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(57) Формула изобретения
Способ определения параметров модели погрешностей измерений акселерометров

ведомой инерциальной навигационной системы (ИНС) по измерениям эталоннойИНС,
включающий измерения кажущихся ускорений движущегося в инерциальном
пространстве объекта-носителя и жестко связанного с ним отделяемого объекта,
производимые акселерометрами эталонной инерциальной навигационной системы
объекта-носителя в базовой инерциальной системе координат (БИСК) и
акселерометрами ведомой инерциальной навигационной системы отделяемого объекта
в приборной инерциальной системе координат (ПИСК), которая образуется осями
чувствительности акселерометров ведомой ИНС, передачи с определенной
периодичностью результатов измерений акселерометров эталонной ИНС носителя в
вычислительное устройство (ВУ) отделяемого объекта, отличающийся тем, что в ходе
движения, начиная с некоторого момента ti, по измерениям акселерометров эталонной
ИНСиведомойИНСнакапливаюткажущиеся скорости додостижениямодулемвектора
кажущейся скорости, получаемой по показаниям акселерометров ведомой ИНС,
заданного значения, в этот момент ti+1 фиксируют в ВУ отделяемого объекта
компоненты векторов кажущейся скорости, накопленные на интервале [ti,ti+1] по
показаниям эталоннойИНСиведомойИНС, по этимданнымопределяюти запоминают
в ВУ отделяемого объекта ошибку модуля вектора кажущейся скорости, вызванную
погрешностями измерений ведомой инерциальной навигационной системы, и
относительные проекции трех векторов кажущейся скорости, сформированные по
показаниям каждого отдельного акселерометра ведомой ИНС, на орт кажущейся
скорости, накопленной по показаниям акселерометров эталонной ИНС, повторяют
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такие действия не менее чем на двух интервалах активного движения,
характеризующихся взаимно неколлинеарными направлениями накапливаемых на них
и на первом интервале векторов кажущейся скорости, по показаниям акселерометров
эталоннойИНСобъекта-носителя и ведомойИНСотделяемого объекта, накопленным
хотя бы на одном участке движения , характеризующимся малыми значениями
перегрузок по осям БИСК и достаточной продолжительностью участка, определяют
в ВУ отделяемого объекта ошибки кажущейся скорости по осям чувствительности
каждого акселерометра ведомойИНС, вызванные совокупнымвлияниемпогрешностей
измерений этой ИНС, значение ошибки каждого акселерометра делят на величину
интеграла от функции влияния погрешности измерений соответствующего
акселерометра, независящейот перегрузки, на погрешность накапливаемойна интервале

по оси чувствительности данного акселерометра кажущейся скорости, тем
самым определяют и запоминают параметры погрешностей измерений каждого
акселерометра, независящиеотперегрузки, из запомненныхошибокмодулей измеренной
кажущейся скорости, полученных не менее чем на трех интервалах активного движения,
характеризующихся значительными перегрузками, вычитают результаты умножений
значенийпараметровпогрешностей, независящихотперегрузки, на величиныинтегралов
от функции влияния данного параметра каждого акселерометра ведомой ИНС на
ошибку модуля кажущейся скорости, набранной на соответствующем интервале
активного движения, и определяют тем самым значения правых частей системы
линейных уравнений для параметров погрешностей измерений акселерометров,
зависящих от перегрузки, решают линейную систему, определяют из нее и запоминают
значения параметров погрешностей измерений акселерометров, зависящих от
перегрузки, по найденным значениям независящих и зависящих от перегрузки
параметрампогрешностей каждого акселерометра ведомойИНСуточняютполучаемые
от этих акселерометров текущие значения кажущихся ускорений и используют их при
численном интегрировании в реальном масштабе времени основного уравнения
инерциальной навигации навигационной траектории отделяемого объекта.
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