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Розглянуто шляхи підвищення точності та швидкодії сучасного приладового комплексу стабілізатора, 

який може використовуватись для стабілізації озброєння легкої броньованої техніки в екстремальних умо-
вах. Проаналізовано склад та призначення існуючих систем стабілізації. Проведено аналіз доцільності ви-
користання гіроскопів у якості чутливих елементів комплексу стабілізації та математично описано прин-
цип їх роботи. Приведено та проаналізовано функціональну схему найпростішого стабілізатора озброєння 
індикаторного типу, описано послідовність виконання в ній основних операцій. 
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Вступ 
Сьогодні системи стабілізації різних видів за-

стосовуються у навігаційних пристроях і системах 
управління кораблями і літальними апаратами, а 
також у системах орієнтації антен, телескопів та 
інших приладів, встановлених на рухомих об'єк-
тах. У зв'язку з тим, що необхідна точність подіб-
них пристроїв безперервно підвищується, зроста-
ють і вимоги по точності, що висуваються до ком-
плексів стабілізації.  

Досягнення високої точності таких комплексів 
стало можливим завдяки високій якості сучасних 
елементів гіроскопічної техніки і значного розвитку 
теорії гіроскопічних пристроїв (А. Н. Крилов, Б. В. 
Булгаков, О. Ю. Ішлінський, Я. М. Ройтенберг, 
С. С. Рівкін, В. А. Павлов, Е. Г. Попов, А. І. Лур'є, 
В. В. Солодовніков та ін.) [1]. 

Стабілізатор озброєння являє собою пристрій, 
що здійснює стабілізацію прицілювання зброї при 
переміщенні платформи, на якій цю зброю встано-
влено. Стабілізатор озброєння призначений для 
спрощення прицілювання при русі легкої броньо-
ваної техніки (ЛБТ) і підвищення точності вогню з 
ходу. Частиною стабілізатора є система керування 
вогнем. Технічно стабілізатор являє собою набір 
датчиків і обчислювальний комплекс, з'єднаний з 
приводом гармати. 

Стабілізатори озброєння застосовуються у 
системах управління вогнем різних бойових моду-
лів для багатьох зразків бронетехніки. Такі стабілі-
затори є на всіх видах ЛБТ, що сьогодні перебу-
вають на озброєнні у Збройних Силах України. 
Принципово нові стабілізатори, які виготовляють 
на ПАТ «НВО «Київський завод автоматики» 

(Україна), можуть застосовуватися при модерніза-
ції наявних та розробці нових легко броньованих 
бойових машин БТР, БМП, БМД тощо. Так, розро-
бки Київського заводу автоматики встановлюють-
ся на такі зразки бронетехніки українського виро-
бництва, як БТР-3Е1 та БТР-4, і добре зарекомен-
дували себе у бойових умовах [1]. 

У роботі [2] виконано синтез нейромережевої 
системи наведення і стабілізації озброєння легкої 
броньованої техніки. Розроблено структурну схе-
му системи, компонентами якої є: пропорційно-
диференціальний регулятор положення і нейроме-
режевий регулятор швидкості. Виконано синтез 
нейрорегулятора з прогнозуванням. Однак, не роз-
глянуто доцільність використання нейромережево-
го підходу для компенсації інструментальних по-
хибок. 

У роботах [2-4] запропоновано в якості чут-
ливого елементу системи стабілізації використо-
вувати коріолісовий вібраційний гіроскоп. Про-
аналізовано склад і принцип роботи відомої сис-
теми ударо- і віброзахисту навігаційного комплек-
су легкої броньованої техніки. Однак, відсутні 
пропозиції по покращенню технічних характерис-
тик системи, аналіз математичної моделі та похи-
бок чутливих елементів системи. 

У статтях [5-6] розглянуто систему стабіліза-
ції з оптичним гіроскопом та приведено основні 
конструкційні розрахунки. Запропоновано про-
грамні методи фільтрації вихідних сигналів аксе-
лерометрів та гравіметрів. Відсутнє порівняння із 
відомими аналогами. 

У роботі [7] описано новий мобільний прилад 
для вимірювання динамічного вектора прискорен-
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ня сили тяжіння і його градієнтів. Даний датчик 
може встановлюватись на озброєнні військових 
підводних човнів. Отримані результати дослі-
джень можна використовувати і у проектуванні 
системи стабілізації озброєння легких броньова-
них машин, проте необхідно враховувати особли-
вості наземної експлуатації системи. 

