3. Расчет погрешностей гирокомпаса.

На рыболовецких и транспортных судах Российской Федерации используются гирокомпасы “Курс-4”, “Амур”, “Вега”. Во всех этих приборах имеются методические погрешности (скоростная и инерционная девиации), обусловленные влиянием движения судна на работу гирокомпаса. Скоростная девиация учитывается в гирокомпасах “Курс-4”,

“Вега” специальными устройствами-корректорами, а в показаниях гирокомпаса  “Амур”, “Амур-2” эта погрешность присутствует и судоводителю необходимо ее учитывать. Инерционные девиации, возникающие при маневрировании судна, присущи всем типам гирокомпасов, В связи с этим судоводитель должен считаться с тем, что показания гирокомпаса будут неточными не только во время маневра, но и некоторое время после него.

Для того чтобы повысить точность и безопасность судовождения, необходимо правильно организовать наблюдения, принимая при этом в расчет:

-наличие скоростной девиации в показаниях ГК   “Амур”,“Амур-2” ;

-факт наличия инерционных девиаций и поперечного сноса судна при маневрировании;

-качественную картину их развития во времени;

- ориентировочную численную оценку возможной инерционной девиации;

-условия, приводящие к накоплению инерционных девиаций.

При определении инерционных девиаций, возникающих у гирокомпаса при маневрировании судна, не учитывается длительность маневра и изменчивость девиации в процессе маневра. Считают, что девиация пропорциональна приращению северной составляющей скорости судна, которая определяется по формуле:
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Для найденного значения ΔVN для конкретного маневра определяются инерционные девиации с использованием табл. 14 (Приложение 1) в методическом пособии, путем пересчета по формуле:
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Задание: 5. Определить приближенно по  кривой затухающих колебаний оси чувствительного элемента гирокомпаса (без учета действия апериодического слагаемого) время прихода гиросферы в меридиан с точностью + 0,50 для двух начальных отклонений  (“маневр” и “пуск”).
Исходные данные к заданиям 5 и 6:

Широта (град.) = 100  N

Скорость V (уз) = 16 уз.

 Курс ГКК (град.) = 300
Период затухающих колебаний Тз (мин) = 70 мин.

Фактор затухания f = 4

Начало отклонения   (град) = 30 (маневр) / = 1000 (пуск)

Истинный пеленг ИП (град.) = 44,70
Компасный пеленг КП (град.) = 40,80
“Маневр”

Значение фактора затухания определяется по формуле:

f =    / 1 = 1 / 2 = 2 / 3 = …

где 1 =   / f = 3 / 4 = 0,750
t0 = 0

0  = 00
t1 = Тз / 2 = 70 / 2 = 35 мин.

2 =   1 / f = 0,750 / 4 = 0,190
t2 = Тз = 70 мин.

3 = 2  / f = 0,190 / 4 = 0,050
t3 = 1, 5 Тз = 1, 5* 70 = 105 мин.

                                                                                                                 Таблица 5.1     

                       Таблица для построения кривой в режиме “маневр”

	, град 
	3
	0,75
	0,19
	0,05

	ti, мин
	0
	35
	70
	105


                          Кривая затухающих колебаний оси ГК при начальном отклонении                             
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                                                      С графика снимаем t=51мин.                                      
“Пуск”

t0 = 0

0 = 00 

t1 = Тз / 2 = 70 / 2 = 35 мин.

1 =   0 / f = 1000 / 4 = 250
t2 = Тз = 70 мин.

2 = 1  / f = 250 / 4 = 6,30
t3 = 1, 5 Тз = 1, 5 * 70 = 105 мин

3 = 2 / f = 6,30/ 4 = 1,60
t4 = 2 Тз = 2 * 70 = 140 мин 
4 = 3 / f = 1,60/ 4 = 0,40
t5 = 2, 5 Тз = 2, 5 * 70 = 175 мин

5 = 4 / f = 0,40 / 4 =0,10
                                 







Таблица 5.2
                       Таблица для построения кривой в режиме “пуск”

	, град
	100
	25
	6,3
	1,6
	0,4
	0,1

	ti, мин
	0
	35
	70
	105
	140
	175


                    Кривая затухающих колебаний оси ГК при начальном отклонении
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                 Из графика по уровню  α =-0,5 время прихода равно t=144мин.
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Лист1

