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Работа посвящена разработке алгоритма датчика угла поворота (ДУП), построенного
на базе БИНС типа микроэлектромеханических сенсоров (МЭМС), который может рабо-
тать и при отсутствии сигнала ГНСС. Подобная задача сводится к комплексной обработке
данных навигационного комплекса, в состав которого входят: низкоточная бескарданная
инерциальная навигационная система (БИНС), приёмник сигналов глобальных навига-
ционных спутниковых систем (ГНСС), одометр и датчика угла поворота (ДУП). Такой
датчик измеряет угол поворота колёс техники и необходим для точного решения задачи
автоматического управления.

В основе алгоритма лежит решение задачи коррекции БИНС. Рассматривается линей-
ная динамическая система {︃

�̇� = 𝐴𝑥+ 𝑞,

𝑧 = 𝐻𝑥+ 𝑟,

где оценка �̃� вектора состояния 𝑥 доставляется алгоритмом фильтра Калмана. Компонен-
тами вектора 𝑥 являются ошибки счисления БИНС. Вектор корректирующих измерений 𝑧
формируется при помощи данных ГНСС и измерений одометра (поступательной скорости
задней колёсной оси ТС).

Навигационное решение БИНС используется для построения оценки 𝛿, причём в рабо-
те рассматриваются два варианта: получение оценки как разности углов истинного курса
поворотной и основной БИНС, а также в результате интегрирования разности показаний
датчиков угловой скорости двух БИНС. Из-за сильных инструментальных погрешностей
МЭМС интегральная оценка 𝛿 нуждается в дополнительной коррекции. Чтобы компенси-
ровать её, в ДУП интегрирован дополнительный фильтр Калмана, где измерением служат
данные об угле поворота, полученные по кинематической велосипедной модели.

Алгоритм ДУП был успешно протестирован в ходе полевых испытаний на тракторе
Case MXM190 и показал точность, достаточную для автоматического управления сель-
скохозяйственной техникой, а также возможность работы при отсутствии сигнала ГНСС.
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