
6.9. Типовые наблюдения при испытаниях 
инерциальных навигационных систем (ИНС)



Структурная схема бесплатформенной инерциальной навигационной 
системы (БИНС) как типового динамического объекта стохастического 

контроля и оценивания ошибок 
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     ДВИ – датчик внешней по отношению к БИНС информации, например, 
спутниковая    навигационная система; ОФК – оптимальный фильтр Калмана; 
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6.9.1 Технология координатных преобразований.
 Необходима для согласования сигналов ОК и ДВИ при формировании     
 наблюдений



        Инерциальная система координат (СК) ОиXиYиZи : ось ОиXи 
лежит в плоскости небесного экватора (условно можно считать, что 
он совпадает с земным экватором) и направлена в точку весеннего 
равноденствия на небесной сфере, ось ОиZи направлена по оси 
вращения Земли, а ось ОиYи составляет с осями ОиXи и ОиZи правый 
трехгранник.
Положение инерциальной СК относительно звезд неизменно.
      Гринвичская геоцентрическая СК  ОиXYZ: ось ОиX лежит в 
плоскости земного экватора  и направлена в точку пересечения 
гринвичского меридиана с экватором, ось ОиZ направленна по оси 
вращения Земли, а ось ОиY составляет с осями ОиX и ОиZ правый 
трехгранник.
      Сопровождающий трехгранник OENH  геодезической СК: ось 
OH направлена вверх по местной вертикали,  ось OE направлена по 
на север касательной к географической параллели, ось ON 
направлена на восток по касательной к географическому меридиану в 
точке местонахождения ОК.



Для определения углов ориентации системы координат oxyz, 
связанной с  инерциальным измерительным модулем (ИИМ), 
относительно инерциальной СК OXиYиZи, а также для координатных 
преобразований может быть использована универсальная матрица 
направляющих косинусов (МНК)         , 

которая получается путем трех поворотов на углы            ,         ,          .



      Полагается, что начальные направления осей трехгранников    
    ОиXиYиZи и oxyz совпадают, а все повороты выполняются против   
 часовой стрелки следующим образом: первый – на угол                
 вокруг третьей оси ОZи; второй – на  угол           вокруг нового  
 положения первой оси              ;      третий –  на угол               вокруг  
 нового положения второй оси             .

   Ниже показаны преобразования при последовательных поворотах,  
 связывающих трехгранники oxyz  и оXиYиZи с помощью матрицы  
 направляющих косинусов             . 





            После перемножения (*) элементы матрицы                    будут иметь 
вид



          
                       



       Элементы МНК           и перестановочных матриц  
определяются путем присвоения углам                      конкретных 
значений углов, характеризующих взаимную ориентацию 
трехгранников в соответствии с таблицей.
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