		3. РАСЧЁТ ПОГРЕШНОСТЕЙ ГИРОКОМПАСА

		Задание №5

		Определить приближённо по кривой затухающих колебаний оси гирокомпаса

		(без учёта действия апериодического слагаемого) время прихода гиросферы

		в меридиан  с точностью 0,5  для двух начальных отклонений ("манёвр" и "пуск")

		Исходные данные

		Период		Фактор		Начальное отклонение

		затух.		затух.		a, град

		колеб.		f		манёвр		пуск

		Тd, мин

		70		4		3		100

		0		35		70		105		140		175		210		245

		100		-33.3333333333		11.1111111111		-3.7		1.2		-0.4		0.1		-0.0

		Время прихода гарокомпаса в меридиан с точностью неболее 0,5 градуса в режиме "Пуск" - 156 мин.

		0		35		70		105		140		175		210		245

		3		-0.75		0.19		-0.05		0.02		-0.01		0.00		-0.00

		Время прихода гарокомпаса в меридиан с точностью неболее 0,5 градуса в режиме "Манёвр" - 50 мин.

		Задание №6

		Определить постоянную поправку двух типов гирокомпаса "Курс - 4" и "Амур"

		во время движения судна путём сличения компасного пеленга створа с его

		истинным пеленгом.

		Исходные данные

		Широты		Скорость

		(гнрад)		уз		КК		ИП		КП

		j, N		V		град		град		град

		10		16		30		44.7		40.8

		Для ГК "Амур"

				-0.9		град

				4.8		град

		Для ГК "Курс - 4"

				3.9		град

		Задание №7

		Судно движетсяпостоянным курсом и совершает манёвр скоростью.

		Определить на графике время прихода оси гирокомпаса из старого положения

		динамического равновесия в новое с точностью												(Манёвр считать

		кратковременным, t = 3мин. Гидравлический успокоитель работает.)

		Исходные данные

		КК		V1		V2		j

		град		уз		уз		град

		150		8		18		60

				0.9		град

				2.0		град

				150.9		град

				152.0		град

				-8.90		уз

				-0.30

				0.0		град

		0.9		2.0		1.2		1.3		1.7		2.0		2.4		2.5		2.6		2.6		2.4		2.2		2.0		1.9		1.8		1.7		1.8		1.9

		-3		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100		110		120		130		140		150		160

		0.9		0.9

		-5		170

		2.0		2.0

		-5		170

		Задание №8

		Судно, двигаясь с постоянной скоростью совершает манёвр курсом. Определить

		на графике время перехода оси гирокомпаса из старого положения динамического

		равновесия в новое с точностью								(Манёвр считать кратковременным,

		t = 3мин. Гидравлический успокоитель работает.)

		Исходные данные

		КК1		КК2		j		V

		град		град		град		уз

		0		160		50		17

				-1.7		град

				1.6		град

				-1.7		град

				161.6		град

				-33.12		уз

				-1.10

				0.9327107233		град

		-1.7		2.5		0.9		0.6		1.0		1.7		2.2		2.4		2.1		1.8		1.5		1.4		1.4		1.6		1.6		1.6

		-3		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100		110		120		130		140

		-1.7		-1.7

		-5		170

		1.6		1.6

		-5		170

		Задание №9

		Произвести оценку максимально возможного значения результирующей инерционной

		девиации, которая возникает в показаниях гирокомпаса вследствие её накопления

		при выполнении судном повторных манёвров при поисковых галсах и постановке трала,

		а также определить интервал времени между манёврами, при котором происходит

		максимально возможное накопление.