Отже, існуючі системи стабілізації не можуть 
достатньо ефективно виконувати поставлені перед 
ними завдання. За досвідом воєнних конфліктів, 
найбільша частина втрат парку ЛБТ є наслідком 
використання малоефективних систем стабілізації 
озброєння. Тому забезпечення покращення екс-
плуатаційних характеристик комплексу стабіліза-
ції озброєння є важливою проблемою сучасності, 
вирішення якої забезпечує безпеку та оборонозда-
тність України.  

Об'єкт дослідження даної статті – новий 
чутливий елемент системи стабілізації озброєння 
легкої броньованої техніки. 

Мета роботи – проаналізувати доцільність 
використання гіроскопів у якості чутливих елеме-
нтів комплексу стабілізації озброєння ЛБТ та ма-
тематично описати принцип їх роботи. 

 
Призначення та будова стабілізаторів 

озброєння 
Як система стабілізації, у статті розглядається 

система автоматичного регулювання, що забезпе-
чує на ЛБТ збереження певної кутової орієнтації 
башти ЛБТ відносно системи координат, осі якої 
певним чином орієнтовані у просторі. Ця система 
координат є опорною або нерухомою. Залежно від 
конкретного завдання це може бути, наприклад, 
інерціальна система координат або система, осі 
якої спрямовані по вертикалі до місця, де знахо-
диться ЛБТ. 

Система стабілізації забезпечує сталість кутів 
між осями нерухомої системи координат і осями, 
жорстко зв'язаними з об’єктом стабілізації, який у 
подальшому буде називатися стабілізуючою плат-
формою [1].  

Стабілізуюча платформа кінематично пов'я-
зана з основою системою кілець і осей (кардано-
вим підвісом). На рис. 1, як приклад, зображено 
стабілізуючу платформу П у двовісному підвісі. 
Зовнішня вісь А-А підвісу пов'язана з об'єктом, що 
рухається. Оптична вісь телескопа Т, встановлено-
го на платформі, має бути безперервно спрямована 
на ціль при будь-яких положеннях башти ЛБТ. 
Оскільки будь-яке кутове положення телескопа у 
просторі може бути отримане поворотом його на-
вколо трьох осей і поворот телескопа навколо на-
прямку на ціль не грає ролі, то у даному випадку 
достатньо забезпечити поворот платформи щодо 
об'єктів, які рухаються навколо двох осей.  

Відхилення платформи від необхідних куто-
вих положень щодо осей А-А і В-В визначаються 
чутливими елементами ЧЕА і ЧЕВ. Кожен чутливий 

елемент управляє відповідним виконавчим двигу-
ном Д через підсилювач У. Між двигуном і віссю 
підвісу є редуктор, що не показаний на рис. 1. Та-
ким чином, по кожній з осей є окремий канал 
управління. 

Канали стабілізації в дійсності складніші, ніж 
показано на рис. 1. У них можуть використовува-
тися додаткові сигнали від телескопа, від лічиль-
но-обчислювальних пристроїв, сигнали по похід-
ним кута качання і похибки стабілізації. Стабіліза-
тор може бути коректованим, коли не тільки за-
безпечується незалежність положення платформи 
від руху об'єкта внаслідок качання і маневру, але і 
здійснюються порівняно повільні повороти плат-
форми по деяких законах. У цьому випадку перед-
бачаються спеціальні ланцюги корекції, що фор-
мують додаткові сигнали на виконавчих двигунах. 

 
Рис. 1. Стабілізована платформа у двовісному під-

вісі 
 
Система стабілізації забезпечує створення де-

яких стабілізуючих моментів, що діють по осях під-
вісу і компенсуючих моментів, які збурюють плат-
форму внаслідок качання об'єкта, дисбалансу тощо. 

До стабілізуючих моментів, окрім моментів 
виконавчих двигунів або інших виконавчих при-
строїв, можуть відноситись також моменти гіроско-
пічної реакції гіроскопів, встановлених на платфо-
рмі. Системи, в яких моменти гіроскопічною реакції 
безпосередньо впливають на стабілізовану платфо-
рму, мають силові гіроскопічні стабілізатори. 

Системи стабілізації, в яких стабілізуючі мо-
менти створюються тільки виконавчими двигуна-
ми або іншими виконавчими пристроями, а моме-
нти гіроскопічної реакції гіроскопів не використо-
вуються для безпосередньої компенсації моментів, 
що збурюють платформу, називатимуться систе-
мами непрямої стабілізації. Гіроскопічні елементи 
в системах непрямої стабілізації можуть викорис-
товуватися лише для виявлення відхилень платфо-
рми від заданого положення і для формування ке-
руючих сигналів. 

