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Предлагается алгоритм контроля и диагностики информационных нарушений гироскопов и акселерометров двух  
инерциальных навигационных систем (ИНС) полуаналитического типа, входящих в состав навигационного комплек-
са (НК) подводной лодки (ПЛ). В составе НК предполагается использование информации относительного лага (ОЛ).  
Алгоритм контроля и диагностики направлен на выявление типа нарушения (увеличенное смещение нуля одного из 
двух «горизонтальных» акселерометров и увеличенный уход одного из трех гироскопов, не обнаруживаемые сред-
ствами аппаратурного контроля ИНС) с оценкой его уровня и определение «номера» ИНС с нарушением. Рассмот-
рены варианты восстановления ИНС после обнаружения нарушения. Приведены результаты моделирования и экс-
периментальной проверки алгоритма.

Определение типа информационного нарушения

Будем рассматривать, как наиболее существенные, информационные отказы ИНС, порожденные нару-
шениями в работе чувствительных элементов (ЧЭ) ИНС. К числу основных типов нарушений относятся по-
вышенные по уровню уходы ωδ  гироскопов и смещения нуля aδ  акселерометров. Далее для описания 
нарушений используются кусочно-постоянные функции, возникающие в случайные моменты времени и ха-
рактеризующиеся существенно большей величиной в сравнении с номинальным уровнем погрешностей 
ЧЭ. Будем также полагать маловероятным одновременное возникновение нескольких нарушений.
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Заключение

Дублирование инерциальных систем в составе автономного навигационного комплекса может быть ис-
пользовано не только для повышения точности, но и для решения задачи контроля и диагностики информа-
ционных отказов. Для решения задачи предложено использовать метод многоальтернативной фильтрации с 
измерениями, сформированными на основе попарных разностей перемещений и курсов, вырабатываемых 
двумя ИНС. 
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