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В современных микромеханических гироскопах погрешности изготов
ления являются источником неопределенности таких его параметров как 
резонансная частота и добротность [1]. Поэтому актуальной является за
дача поддержания постоянства амплитуды и частоты первичных колеба
ний чувствительного элемента, что обеспечивает линейность статической 
характеристики прибора.

Для решения этой задачи используют различные способы, например, 
фазовую автоподстройку частоты и амплитуды, ПИД-регуляторы и их 
разновидности, а также методы адаптивного управления [2J.

В работе проведен анализ особенностей применения одного из мето
дов стабилизации -  интегрально-дифференциальный (ИД) регулятор. 
Управление с помощью ИД-регулятора представлено в виде

р + х, р ! х , + \
Сформулированы требования к величине коэффициентов усиления и 

постоянных времени к„ kj, т„ т^ИД-регулятора, а также проанализированы 
возможные схемы его построения.

Проведено визуальное моделирование в среде MatLab Simulink, кото
рое подтвердило результаты теоретических исследований.
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