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В рамках задачі визначення кватерніонів орієнтації в БІНС розглядається   

дробово-раціональна схема (ДРС) обчислення кватерніона повороту на такті 

обчислень [𝑡𝑛−1,𝑡𝑛]: 
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) - компоненти прирощення вектора кінцевого повороту 𝜒𝑛𝑖⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ на 

такті, 𝛩𝑛𝑖 - проекції прирощення вектору орієнтації 𝛩𝑛
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2 . На практиці для обчислення кватерніона повороту за 

формулою (1) треба попередньо застосувати алгоритм визначення 𝜒𝑛𝑖 або 𝛩𝑛𝑖 на 

основі квазікоординат 𝛩𝑛𝑖
* = ∫ 𝜔𝑖
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(𝑡)𝑑𝑡, (𝑖 = 1,2,3), що формуються на 

виходах датчиків кутової швидкості.  

 Для спрощення формули (1) в умовах малої величини такту 𝛥𝑡 = 𝑡𝑛 − 𝑡𝑛−1 

застосуємо апроксимацію 𝑡𝑔(𝛩𝑛 4⁄ ) = 𝛩𝑛 4⁄ , тоді формула (1) набуває вигляду: 
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де 𝑎 = 0.25. Така апроксимація зберігає автоматичне виконання умови 

нормування кватерніона повороту ‖ΔΛ(𝑡𝑛)‖ = 1. 

 Проведений чисельний експеримент на еталонній моделі конічного руху 

[1] для низки алгоритмів орієнтації показав, що використання схеми (2) завжди 

забезпечує виконання умови нормування результуючого кватерніона в межах 

похибки комп’ютерних обчислень. При цьому використання ДРС (2) при 𝛩𝑛𝑖 =

𝛩𝑛𝑖
*  в алгоритмі орієнтації за оцінкою похибки накопиченого дрейфу відповідає 

методу другого порядку точності. Застосування алгоритму Міллера [2] для 

обчислення 𝛩𝑛𝑖 і подальшого обчислення кватерніона повороту на основі 

розкладень 𝛥𝛬𝑛 в ряд по степеням 𝛩𝑛𝑖
*  має набагато кращі оцінки похибки 

накопиченого дрейфу, ніж коли безпосередньо ДРС застосовується. 
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