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В статье рассматриваются испытательные стенды для отработки БИНС, матема­
тические модели, описывающие функционирование на стендах, а также критерии бли­
зости эталонной и экспериментальной информации, полученной при отработке на 
стендах. 
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The article describes the hardware platforms for hardware-in-the-loop SINS simulation, 
mathematical models of SINS functioning during simulation, and criterions of likelihood of 
ideal and experimental information that was generated during SINS simulation. 
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Для отработки алгоритмов функционирования 
бесплатформенных инерциальных навигационных 
систем (БИНС) на земле имеется возможность ис­
пользовать испытательные стенды, позволяющие 
реализовывать заданные движения. При установке 
БИНС [1] на такие стенды в качестве «пассажира» 
во время их движения ведется съём информации с 
датчиков и ее обработка в вычислительном устрой­
стве с целью получения и хранения значений пере­
менных навигационной информации в виде функ­
ций времени на заданном интервале. После прове­
дения таких испытаний имеется возможность из­
влечь сохраненную инерциальную и навигацион­
ную информацию и сравнить ее с аналогичной эта­
лонной информацией. А поэтому в целом до испы­
таний необходимо иметь модели эталонной инер-
циальной и навигационной информации, имитаци­
онные модели инерциальной информации и соот­
ветствующую этим моделям вычисляемую навига­
ционную информацию [2]. И далее, вводя критерии 
близости моделей эталонной и вычисляемой ин­
формации, необходимо проверить правильность 
алгоритма функционирования и предъявить требо­
вания к точности численного интегрирования диф­
ференциальных уравнений относительно этих пе­
ременных. 

Испытательный стенд для БИНС, реализующий 
сложное движение, представляет собой трехосный 
карданов подвес и установлен в начальном положе­
нии в СК Y0 так, как показано на рис. 1. На площад-
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Частным случаем рассмотренного стенда яв­
ляется стенд на основе физического маятника, в 
котором вращается только наружная рамка вокруг 
своей оси. Система дифференциальных уравнений, 
характеризующих функционирование БИНС, в 
этом случае имеет вид: 
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Еще одним типом стендов являются либо 
специализированные стенды, как например вести-
булометрический стенд [3], установленный в 
ЮУрГУ, либо стенды, реализующие наиболее 
полную отработку навигационных систем [4]. 

Вестибулометрический стенд, адаптированный 
для испытаний БИНС, представляет собой механизм 
с тремя степенями свободы, способный воспроизво­
дить плоско - параллельное движение БИИ в гори­
зонтальной плоскости. 

Кинематические характеристики углового и 
поступательного движения БИИ имеют вид: 

(3) 

Простейшими критериями близости эталон­
ной и экспериментальной информации могут быть 
допустимые относительные погрешности по ори­
ентации, скорости и координатам: 

(4) 

с точностью до которых должны удовлетворяться 
неравенства: 


