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Объектом исследования является бесплатформенная система ориента-

ции на микромеханических гироскопах и акселерометрах, вырабатываю-
щая углы рыскания, тангажа и крена гражданского беспилотного лета-
тельного аппарата. Целью работы является исследование погрешностей 
бесплатформенной системы ориентации и разработка способов повыше-
ния точности. В процессе исследования анализировалась бесплатформен-
ная система ориентации с применением различных кинематических  
параметров: углов Эйлера-Крылова, направляющих косинусов, кватерни-
онов [1]. Проведены на базе конструктора Arduino Nano эксперименталь-
ные исследования бесплатформенной системы ориентации на микромеха-
нических гироскопах компании Analog Devises. Предложены алгоритмы 
коррекции системы ориентации путем привлечения сигналов акселеро-
метров.  

Кинематическая схема индикаторного двухосного гиростабилизатора 
приведена на рисунке. 

 
Рис. Схема двухосной системы стабилизации 

Платформа имеет две степени свободы относительно подвижного объ-
екта: вращение вместе с рамой вокруг оси X и собственное вращение от-
носительно оси Z [2]. Соответственно оси X и Z являются осями стабили-
зации системы стабилизации. 
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