Окремий вид являють собою багатоступінча-
сті стабілізатори, серед яких практичне значення 
мають системи двоступеневої стабілізації. У такій 
системі розглянута вище платформа є елементом 
першого ступеня стабілізації. На ній додатково 
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встановлюється в окремому кардановім підвісі 
друга платформа. Це другий ступінь стабілізації, 
з’являється похибка стабілізації (спричинена «за-
лишками качання») першої платформи. Друга пла-
тформа стабілізується у просторі з вищою точніс-
тю, ніж перша [2-4]. 

 
Гіроскопи як чутливі елементи системи 

стабілізації. 
Для реалізації цілей гіроскопічної стабілізації 

застосовуються гіроскопи, що представляють со-
бою симетричне тверде тіло (ротор), що швидко 
обертається навколо осі симетрії. Одна з точок тіла 
на осі обертання закріплена і називається точкою 
підвісу. У разі збігу точки підвісу з центром тя-
жіння виходить, так званий, астатичний гіроскоп.  

Сьогодні відомо багато різновидів гіроскопів. 
Відмінність між ними полягає головним чином у 
способі підвісу ротора. Відповідно до цього розрі-
зняють гіроскопи з шарикопідшипниковими опо-
рами, поплавкові, з аеродинамічним підвісом, з 
магнітним підвісом та інші. 

Розглянемо детальніше шарикопідшипникові 
гіроскопи. Особливості гіроскопів з іншим типом 
підвісу розглянуто у відповідних розділах нижче. 

Триступеневий гіроскоп. Якщо помістити 
кожух з ходовими підшипниками у двовісний кар-
данний підвіс (рис. 2), то вийде триступеневий 
гіроскоп. Положення гіроскопа відносно нерухо-
мого об'єкта, на якому встановлений підвіс, може 
бути визначено шляхом порівняння положення 
координатної системи rrr zyOx , пов'язаної з обер-
товим ротором, з нерухомою системою координат 
xhzO . Перехід від однієї системи координат до 

іншої може бути зроблений поворотом на три кути 
Ейлера [1]. 

 
Рис. 2. Гіроскоп у кардановому підвісі 

 
Перший поворот на кут прецесії a  здійсню-

ється навколо осі зовнішньої рамки (осі hO ), дру-
гий поворот на кут нутації b  – щодо осі внутрі-

шньої рамки (осі Ox ) і третій поворот на кут влас-
ного обертання гіроскопа j  – щодо осі обертання 

ротора (осі rOz ). У гіроскопічних стабілізаторах 
кут a  називається кутом стабілізації, а кут b  – 
кутом прецесії. 

Рівняння руху гіроскопа, як правило, виво-
дять для напіврухомої системи координат Oxyz  

(тригранника Резаля), у якій вісь Oz  збігається з 
віссю власного обертання гіроскопа, а осі Ox  і Oy  
пов'язані з внутрішнім кільцем підвісу, тобто з 
кожухом гіроскопа (рис. 2). 

У цій системі координат вихідні рівняння ру-
ху гіроскопа мають вигляд: 
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де xW , yW і zW – проекції вектора абсолютної ку-

тової швидкості обертання напіврухомої системи 
координат у просторі на осі напіврухомої системи 
координат; xJ , yJ  і zJ – відповідні моменти інер-

ції; xM , yM і zM – моменти зовнішніх сил; 

zJH 0W=  – кінетичний момент. 
Рівняння (1) і (2) описують рух осі гіроскопа. 

Ці рівняння зручніше представити так, щоб у них 
входили моменти, що діють по осях підвісу. Тоді, 

враховуючи очевидні рівності b&=W x і ah &=W , 

отримаємо після проектування на відповідні осі: 

;cos hbba MHA =- &&
               

(4) 

.cos xMHB =- bab &&&
               

(5) 
У цих рівняннях a  и b  – кути повороту щодо 
осей зовнішньої і внутрішньої рамок; A  – момент 
інерції системи відносно осі зовнішньої рамки (осі 
hO ) і B – момент інерції внутрішньої рамки (ко-

жуха з гіроскопом) щодо її осі ( Ox ). 
При малих значеннях кута b  можна поклас-

ти 1cos »b . Переходячи до символічної запису 
диференційних рівнянь і вводячи алгебраїчний 

