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В настоящее время актуальна разработка и модернизация существующих гироскопических 

стабилизаторов с целью снижения массогабаритных характеристик, уменьшения стоимости и 

энергопотребления [1]. В работе приводятся результаты экспериментальных исследований гиро-

стабилизатора, управляемого сигналами микромеханического модуля (ММ) MPU6050, установ-

ленного на платформу. ММ содержит микромеханические гироскопы и акселерометры с цифро-

вым выходом. Алгоритмы управления гиростабилизатором по сигналам ММ реализовывались в 

отладочной плате Arduino Nano [2]. 

Одним из режимов работы гиростабилизатора является приведение его платформы в плос-

кость горизонта по сигналам акселерометра. Экспериментальные кривые для углов по каналам x 

и y представлены на рисунках 1 и 2.  
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Рис. 1. Работа гиростабилизатора в режиме приведения в плоскость горизонта по каналу х 
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Рис. 2. Работа гиростабилизатора в режиме приведения в плоскость горизонта по каналу у 

В результате исследований можно сделать вывод, что время приведения в плоскость гори-

зонта составляет не более 2 с, что является допустимым для большинства практических приме-

нений. Погрешность приведения составила 0,5 ° (СКО). 
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