УПРАВЛЕНИЕ РЕЖИМОМ РАБОТЫ ДВИГАТЕЛЕЙ -ОПИСАНИЕ И РАБОТА
Система управления режимом работы двигателей обеспечивает:
· изменение величины прямой тяги в диапазоне режимов "ЗМГ" - "ВЗЛЕТ";
· включение реверса тяги двигателей и изменение обратной тяги в диапазоне "ЗМГ" -
"МАКСИМАЛЬНЫЙ РЕВЕРС".
Управление двигателями (рис.1) осуществляется с центрального пульта кабины экипажа и включает в себя пульт управления двигателями 5, а также два механизма МРД-27 2 для автоматического перемещения рычагов управления.
Ручное управление режимом разделяется на основное и резервное.
При основном управлении режим работы двигателям задается рычагами управления двигателями "1", "2" (для прямой тяги) и рычагами управления реверсом "РЕВ" на РУД "1" и "2" (для обратной тяги), которые кинематически связаны с датчиками 6 углового положения РУД (ДБСКТ-250-1Ш), установленными в пульте управления двигателями. При этом угловые перемещения РУД "1", "2" и рычагов "РЕВ" передаются на роторы ДБСКТ-250-1 Ш, которые выдают электрические аналоговые сигналы в электронные блоки ЭСУ-436. Каждый блок ЭСУ-436 выдает управляющие электрические сигналы своему топливному регулятору 4212, который обеспечивает подачу топлива в КС двигателя в количестве, потребном для заданного режима.
При резервном управлении (в случае отказа ЭСУ-436) режим работы двигателям задается только РУДами "1" и "2" (режим реверса тяги на резервной системе не предусмотрен), которые также кинематически связаны с механизмами 7 МКВ-48кс, установленными в пульте управления двигателями.
При этом управляющие электрические команды от МКВ-48кс через блоки БКЗ-148 поступают на топливные регуляторы 4212, обеспечивающие поддержание расходов топлива, соответствующих режиму 0.2МП (при положении РУД<30°) или режиму 0.7МП (при положении РУД>30°).
При работе системы автоматического управления самолетом САУ-148 режим двигателей определяется величиной потребной тяги (необходимой для выполнения полета) и передается в БУК-148.
БУКИ48 на основании полученной информации формирует в соответствии с инженерными алгоритмами электрические команды на управление механизмами МРД-27, которые в свою очередь перемещают рычаги 3 и тяги 4, соединенные с качалками 27 (см. 76-11-00, рис. 1) пульта управления двигателями. Качалки 27 кинематически связаны с датчиками 1 ДБСКТ-250-1 Ш и механизмами 20 МКВ-48кс. Дальнейшая работа системы происходит так же, как при ручном управлении. Отключение механизмов МРД-27 производится кнопками на рукоятках РУД "1" и "2".
