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	Традиционные требования к автономным системам управления космическими аппаратами (КА) по снижению массогабаритных характеристик и энергопотребления, повышению надежности и уменьшению стоимости привели к необходимости перехода от карданных к бескарданным системам ориентации, стабилизации и управления. Требование повышения точности этих систем обусловило необходимость применения в них прецизионных электростатических гироскопов (ЭСГ).
Рассматривается случай установки двух ЭСГ в системе ориентации КА, векторы кинетических моментов которых H1 и Н2 расположены перпендикулярно и параллельно плоскости орбиты. В результате аналитических решений уравнений прецессионного движения получены зависимости направляющих косинусов между осью вращения ротора и осями корпуса, а также выражения для проекций скорости дрейфа. При этом поочередно проведен анализ влияния только одного из значимых в условиях невесомости возмущающих факторов: уводящего момента от дисбаланса и нечетных гармоник несферичности ротора, момента, независящего от ускорения и пропорционального четвертой гармонике формы ротора, момента от остаточных магнитных полей. При этом общее решение может быть найдено методом суперпозиции. Приведены оценочные значения скорости ухода ЭСГ для указанных ориентации гироскопов, а также результаты моделирования зависимости угла между векторами кинетических моментов от времени в случае, когда оси вращения роторов обоих ЭСГ расположены в плоскости орбиты КА, либо один в плоскости орбиты, а другой перпендикулярен ей.
Рассматривается аналогия между движением векторов кинетических моментов ЭСГ, установленных на КА в указанные ориентации, и движением гироскопов, установленных на Земле в "полярную" и "экваториальную" ориентации. Анализируется обеспечение длительного цикла непрерывного построения базовой ИСК с достаточной точностью с учетом сходимости (расходимости) векторов Н1 и Н2. Оценивается вклад различных источников погрешности консервативной и неконсервативной природы в дрейф и параметры движения гироскопов системы ориентации.
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	Исследуется влияние температуры на "уход" ЭСГ. Определяются причины, которые могут вызывать его температурный дрейф. Выводятся зависимости, позволяющие вычислять температурный дрейф ЭСГ, вызванный различными тепловыми возмущающими факторами, при различных начальных параметрах чувствительного элемента гироскопа. Приводятся результаты расчета температурного дрейфа ЭСГ с полым ротором. Показывается, что главной причиной температурного дрейфа ЭСГ является неоднородность коэффициента линейного расширения материала ротора. Получены оценки скорости дрейфа, вызванного неоднородностью температурных полей ротора и камеры, а также смещением ротора в камере вдоль главной оси. Предлагаются методы борьбы с температурной погрешностью на аппаратном и алгоритмическом уровнях.
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	Рассматриваются проблемы разработки высокоточного наземного гирокомпаса (ГК). Представлена схема построения ГК на базе свободного гироскопа с электростатическим подвесом ротора (ЭСГ). Рассмотрены принцип действия и основные инструментальные погрешности ГК на ЭСГ. Приведены результаты предварительных испытаний основных элементов и ГК в целом.
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	Приводятся результаты исследований, разработки и применения портативной инерциальной системы позиционирования. В качестве инерциальных датчиков используются микромеханические гироскопы и акселерометры. Повышение точности датчиков достигается посредством использования систем термостабилизации и модуляции. Приводятся результаты математического моделирования и совершенствования выполняемых системой функций, решение задач навигации, вычисление параметров ориентации, возможности интегрирования с источниками внешней информации.
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	При экспериментальном исследовании электропривода свободного гироскопа с электропроводящим полым сферическим ротором и со статором без магнитопровода измерено влияние экрана и оболочки ротора на величину и характер распределения индукции в воздушном зазоре. При наличии ротора амплитуда основной гармоники магнитного поля обмотки статора уменьшается в 1,8 раза на частоте 1400 Гц.
Электромагнитный экран играет роль замыкающего магнитопровода для статора и уменьшает уровень третьей пространственной гармоники.
Причиной низкой эффективности электропривода при разгоне ротора является высокий уровень третьей пространственной гармоники (50%) в кривой распределения индукции в воздушном зазоре.
Одним из направлений повышения эффективности электропривода является изменение конфигурации обмоток статора, а другим √ оптимизация частоты питания электропривода.
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