оператор диференціювання 
dt
d

p = , отримаємо 

лінеаризовані рівняння: 
;2

hba MHpAp =-
                  

(6) 

 
.2

xMHpBp =+ ab
                 

(7) 
У ці рівняння входять не самі оригінали фун- 

кцій )(ta  і )(tb , а їх зображення. У рівняння (6) і 
(7) можна записати кути повороту підвісу: 

=
+

+
+

=
)1()1( 22222 pTH

BM

pTHp
M x ha

 
;)()( 21 hMpWMpW x +=                                         (8) 

=
+

+
+

=
)1()1( 22222 pTHp

M

pTH
AM x hb
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,)()( 12 hMpWMpW
B
A

x +=
                         

 (9) 

де 
AB
H

qT
2

22 ==-  – квадрат кругової частоти нута-

ційних коливань гіроскопа.  
Введені передатні функції гіроскопа: 

;
)1(

1
)( 221 pTHp

pW
+

=
            

(10) 

.
)1(

)( 2222 pTH
B

pW
+

=
             

(11) 

Два різновиди структурних схем відповідних 
рівнянь (6) - (7) або (8) - (9), представлені на рис. 
3, а і б. Штрихами показано ланки, при відкиданні 
яких будуть отримані усічені рівняння (6) - (7), 
відповідні прецизійній теорії гіроскопа ( 02 »aAp  

і 02 »bBp ).  

  
Рис. 3. Структурні схеми вільного гіроскопа 

 
  

Структурні схеми на рис. 3 є вихідними схе-
мами. Вони можуть змінюватися і ускладнюватися 
у зв'язку з тими функціональними залежностями, 
які притаманні моментам на осях підвісу в кожно-
му конкретному випадку. Ці моменти можуть за-

лежати, наприклад, від a , b , a& , b&  та ін. 
Триступеневий гіроскоп у пружному карда-

новому підвісі. Розглянемо двоступеневий кардан-
ний підвіс у тому випадку, коли вісь внутрішньої 
рамки не може вважатися абсолютно жорсткою. 
На рис. 4. наведені кути, що лежать у площині 

zxO , перпендикулярній до площини зовнішньої 
рамки. Тоді замість рівнянь (6) і (7) можна отри-
мати лінеаризовані рівняння руху гіроскопа у ви-
гляді: 

;)(2
hgaa MRAp =-+

          
(12) 

  
;2

xMHpBp =+ gb
              

(13) 

,0)(2 =-+- gabg RHpBp
     

(14)де R – жорс-
ткість підвісу кожуха гіроскопа відносно зовніш-
нього кільця.  

Якщо виключити з цих рівнянь кут g , то 
отримаємо два рівняння, що визначають кут стабі-
лізації a  і кут прецесії b : 

;)1( 222
xRMHpMRBpppTRH +=++ hba (15) 

.)1()( 22222
xMpTRRHppHRBBp +=+++ ab (16) 

Частоти вільних коливань пружного підвісу 
виражені формулами: 

.
1

1
1 A

R
T

q ==
                       

(17) 

.
1

2
2 B

R
T

q ==
                    

(18) 

 

 
Рис. 4. Гіроскоп у пружному кардановому підвісі 

 
Один із можливих варіантів вихідної (без 

урахування функціональних залежностей для xM  і 

hM ) структурної схеми зображений на рис. 5. Ця 

схема відповідає рівнянням (12) - (14) [7-8]. 
Системи стабілізації із даними гіроскопами є 

одними із найточніших. 
 



ISSN 0201-744X, ISSN 0321-2211 
Теорія та практика сучасного прецизійного приладобудування 

 

Вісник НТУУ “КПІ”. Серія ПРИЛАДОБУДУВАННЯ. – 2017. – Вип. 54(2)                     9 

 
Рис. 5. Структурна схема гіроскопа в пружному підвісі 

 
 

Функціональна схема стабілізатора озбро-
єння 

Стабілізатор озброєння являє собою систему 
автоматичного регулювання, що реагує на кутові 
відхилення озброєння від заданого напрямку і за-
безпечує його збереження, чим досягається підви-
щення влучності стрільби з ходу. 

Як задавачі напрямку прицілювання у всіх 
без винятку стабілізаторах озброєння застосову-
ються саме гіроскопічні прилади. 

У конструкціях стабілізаторів стабілізуючі 
моменти (пропорційні величині керуючих сигна-
лів), які впливають на башту ЛБТ, створюються 
електромашинними або електрогідравлічними 
приводами. 

