between the PE’s. In this project we will 
use the method that performs matrix multiplication 
with PE’s that operate in isolation fromeach other,, 
[ 1 ].

New advances in FPGA technology 
allow moreefficient implementation of integer 
and floating-point multiplication and addition 
over previous generations ofdevices. For ex­
ample, theXilinx Virtex-4 family introduced 
the dedicated DSP-48 block which consists o f " 
a 18 x!8  multiplier coupled with a 48-bit adder 
/ accumulator [7]. Inaddition, the Virtex-4 
family includes dedicated FIFOs which allow 
efficient implementation of both synchronous 
and asynchronous FIFOs without requiring ad- , 
ditional logic resources.'

3.1 The parallel model
In order to optimize FPGA architecture 

resource use, the data frominput matrices A and В
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