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Объектом разработки является система стабилизации видеокамеры малогабаритного граж-

данского беспилотного летательного аппарата на базе индикаторного гиростабилизатора с мик-

ромеханическими датчиками первичной информации.  

Для обеспечения независимой стабилизации для угла тангажа и крена вращение полезной 

нагрузки в разработанном стабилизаторе осуществляется с помощью двух рамок (внутреннее 

вращение по тангажу и внешнее по крену). Блок микромеханических акселерометров располага-

ется на внутренней рамке и служит для вычисления текущих значений углов «тангажа» и «крена» 

внутренней рамки. На внутренней и наружной рамках располагаются одноосевые микромеханиче-

ские гироскопы, необходимые для определения текущих угловых скоростей стабилизируемого 

объекта. Ось чувствительности микромеханического гироскопа, расположенного на внешней 

рамки, совпадает с продольной осью летательного аппарата (ЛА). Ось чувствительности второго 

гироскопа совпадает с осью вращения внутренней рамки и поперечной осью ЛА (при нулевом угле 

поворота внешней рамки относительно корпуса) (рис. 1). 

Вращение внешней и внутренней рамки осуществляется с помощью двух электродвигателей. 

Управление электродвигателем осуществляет вычислитель с помощью усилителя мощности. 

Требуемый угол стабилизации «тангажа» внутренней рамки посредствам цифрового интерфейса 

передается на вычислитель (по умолчанию стабилизируются нулевые углы тангажа и крена). Ис-

точник питания преобразует входное напряжение питания в напряжения, необходимые для каж-

дого компонента. В процессе работы устройства по цифровому интерфейсу могут передаваться 

текущие показания инерциальных датчиков и сигналы управления электродвигателей. 

 

Рис. 1. Схема двухосного гиростабилизатора 

 

В работе приводится описание принципа действия и выбор элементной базы двухосного ги-

ростабилизатора видеокамеры малогабаритного гражданского беспилотного летательного аппа-

рата на базе микромеханических датчиков первичной информации. Описана схемотехническая 

реализация и приведены результаты имитационного моделирования. Показано, что использова-

ние пропорционально-дифферениального закона управления позволило достичь приемлемого 

качества стабилизации в установившемся режиме. 
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