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Спосіб гірокомпасування по сигналу гіроскопічного 

датчика кутової швидкості 

 

Корисна модель відноситься до навігаційного приладобудування і мо-

же бути використана для гірокомпасування інерціальних навігаційних сис-

тем, гіростабілізаторів, для створення гірокомпасів та курсовказуючих при-

ладів. 

Метою винаходу є підвищення точності та зменшення часу гірокомпа-

сування в умовах впливу хитавиці на об’єкт, на якому проводиться гіроком-

пасування. Відомий спосіб аналітичного гірокомпасування з допомогою гіро-

скопічного датчика кутової швидкості [2], згідно з яким курсовий напрямок 

горизонтально розташованої вимірювальної вісі гіроскопа на нерухомому 

об’єкті визначають аналітично з використанням результатів показань гіро-

скопу, отриманих на різних азимутальних кутах. Відомий спосіб фізичного 

гірокомпасування гіроплатформи з використанням вихідного сигналу гіро-

скопічного датчика кутової швидкості [3], згідно з яким проводиться гіроко-

мпасування гіроплатформи і, відповідно, головної вісі гіроскопічного датчи-

ка кутової швидкості до площину меридіану, доки напрямок кінетичного мо-

менту гіроскопа співпаде з горизонтальною складовою кутової швидкості 

обертання Землі.  

Найближчим аналогом даного винаходу являється «Способ гирокомпа-

сирования трехосного гиростабилизатора» [5]. Цей спосіб гірокомпасування 

заключається в тому, що в початковому положенні при допомозі двох гори-

зонтальних акселерометрів вісі чутливості двох горизонтальних гіроскопів 

горизонтують разом з гіроплатформою, на якій вони установлені, а вісь чут-

ливості вертикального гіроскопа встановлюють в вертикальне положення, пі-

сля чого гіроплатформу переключають в режим гірокомпаса шляхом форму-



вання  моменту корекції, пропорційного куту відхилення гіроплатформи від 

площини горизонту.  

Недоліком даного способу являється виникнення суттєвих похибок та 

значне збільшення часу гірокомпасування при проведенні початкової вистав-

ки на об’єкті, підверженому хитавиці, за рахунок впливу прискорень хитави-

ці на акселерометри, встановлені на гіроплатформі . 

Сутність пропонуємого способу гірокомпасування може бути пояснена 

з допомогою принципіальної схеми, яка представлена на фіг. 1.  

На фіг. 1 позначення мають наступне значення: 

ПЛ – гіроплатформа, 

ВР – внутрішня рамка карданового підвісу, 

ЗР – зовнішня рамка карданового підвісу, 

ДСx, ДСy, ДСz – двигуни стабілізації, 

ДКx, ДКy, ДКz – датчики кутів, які використовуються для зняття інформації 

про кути нахилу об’єкта,  

Axn, Ayn – однокомпонентні акселерометри, встановлені на гіроплатформі, 

відповідно по вісям xn та yn, що використовуються для горизонтування гіро-

платформи та демпфування коливань під час проведення гірокомпасування, 

Axс, Ayс, Azс – однокомпонентні акселерометри, встановлені на об’єкті, відпо-

відно по осям xс, yс, zc, що використовуються для компенсації хитавиці 

об’єкту. 

Гx, Гy, Гz – гіроскопічні датчики кутової швидкості, які використовуються як 

індикаторні чутливі елементи в схемі індикаторної гіростабілізації гіроплат-

форми, сигнал гіроскопа Гx використовується для проведення гірокомпасу-

вання, 

Бx, Бy, Бz – обчислювальні блоки, використовуються для створення сумарно-

го сигналу керування. 

На фіг.2 показана взаємна орієнтація систем координат гіроплатформи 

та об’єкта відносно географічної системи координат, що визначається кута-

ми: ψ −  кут рискання, ϑ −  кут крену, μ −  кут тангажу, α −  кут відхилення 



гіроплатформи від повздовжньої вісі об’єкта, ,β γ −  кути нахилу гіроплатфо-

рми відносно об’єкта (кути відхилення об’єкту від площини горизонту),  
oα −  кут відхилення гіроплатформи від напрямку на північ, ,o oβ γ −  кути 

відхилення гіроплатформи від горизонту.  

В процесі гірокомпасування для орієнтування гіроплатформи відносно 

площини меридіану використовується сигнал гіроскопічного датчика кутової 

швидкості Гx. Сигнал надходить на обчислювальний блок Бz, де обчислю-

ється загальний момент корекції та подається на двигун стабілізації ДСz, 

який обертає гіроплатформу. Орієнтування проводиться до тих пір, доки ви-

мірювана гіроскопічним датчиком кутової швидкості Гx східна складова 

швидкості обертання Землі не стане рівною нулю. В процесі гірокомпасуван-

ня відбувається корекція положення гіроплатформи відносно горизонту за 

допомогою сигналів акселерометрів Axn, Ayn та сигналів стабілізації гіроско-

пічних датчиків кутової швидкості Гy, Гz , які надходять на обчислювальні 

блоки Бx, Бy і після перерахунку надходять на двигуни стабілізації ДСx, ДСy. 

При хитавиці об’єкту на акселерометри Axn, Ayn діють прискорення хи-

тавиці, тобто хитавиця впливає на процес корекції положення гіроплатфор-

ми, що приводить до виникнення похибок гірокомпасування. Для усунення 

цього впливу використовуються три додаткових однокомпонентних акселе-

рометри Axс, Ayс, Azс, які установлюються на корпусі приладу. Сигнали цих 

акселерометрів надходять разом з сигналами датчиків кутів ДКx, ДКy, ДКz 

до блоку перерахунку, де обчислюється значення прискорень хитавиці, дію-

чих на акселерометри Axn, Ayn. Ці значення надходять на обчислювальні бло-

ки Бx, Бy та компенсують складову сигналу акселерометрів Axn, Ayn , викли-

кану хитавицею об’єкту. 

Швидкості корекції, які обраховуються в обчислювальних блоках 

, ,x y zБ Б Б  мають значення: 
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де: 

1 2 3, ,χ χ χ − коефіцієнти передачі горизонтального та азимутального каналу 

корекції, 

,ε ε −xп yп похибки акселерометрів Axn, Ayn, 

, ,ω ω ω −дx дy дz кутові швидкості дрейфу гіроскопічних датчиків кутових швид-

костей Гx, Гy, Гz, 

,п п
η ζω ω −  обраховані значенні проекцій кутових швидкостей обертання Зем-

лі, вводяться для компенсації переносного руху гіроплатформи, 

−пg приладне значення прискорення вільного падіння, 

, −xп yпW W  складові сигналу акселерометрів Axn, Ayn, викликані хитавицею 

об’єкта, 

, −в в
xп yпW W  вирахувані значення прискорень хитавиці об’єкта, що діють на ак-

селерометри Axn, Ayn. 

Значення прискорень ,в в
xп yпW W  обчислюються в блоці перерахунку за  

залежністю: 
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де значення прискорень , ,xc yc zcW W W  визначаються із сигналів акселерометрів 

Axс, Ayс, Azс ,  а значення кутів нахилу об’єкта , ,α β γ  визначається за допомо-

гою датчиків кутів ДКx, ДКy, ДКz. 
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