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Dit proefschrift richt zich op het begrijpen van de werkingsprincipes van een
gyrokompas. Het onderzoek vertrekt vanuit de literatuur en rekent het gedrag van een
gyroscoop of gyrokompas na vanuit de mechanische basisprincipes. De resultaten worden
vervolgens gesimuleerd en gevisualiseerd door middel van Excel-simulaties, video's en
timelapses.

De fundamentele natuurkundige basisprincipes van een gyrokompas omvatten tilt en drift op
een vrije gyroscoop, precessie veroorzaakt door kwikkamers en het gebruik van een
dempingsgewicht om ervoor te zorgen dat het gyrokompas zich in het noorden stabiliseert.
Om de fouten op een reéel gyrokompas zo klein mogelijk te houden, worden in de praktijk
bijkomende mechanismen en systemen toegevoegd aan de drie grondprincipes.

De principes van tilt en drift en van gecontroleerde precessie worden succesvol gesimuleerd
en gevisualiseerd; de simulatie van demping is coherent voor lage tot gemiddelde breedte-
graden, maar vertoont afwijkingen van de vereenvoudigde formules uit de literatuur voor
hoge breedtegraden. Om het effect van demping succesvol te visualiseren, zou een
schaalmodel van een werkzaam gyrokompas moet worden geconstrueerd.

Hoewel de natuurkundige principes een basis vormen, is het cruciaal om de complexiteit van
de mechanische constructie en kalibratieprocessen te bestuderen om de nauwkeurigheid en

functionaliteit van een gyrokompas ten volle te doorgronden.



