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Введение. Инерциальные системы ориентации, стабилизации и навигации подвижных 

объектов имеют ряд уникальных качеств, главное из которых – автономность и 

помехозащищенность. В настоящее время широкое распространение получили 

бесплатформенные навигационные системы на базе гироскопических приборов и 

акселерометров. Однако, одним из возможных вариантов схемной реализации является 

система на базе 6 акселерометров, попрано разнесенных на определенные расстояния 

относительно некоторой точки по трем ортогональным осям летательного аппарата [1]. 

Основная часть. Рассматривается один из вариантов построения блока 

чувствительных элементов на базе 6 акселерометров, оси чувствительности которых 

ориентированы таким образом, чтобы не измеряли центростремительные ускорения от 

угловых скоростей центра масс. Предложен алгоритм определения проекций линейного 

ускорения центра масс и угловой скорости относительно центра масс летательного аппарата в 

проекции на его оси. Функционирование полученных алгоритмов определения параметров 

ориентации проверяется на базе кинематической модели движения летательного аппарата с 

использованием библиотеки динамического междисциплинарного моделирования сложных 

технических систем SimuLink программного обеспечения MatLab. 

Выводы. Создан алгоритм определения проекций линейного ускорения центра масс и 

угловой скорости относительно центра масс на ортогональные оси летательного аппарата на 

базе 6 линейных акселерометров, специально размещенных относительно центра масс. 

Моделирование подтвердило работоспособность алгоритмов. 
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