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Выставка инерциальных навигационных систем (ИНС) являекя 
важным этапом их работы. Процесс выставки ИНС можно разделить на 
грубую и точную выставку. Для платформенных ИНС грубая выставка 
состоит из процесса «горизонтирования» платформы -  приведешм 
платформы в плоскость горизонта, и процесса «гирокомпасирования»- 
приведения платформы в плоскость меридиана.

Точная выставка платформенных ИНС предполагает для коррекции 
использование альтернативных источников навигационной информации, 
например, спутниковых навигационных систем, допплеровских 
измерителей скорости и т.п.

Объектом исследования является ИНС, построенная на базе трехосной 
гиростабилизированной платформы, трех гироскопов и двух 
акселерометров. Кине.чатическая схема ИНС представлена на рис. 1.
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Получены дифференциальные уфавнения процессов горизонтирования 
и гирокомпасирования платформы для случаев позиционной, 
интегральной и интегрально-позиционной коррекции. Дана оцени 
влияния погрешностей гироскопов и акселерометров на точность 
выставки.
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