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Отримання коректних оцінок точності алгоритмів визначення 
орієнтації по позірним поворотам за такт надходження первинної інформації 
з датчиків кутової швидкості в безплатформених інерціальних навігаційних 
системах (БІНС) є актуальним і можливе тільки на основі застосування  
еталонних моделей обертання твердого тіла у дискретній або аналітичній 
формі. Аналітична еталонна модель, що включає в собі аналітичні залежності 
від часу t  для позірних поворотів і параметрів орієнтації, повністю 
визначається прийнятою опорною кінематичною моделлю обертання.   

Найбільш просто опорна кінематична модель обертання твердого тіла 
може бути задана у тригонометричній формі, наприклад: 

 











=
=
=
=

),t(Psin)t(Psin)t(Pcos)t(
)t(Pcos)t(Psin)t(Pcos)t(

)t(Psin)t(
)t(Pcos)t(Pcos)t(

3213

3212

11

210

λ
λ
λ
λ

  (1) 

 
где )t(jλ , 3210 ,,,j =  -компоненти кватерніона орієнтації, iii tk)t(P ψ+= , 
321 ,,i = , де параметри ik  та iψ  задаються або визначаються в результаті 

апроксимації значень компонент кватерніона орієнтації заданої дискретної 
моделі. Диференціюючи за часом вирази (1), можна отримати також формули 
для похідних від параметрів орієнтації )t(
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Інтегрування виразів для iω  на такті [ ]nn t,t 1−  дозволяє отримати вирази для 
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ωθ , 321 ,,i =  в аналітичному вигляді. 

Приводяться результати апроксимації кватерніона дискретної моделі 
формулами (1) і отримані значення параметрів моделі ik  та iψ . Також 
наводяться результати моделювання апроксимаційних моделей і оцінювання 
точності алгоритмів визначення кватерніонів орієнтації на еталонних 
моделях у вигляді похибок дрейфа.  

 
 