Залежно від знаку і величини керуючого сиг-
налу виконавчий орган стабілізатора буде чинити 
відповідний вплив на об'єкт, що стабілізується, і 
перешкоджати його відхиленню під впливом збу-
рюючих моментів. 

Стабілізатори, в яких задавач напрямку не 
має безпосереднього впливу на об'єкт стабілізації, 
а застосовується тільки для створення керуючих 
сигналів, прийнято називати індикаторними. Не-
обхідним елементом такого стабілізатора є підси-
лювач, який підсилює сигнали, що видаються за-
давачами напрямку для управління виконавчими 
органами стабілізатора. 

Стабілізуючий момент, пропорційний знаку і 
величині сигналу, отриманого від задавача напря-
мку, і силовий вплив на об'єкт стабілізації ство-
рюються виконавчим приводом стабілізатора 

озброєння. У стабілізаторах озброєння застосову-
ються електромеханічні (електромашинні) і елект-
рогідравлічні приводи. 

Як уже зазначалося, стабілізатор озброєння є 
системою автоматичного регулювання з регулю-
ванням по відхиленню. Система автоматичного 
регулювання забезпечує сталість регульованої ве-
личини при зміні збурюючих впливів.  

Система автоматичного регулювання з регу-
люванням за відхиленням передбачає послідовне 
виконання таких основних операцій: вимірювання 
відхилення регульованої величини від заданого 
значення - відхилення осі каналу гармати від зада-
ного напрямку; вимірювання кута неузгодженості 
[Δφ = ± (φзад - φ0)], що передбачає введення у сис-
тему стабілізації жорсткого від’ємного зворотного 
зв'язку, наявність якого дозволить порівнювати 
дійсний напрямок φ0 з заданим φзад. 

У стабілізаторі озброєння ЛБТ для усунення 
неузгодженості необхідно створити стабілізуючий 
момент (Мс), який врівноважить збурюючий мо-
мент (Мв) і, впливаючи на об’єкт стабілізації, по-
верне його у задане положення. Момент, діючий 
на об’єкт стабілізації, дорівнює Мо = Мс - Мв. 

Отже, завдання регульованої величини, тобто 
задавання кута відхилення озброєння (φзад) на ру-
хомому ЛБТ і його стабілізація при стрільбі з хо-
ду, є першочерговим завданням, а гіроскопічний 
задавач напрямку – найважливішим елементом 
стабілізатора озброєння ЛБТ. Гіроскопічний зада-
вач напрямку разом з електричним датчиком 
(рис. 6) утворює датчик кута.  

 
Рис. 6. Функціональна схема найпростішого стабілізатора озброєння індикаторного типу  

 
Крім того, датчик кута забезпечується спеціа-

льною системою наведення, за допомогою якої 
оператор може змінювати напрямок осі каналу 
ствола. 
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Стабілізатор озброєння ЛБТ працює у такій 
послідовності. Оператор, виявивши ціль, за допо-
могою системи наведення задає потрібний напря-
мок стабілізуючої осі гіроскопа φзад, якому має 
відповідати напрямок осі каналу ствола стабілізо-
ваного озброєння, після чого оператор припиняє 
наведення (припиняє дію на систему наведення) і 
приймає рішення про постріл. 

Під дією збурюючого моменту Мв, передано-
го на озброєння при коливаннях корпуса ЛБТ, вісь 
каналу ствола буде відхилятися від заданого на-
прямку. Виникає кутова неузгодженість (Δφ) між 
заданим напрямом осі каналу ствола гармати φзад і 
його дійсним напрямком φ0, вимірюється електри-
чним датчиком. При цьому кутова неузгодженість 
перетвориться в керуючий електричний сигнал. 
Цей сигнал посилюється в підсилювачі до величи-
ни, яка необхідна для управління виконавчим при-
водом стабілізатора озброєння. 

Виконавчий привід створює стабілізуючий 
момент Мс, під дією якого озброєння повертається 
в бік, протилежний напрямку повороту корпусу 
ЛБТ. Завдяки цьому кутова неузгодженість, що 
виникла, зменшується, а напрямок осі каналу гар-
мати зберігається незмінним з певною точністю. 

Таким чином, під час руху ЛБТ, після того, як 
припиниться наведення на ціль, озброєння буде 
сприймати вплив зовнішніх збурюючих моментів 
Мв, які будуть викликати відхилення його від за-
даного напрямку. Одночасно озброєння буде пере-
бувати під впливом стабілізатора, який буде без-
перервно приводити його у відповідність із зада-
ним напрямком. Така система є значно точнішою 
за відомі аналоги. 

