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Рассмотрены вопросы построения математического и программного 

обеспечения моделирования поведения бесплатформенной инерциальной 
навигационной системы (БИНС) с использованием аппарата кватернионов для 
численного решения задачи ориентации и навигации объекта. Разработан 
комплекс программ на языке компьютерной системы Matlab, 
осуществляющий интегрирование кинематического кватернионного 
уравнения ориентации и уравнений навигации. Комплекс позволяет 
исследовать (моделировать) погрешности БИНС, обусловленные методом и 
шагом интегрирования, ошибками измерителей (акселерометров и датчиков 
угловых скоростей), ошибками начальной выставки с учетом движения 
основания. 

На основе моделирования плоской задачи БИНС показана адекватность и 
продемонстрированы возможности созданной программной модели. 

Показано, что применение аппарата кватернионов позволяет создать на 
его основе БИНС, достаточно эффективные по точности и быстродействию. 
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