
МЕТОДОЛОГІЯ ПРОЕКТУВАННЯ РОБАСТНИХ ІНЕРЦІАЛЬНИХ 
СТАБІЛІЗОВАНИХ ПЛАТФОРМ 

Автори: В.М. Азарсков, д.т.н., проф.; О.А. Сущенко, д.т.н., доц.;     
А.А. Тунік, д.т.н., проф.; В.В. Чіковані, д.т.н., доц.; А.М. Кліпа, к.т.н., доц.; 
Н.Д. Новицька  

Анотація: Розробку спрямовано на створення методології 
проектування інерціальних стабілізованих платформ, на яких розміщуються 
приладові комплекси (оптичні системи, радарні установки, фотокамери, 
блоки апаратури), що функціонують на літальних апаратах, морських та 
наземних рухомих об’єктах. Застосування робастного управління рухом 
платформи дозволяє забезпечити високу точність процесів наведення, 
стеження і стабілізації в складних умовах реальної експлуатації, що 
супроводжуються дією параметричних та зовнішніх збурень. При цьому 
спрощується експлуатаційне супроводження платформ, підвищується їх 
надійність та зменшуються терміни виконання проектувальних робіт за 
рахунок використання автоматизованих процедур на основі розроблених 
алгоритмів та методів. Робастна параметрична оптимізація забезпечує 
модернізацію вже спроектованих систем управління рухом платформ, а 
робастний структурний синтез доцільно застосовувати для систем, що 
проектуються вперше. 
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Ціль роботи: розробити методологію проектування робастних 
інерціальних стабілізованих платформ із розміщеними на них приладовими 
комплексами в різних режимах роботи (стабілізації, наведення, стеження), 
провести півнатурні та натурні випробування цих платформ у складі рухомих 
об’єктів різного призначення.  

Короткий опис розробки. 

Розширення функціональних можливостей та підвищення точнісних 
характеристик інформаційно-вимірювальних систем, що експлуатуються на 
рухомих об’єктах різного призначення вимагає відповідного прогресу у 
засобах їх стабілізації. Експлуатація рухомих об’єктів широкого класу 
відбувається в умовах значних параметричних та різноманітних зовнішніх 
збурень (дія турбулентного стохастичного вітру для літальних апаратів, 
нерівності рельєфу доріг і місцевості для наземних транспортних засобів, 
морське нерегулярне хвилювання для морських рухомих об’єктів). При 



цьому збереження точносних характеристик можливе за умови використання 
принципів робастного управління. 

Пропонується методологія створення автоматизованих процедур 
проектування інерціальних стабілізованих платформ з використанням 
робастної параметричної оптимізації та робастного структурного синтезу. В 
основу автоматизованих процедур проектування покладено змішану Н2/Н∞-
оптимізацію для модернізації вже існуючих систем та Н∞-синтез для 
створення перспективних систем. Програмну реалізацію процедур 
проектування здійснено в обчислювальній системі MatLab. 

Отримані результати.  

На основі методів робастної параметричної оптимізації та робастного 
структурного синтезу було розроблено: 

- робастні закони управління рухом платформи (двоосної та триосної) із 
апаратурою спостереження, що експлуатується на літаках спеціальної 
авіації та БПЛА з метою виконання низки задач, а саме моніторингу, 
картографії та ін. 

- робастні законі управління рухом двоосної платформи із спеціальним 
обладнанням, що експлуатується на наземних транспортних засобах в 
режимах стабілізації, наведення та стабілізованого наведення; 

- робастні навігаційні закони платформної системи стабілізації та 
визначення положення морського рухомого об’єкта в інерціальному 
просторі; 

- робастні регулятори у контурах стабілізації платформної системи 
стабілізації та визначення просторового положення морського 
рухомого об’єкта. 

 

Отримані результати було впроваджено в розробку цифрового 
стабілізатора спеціального обладнання у вертикальній та горизонтальній 
площинах, та гіроскопічної системи стабілізації та визначення курсу на ПАТ 
« НВО «Київський завод автоматики». 
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