 
Висновки 
Розглянуто шляхи підвищення точності та 

швидкодії сучасного приладового комплексу ста-
білізатора, який може використовуватись для ста-
білізації озброєння легкої броньованої техніки в 
екстремальних умовах.  

Встановлено, що система стабілізації забез-
печує сталість кутів між осями нерухомої системи 
координат і осями, жорстко зв'язаними з об’єктом 
стабілізації.  

Проведено аналіз доцільності використання 
гіроскопів у якості чутливих елементів комплексу 
стабілізації та математично описано принцип їх 
роботи.  

Встановлено, що до стабілізуючих моментів, 
окрім моментів виконавчих двигунів або інших 
виконавчих пристроїв, які необхідно враховувати 
при визначенні точності стабілізатора, можуть 
відноситись також моменти гіроскопічної реакції 
гіроскопів, встановлених на платформі. Системи 
стабілізації, в яких стабілізуючі моменти створю-
ються тільки виконавчими двигунами або іншими 
виконавчими пристроями, а моменти гіроскопічної 
реакції гіроскопів не використовуються для безпо-

середньої компенсації моментів, що збурюють 
платформу, називатимуться системами непрямої 
стабілізації.  

Приведено та проаналізовано функціональну 
схему найпростішого стабілізатора озброєння ін-
дикаторного типу, описано послідовність вико-
нання в ній основних операцій.  

Запропонована система стабілізації має біль-
ші точність та швидкодію, аніж відомі аналоги. 
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НАУЧНО-ТЕОРЕТИЧЕСКИЕ ИССЛЕДОВАНИЯ СИСТЕМЫ СТАБИЛИЗАЦИИ 
Рассмотрены пути повышения точности и быстродействия современного приборного комплекса стабилиза-
тора, который может использоваться для стабилизации вооружения легкой бронированной техники в экс-
тремальных условиях. Проведен аналитический обзор литературы и патентных баз данных в области по-
строения систем стабилизации. Идентифицировано основные составляющие элементы системы стабилиза-
ции. Проведен анализ целесообразности использования гироскопов в качестве чувствительных элементов 
комплекса стабилизации и математически описан принцип их работы. Приведены и проанализированы 
функциональную схему простейшего стабилизатора индикаторного типа, описано последовательность вы-
полнения в ней основных операций. Предложено применение методов параметрической и структурной оп-
тимизации, которые позволят увеличить точность и эффективность чувствительного элемента на стадии 
проектирования. 
Ключевые слова: стабилизатор, гироскоп, чувствительный элемент, система координат, стабилизированная 
платформа. 
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1)National Technical University of Ukraine “Igor Sikorsky Kyiv Polytechnic Institute”, Kyiv, 
Ukraine; 2)Zhytomyr State Technological University, Zhytomyr, Ukraine 
SCIENTIFIC-THEORETICAL RESEARCH OF THE STABILIZATION SYSTEM 
The ways of increasing the accuracy and speed of a modern instrumentation system of the stabilizer, which can be 
used to stabilize the armament of light armored machinery in extreme conditions, are considered. An analytical re-
view of literature and patent databases in the field of construction of stabilization systems was conducted. The main 
components of the armament stabilization system are identified. It was established that the stabilization system pro-
vides the constancy of the angles between the axes of a fixed coordinate system and the axes rigidly connected with 
the object of stabilization. The analysis of expediency of use of gyroscopes as sensitive elements of the stabilization 
complex is carried out and the principle of their work is mathematically described. In stabilizer designs, stabilizing 
moments (proportional to the values of control signals) are generated by electromechanical or electrohydraulic ac-
tuators. It has been established that moments of gyroscopic reaction of gyroscopes installed on a platform may be 
related to stabilizing moments, except for the moments of the actuators or other actuators which need to be taken 
into account in determining the accuracy of the stabilizer. Stabilization systems in which stabilizing moments are 
created only by actuators or other actuators, and the gyroscopic gyroscope's moments are not used to directly com-
pensate for the disturbing moments of the platform, will be called indirect stabilization systems. The functional dia-
gram of the simplest indicator armature stabilizer is presented and analyzed, and the sequence of execution of basic 
operations in it is described. The application of parametric and structural optimization methods, which will increase 
the accuracy and efficiency of the sensitive element at the design stage, is proposed. 
Key words: stabilizer, gyro, sensor, coordinate system, stabilized platform. 
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