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СИСТЕМА ОРІЄНТАЦІЇ НА ОСНОВІ МІКРОМЕХАНІЧНОГО ІНЕРЦІАЛЬНОГО МОДУЛЯ

Малі габарити та злітна маса зумовлюють необхідність мініатюрних інформаційно-вимірювальних системах для визначення параметрів орієнтації об’єктів в просторі, побудованих на різних фізичних принципах. Такі системи знаходять широке застосування для визначення параметрів орієнтації безпілотних літальних апаратів мікро- та міні класу, а також в системах керування рухомих об’єктів. 

На сьогоднішній день ведеться активна робота по створенню нових інтегрованих систем орієнтації. Наразі створені  алгоритми для компенсації похибок як складових датчиків безплатформової системи орієнтації (БСО) з застосуванням фільтру  Калмана та створено малогабаритні БСО (AHRS M2 (Innalabs), WOM3 (Inertial Labs), AHRS510GA (Crossbow Technology), MMQG (System Donner), КомпНав-2 (ООО «Текнол»), STB-1X (ЗАО НТЦ «Рисса»). Пороте, на даний момент, задача створення точної малогабаритної інерціальної системи орієнтації, що мала б низьке енергоспоживання і цінову доступність і яка могла б автономно працювати на значних проміжках часу, не вирішена.  Тому задача створення та підвищення точності такої системи є досить актуальною.
Основою мікромеханічний інерціальний модуль ADIS16354, який має малу масу, габарити і низьку вартість, що робить його використання особливо вигідним для малогабаритного БПЛА. Цей пристрій включає в себе трьохосьовий блок гіроскопів та трьохосьовий блок акселерометрів. Крім цього використані плата перетворення SPI в USB та обчислювач (комп’ютер з середовищем LabVIEW), який виконує прийом даних та їх обробку (температурну корекцію та фільтрацію сигналу). 

Наукова новизна полягає в удосконаленому алгоритмі комплексування гіроскопів з акселерометрами. Особливістю пропонованого алгоритму БСО є метод визначення моментів корекції в залежності від характеру руху об’єкта та введення порогу корекції.
