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МОДЕЛИРОВАНИЕ СИСТЕМЫ СТАБИЛИЗАЦИИ ИЗОБРАЖЕНИЯ 
 
Рассмотрено моделирование системы стабилизации изображения с 

использованием программы MatLab. Получены переходные характеристики в 
системе Simulink, такие как время переходного процесса и погрешности: по 
наведению, вибрации, момента нагрузки и качки. 

In this paper, the program MatLab was used to simulate the image 
stabilization system. Also, this program was used to obtain transient 
characteristics in the Simulink system.As a result, transient characteristics of the 
system were obtained, such as the time of the transition process and the error: by 
guidance, vibration, load moment and pitching. 
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На рис. 1 представлена схема моделирования для данной работы [1]. 
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Рис. 1. Схема моделирования 

 
В результате моделирования в среде Simulink были получены 

переходные характеристики (рис. 2-5), при следующих воздействиях [2]: 
1. Наведения. 
2. Вибрации. 
3. Момента нагрузки. 
4. Качки.  
5. Вибрации, качки, наведения и момента нагрузки.  
 

 
Рис. 2. Переходные характеристики при воздействии наведения 

 
Погрешность по наведению равна ΔАн = 0,02′. 
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Рис. 3. Переходные характеристики при воздействии вибраций 

 
Погрешность по вибрации составляет ΔАв = 0,25′. 

 
Рис. 4. Переходные характеристики при воздействии момента нагрузки 

 
Погрешность по моменту нагрузки ΔАМв = 0,735′. 

 
Рис. 5. Переходные характеристики при воздействии качки 
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Погрешность по качке равна ΔА = 0,4′. 
 

 
 

Рис. 6. Переходные характеристики при воздействии вибрации, качки,  
наведения и момента нагрузки 

 
Исходя из рис. 2-5, созданных при помощи программы MatLab, были 

получены следующие данные [4]. 
Погрешности: 
1. Наведение: ΔАн = 0,02′ 
2. Вибрация: ΔАв = 0,25′ 
3. Момент нагрузки: ΔАМв = 0,735′ 
4. Качка: ΔА = 0,4′ 
Время переходного процесса: ߬ = 0,5	с. 
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