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Моделирование жесткости установки датчиков положения и ориентации мобильной техники при 
воздействии ускорений 
 
Мобильная техника получила новый импульс развития в направлении автономности, миниатюризации и 
роботизации. Снижение массогабаритных, инерционных характеристик, повышение мощности приводных 
двигателей приводит к увеличению скорости движения как самой мобильной техники, так и бортового 
оборудования и росту воздействий на них от ускорений и вибраций. В работе приведены результаты 
моделирования жесткости узла установки на композитном корпусе датчиков положения и ориентации. 
Полученные данные используются для алгоритмической компенсации измеряемых данных в зависимости от 
условий реальной эксплуатации. 
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Puzanov A.V., Puzanova K.A. Modeling the rigidity of the installation of position and orientation sensors of mobile 
equipment under the influence of accelerations 
 
Mobile technology has received a new impetus for development in the direction of autonomy, miniaturization and 
robotization. The decrease in weight and size, inertial characteristics, increase in the power of drive engines leads to an 
increase in the speed of movement of both the mobile equipment itself and on-board equipment and an increase in the 
impact on them from accelerations and vibrations. The paper presents the results of modeling the rigidity of the 
installation unit on the composite housing of position and orientation sensors. The obtained data is used for algorithmic 
compensation of the measured data depending on the actual operating conditions.  
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