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(57) Предпочтительной областью применения на-
стоящего изобретения являются технологии ста-
билизации ориентации платформы наведения в
небольших спутниках, таких как, например, так
называемые наноспутники. По существу, исполь-
зование наноспутников для решения низкозатрат-
ных задач в космическом пространстве требует на-
личия у них технических характеристик, подхо-
дящих для обеспечения большого количества воз-
можных новых применений, в частности, необхо-
димо, чтобы они обеспечивали надлежащее каче-
ство связи даже при ограниченности энергоресур-
сов. Таким образом, для обеспечения максималь-
но возможной эффективности каналов связи важ-
но иметь очень точные системы наведения. Кро-
ме того, следует отметить, что платформы нано-
спутников также являются очень нестабильными,
в результате чего такое наведение при его достиже-
нии необходимо непрерывно стабилизировать. На-
конец, механизмы наведения и стабилизации долж-
ны иметь небольшой вес и компактные размеры с

тем, чтобы соответствовать другим стандартным
ограничивающим условиям (а именно по весу и
размеру) задач в космическом пространстве, при
этом они также могут быть использованы и в дру-
гих областях применения. Механизм, предложен-
ный в настоящем изобретении, обеспечивает ре-
гулируемую опорную платформу, прикрепленную
к спутниковой платформе (или в целом к неста-
бильной платформе) в одном из мест посредством
шарнира с двумя или тремя степенями свободы.
В дальнейшем ориентацией и стабилизацией та-
кой ориентируемой платформы управляют посред-
ством других ограничителей, представляющих со-
бой удлиняемые ножки с регулируемой длиной.
Механизм в целом обеспечивает приемлемое ре-
шение проблемы стабилизации наведения и одно-
временно с этим позволяет существенно снизить
вес и габаритные размеры.
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