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МЕТОД ПОИСКА КОВАРИАЦИИ ШУМОВ СОСТОЯНИЯ В ЗАДАЧЕ ОЦЕНИВАНИЯ ошИБКИ 
ИНЕРЦИАЛЬНОЙ НАВИГАЦИОННОЙ СИСТЕМЫ ПО КУРСУ 
 
Рассматривается метод автоматического поиска ковариационной матрицы шумов состояния в задаче 
оценивания ошибки инерциальной навигационной системы (ИНС) по курсу с помощью фильтра Калмана. 
Поиск основан на минимизации выбранного критерия оптимальности полученной оценки. Синтезирован 
алгоритм поиска и приведено подробное описание его реализации на практике. В качестве измерений 
используются разности проекций путевой скорости ИНС относительно сигналов спутниковой 
навигационной системы (СНС). Приведены результаты тестирования метода на синтетических данных.  
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Egorov Yu.G., Mkrtchian V.I. The search of state noise covariation in the task of inertial course navigator’s error 
estimation 

The paper discusses the method of automatic search of state noise covariation matrix in the task of inertial course 
navigator’s error estimation with the help of Kalman filter. The search is based on the minimization of the selected 
error optimality criterion. The search algorithm is synthesized, and the detailed description of its practical realization 
is offered. The differences between the projections of inertial navigator’s ground speed and the satellite navigator’s 
signals are used as the algorithm inputs. The results of the algorithm test on synthetic data are included. 
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