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При данном уровне помех погрешности оценки компонентов вектора μ с 50‑й се-
кунды не превышали 10–4, что при расчете ориентации в  углах Эйлера определяет 
ошибку оценивания в интервалах: для курсового угла: –2.7∙10–4 – 2.8∙10–4 рад, для угла 
тангажа: –2.5∙10–4 – 2.5∙10–4 рад, для угла крена: –2.5∙10–5 – 2.5∙10–5 рад.

На рис.  3 приведены погрешности оценивания ориентации ПСК2 относитель-
но ОСК, выраженные вектором параметров Родрига–Гамильтона η. Как видно из 
рис. 3, погрешности оценки компонентов вектора η после 200-й секунды не превы-
шают 2.5∙10–5 , что в углах Эйлера определяет ошибку оценивания в интервалах: для 
курсового угла: –2.1∙10–5 – 2.6∙10–5 рад, для угла тангажа: –2.2∙10–5 – 2.4∙10–5 рад, для 
угла крена: –2.3∙10–5 – 2.4∙10–5 рад.

На рис.  4 приведены погрешности оценивания ориентации ОСК относительно 
ПСК1, выраженные вектором параметров Родрига–Гамильтона λ. В данном случае 
погрешности оценки вектора λ после 50-й секунды не превышают величины 2∙10–5, 
что в  углах Эйлера определяет ошибку оценивания в  интервалах: для курсового 
угла: –1.1∙10–5 – 1.6∙10–5 рад, для угла тангажа: –1.3∙10–5 – 1.7∙10–5 рад, для угла крена: 
–1.4∙10–5 – 1.8∙10–5 рад.

Очевидно, что в  целом полученные результаты удовлетворяют требованиям по 
точности определения ориентации антенн, предъявляемым не только к  современ-
ным, но и перспективным БИСО. На рис. 5 показаны ошибки оценки координат ЦМ 
подвижного РТК. Как видно из полученных результатов, ошибки оценки долготы λ 
не превысили 4∙10–7 рад, а ошибки определения широты ϕ – 1.5∙10–6 рад, что вполне 
соответствует требованиям, предъявляемым к  современным системам навигации 
подвижных РТК.

Заключение. В целом, результаты имитационного моделирования позволяют сде-
лать вывод о том, что устойчивость предложенного алгоритма и его высокая точность 
обеспечивают возможность его использования для решения задачи оперативной 
ориентации мачтовых антенн подвижных РТК с использованием средне- и высоко-
точных БИСО без коррекции в течение достаточно длительного времени.
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Приложение 2
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