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(72) МЕЛЕШКО ВЛАДИСЛАВ ВАЛЕНТИНОВИЧ, 
КОРНІЙЧУК ВАЛЄНТІН ВАСІЛЬЄВІЧ, RU, СКУД-
НЄВА ОКСАНА ВІКТОРОВНА, RU, ЯНЧЕВСЬКИЙ 
АНДРІЙ ЮРІЙОВИЧ 
(73) НАЦІОНАЛЬНИЙ ТЕХНІЧНИЙ УНІВЕРСИТЕТ 
УКРАЇНИ "КИЇВСЬКИЙ ПОЛІТЕХНІЧНИЙ ІНСТИ-
ТУТ" 
(57) Гіронапівкомпас, який містить гіродвигун, за-

кріплений у зовнішній рамці карданового підвісу, 
датчик азимутального кута на осі підвісу зовніш-
ньої рамки, датчик моменту азимутальної корекції 
на осі підвісу гіродвигуна, маятниковий датчик кута 
горизонтальної корекції на осі підвісу гіродвигуна, 
датчик моменту горизонтальної корекції на верти-
кальній осі підвісу зовнішньої рамки, підсилювач, 
який з'єднує маятниковий датчик кута горизонта-
льної корекції та датчик моменту горизонтальної 
корекції, який відрізняється тим, що перед підси-
лювачем додатково встановлено вимикач, а пара-
лельно з підсилювачем підключено інтегратор. 

 

 
Корисна модель відноситься до області наві-

гаційної техніки, а саме до вимірювачів кута рис-
кання або курсу об'єкту і може бути використана в 
системах орієнтації та навігації для рухомих об'єк-
тів. 

Найближчим аналогом є гіронапівкомпас на 
базі трьохступеневого гіроскопа [див. книгу Один-
цов А.А. «Теория и расчет гироскопических прибо-
ров», - К.: Вища школа, 1985], забезпеченого сис-
темою азимутальної корекції у вигляді датчика 
моменту азимутальної корекції на горизонтальній 
осі підвісу гіродвигуна, а також системою горизон-
тальної корекції, що складається з маятникового 
датчика кута на горизонтальній осі підвісу гіродви-
гуна, підсилювача і датчика моменту горизонталь-
ної корекції на вертикальній осі підвісу зовнішньої 
рамки. Вказану систему горизонтальної корекції 
називають пропорційною або позиційною. 

Недоліком такого гіронапівкомпаса є його по-
хибка на віражі, при хитавиці, при прискореннях 
об'єкту, що викликається збуреннями маятника 
при цих еволюціях об'єкту. Похибка ця настільки 
велика, що на час віража або прискорення горизо-
нтальну корекцію відключають. На хитавиці похиб-
ка неусувна. При цьому прилад достатньо склад-
ний у виготовленні. 

В основу корисної моделі поставлено задачу 
усунення похибки гіронапівкомпаса на віражі, хи-
тавиці, при лінійному прискоренні об'єкту. 

Поставлена задача вирішується тим, що в гі-
ронапівкомпасі, який містить гіродвигун, закріпле-
ний у зовнішній рамці карданового підвісу, датчик 
азимутального кута на осі підвісу зовнішньої рам-

ки, датчик моменту азимутальної корекції на осі 
підвісу гіродвигуна, маятниковий датчик кута гори-
зонтальної корекції на осі підвісу гіродвигуна, дат-
чик моменту горизонтальної корекції на вертика-
льній осі підвісу зовнішньої рамки, підсилювач, 
який з'єднує маятниковий датчик кута горизонта-
льної корекції та датчик моменту горизонтальної 
корекції, новим є те, що перед підсилювачем до-
датково встановлено вимикач, а паралельно з 
підсилювачем підключено інтегратор. 

Корисна модель пояснюється кресленням. 
На фіг. 1. показаний гіронапівкомпас з інтегра-

льно-позиційною горизонтальною корекцією. Він 
складається з гіродвигуна 1, закріпленого в зовні-
шню рамку 2. На осі підвісу гіродвигуна розташо-
вані маятниковий датчик кута горизонтальної ко-
рекції 3 і датчик моменту азимутальної корекції 9. 
На осі підвісу зовнішньої рамки розташовані дат-
чик кута 10 і датчик моменту горизонтальної коре-
кції 8. Маятниковий датчик кута 3 сполучений з 
датчиком моменту горизонтальної корекції 8 через 
інтегратор 5 і підсилювач 6 з вимикачем 4, сигнали 
яких додаються на суматорі 7. 

Принцип дії приладу. 
Вільний трьохступеневий гіроскоп зберігає не-

змінну орієнтацію головної осі в інерціальній сис-
темі координат. Початкова виставка гіронапівком-
пасу проводиться із увімкнутим підсилювачем. Під 
час еволюцій об'єкту перпендикулярність між гіро-
двигуном і зовнішньою рамкою порушується, що 
фіксується маятниковим датчиком кута. В робочо-
му режимі вимикач перед підсилювачем вимика-
ється і сигнал з датчика кута через інтегратор пос-
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тупає на датчик моменту горизонтальної корекції 
який, повертаючи зовнішню рамку, відновлює пер-
пендикулярність. 

У робочому режимі, після відключення підси-
лювача, коефіцієнти передачі маятникового датчи-
ка кута kдк, інтегратора kі і датчика моменту гори-
зонтальної корекції kдм підбирають так, щоб 

виконувалася умова настройки контура горизонта-
льної корекції на період коливань Шулера 
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де Н - кінетичний момент гіроскопа, 
R - радіус Землі. 
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