		Исходные данные

		КК1		КК2		КК3		j		V

		град		град		град		град		град

		340		200		260		40		17

				-31.9		уз

				13.0		уз

				-1.06

				0.43

		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100		110		120

		1.4		-0.3		-1.0		-0.6		0.0		0.5		0.6		0.4		0.1		-0.1		-0.2		-0.2		-0.1

		-0.6		0.1		0.4		0.3		0.0		-0.2		-0.3		-0.2		-0.0		0.0		0.1		0.1		0.0

		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100

		1.4		-0.3		-1.5		-0.5		0.4		0.8		0.6		0.2		-0.2		-0.3		-0.3
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Лист1

		3. РАСЧЁТ ПОГРЕШНОСТЕЙ ГИРОКОМПАСА

		Задание №5

		Определить приближённо по кривой затухающих колебаний оси гирокомпаса

		(без учёта действия апериодического слагаемого) время прихода гиросферы

		в меридиан  с точностью 0,5  для двух начальных отклонений ("манёвр" и "пуск")

		Исходные данные

		Период		Фактор		Начальное отклонение

		затух.		затух.		a, град

		колеб.		f		манёвр		пуск

		Тd, мин

		70		4		3		100

		0		35		70		105		140		175		210		245

		100		-25		6.3		-1.6		0.4		-0.1		0.0		-0.0

		Время прихода гарокомпаса в меридиан с точностью неболее 0,5 градуса в режиме "Пуск" - 156 мин.

		0		35		70		105		140		175		210		245

		3		-0.75		0.19		-0.05		0.02		-0.01		0.00		-0.00

		Время прихода гарокомпаса в меридиан с точностью неболее 0,5 градуса в режиме "Манёвр" - 50 мин.

		Задание №6

		Определить постоянную поправку двух типов гирокомпаса "Курс - 4" и "Амур"

		во время движения судна путём сличения компасного пеленга створа с его

		истинным пеленгом.

		Исходные данные

		Широты		Скорость

		(гнрад)		уз		КК		ИП		КП

		j, N		V		град		град		град

		10		16		30		44.7		40.8

		Для ГК "Амур"

				-0.9		град

				4.8		град

		Для ГК "Курс - 4"

				3.9		град

		Задание №7

		Судно движетсяпостоянным курсом и совершает манёвр скоростью.

		Определить на графике время прихода оси гирокомпаса из старого положения

		динамического равновесия в новое с точностью												(Манёвр считать

		кратковременным, t = 3мин. Гидравлический успокоитель работает.)

		Исходные данные

		КК		V1		V2		j

		град		уз		уз		град

		150		8		18		60

				0.9		град

				2.0		град

				150.9		град

				152.0		град

				-8.90		уз

				-0.30

				0.0		град

		0.9		2.0		1.2		1.3		1.7		2.0		2.4		2.5		2.6		2.6		2.4		2.2		2.0		1.9		1.8		1.7		1.8		1.9

		-3		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100		110		120		130		140		150		160

		0.9		0.9

		-5		170

		2.0		2.0

		-5		170

		Задание №8

		Судно, двигаясь с постоянной скоростью совершает манёвр курсом. Определить

		на графике время перехода оси гирокомпаса из старого положения динамического

		равновесия в новое с точностью								(Манёвр считать кратковременным,

		t = 3мин. Гидравлический успокоитель работает.)

		Исходные данные

		КК1		КК2		j		V

		град		град		град		уз

		0		160		50		17

				-1.7		град

				1.6		град

				-1.7		град

				161.6		град

				-33.12		уз

				-1.10

				0.9327107233		град

		-1.7		2.5		0.9		0.6		1.0		1.7		2.2		2.4		2.1		1.8		1.5		1.4		1.4		1.6		1.6		1.6

		-3		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100		110		120		130		140

		-1.7		-1.7

		-5		170

		1.6		1.6

		-5		170

		Задание №9

		Произвести оценку максимально возможного значения результирующей инерционной

		девиации, которая возникает в показаниях гирокомпаса вследствие её накопления

		при выполнении судном повторных манёвров при поисковых галсах и постановке трала,

		а также определить интервал времени между манёврами, при котором происходит

		максимально возможное накопление.

		Исходные данные

		КК1		КК2		КК3		j		V

		град		град		град		град		град

		340		200		260		40		17

				-31.9		уз

				13.0		уз

				-1.06

				0.43

		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100		110		120

		1.4		-0.3		-1.0		-0.6		0.0		0.5		0.6		0.4		0.1		-0.1		-0.2		-0.2		-0.1

		-0.6		0.1		0.4		0.3		0.0		-0.2		-0.3		-0.2		-0.0		0.0		0.1		0.1		0.0

		0		10		20		30		40		50		60		70		80		90		100

		1.4		-0.3		-1.5		-0.5		0.4		0.8		0.6		0.2		-0.2		-0.3		-0.3
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