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(57) Настоящее изобретение относится к области вычислительной техники, в частности к области
измерительной техники, и предназначено для вычисления ориентации объекта в пространстве. Технический
результат заключается в разработке такого способа вычисления ориентации на основе измерений
микроэлектромеханических датчиков акселерометров и гироскопов, который преодолеет недостатки
известных из уровня техники решений, т.е. потребует меньших вычислительных ресурсов; обеспечит
сходимость вычислений за один отсчет; точность результата вычислений не будет зависеть от диапазона
измерений и частоты дискретизации датчиков. Компьютерно-реализуемый способ вычисления ориентации
в пространстве включает в себя этапы, на которых а) получают измерения акселерометра и гироскопа; б)
осуществляют вычисление кватерниона, описывающего скорость изменения ориентации в земной системе
координат; в) осуществляют вычисление оценки текущей ориентации путем интегрирования кватерниона;
г) выполняют нормировку оценки текущей ориентации; д) осуществляют вычисление градиента целевой
функции, причем при первой корректировке для вычисления градиента используется нормированная
оценка ориентации, полученная в пункте г) при последующих корректировках, для вычисления градиента
используется нормированная ориентация, вычисленная в пункте и) при предыдущих корректировках;
е) выполняют нормировку градиента; ж) осуществляют вычисление корректировочной ориентации
путем умножения нормированного градиента на шаговый коэффициент; з) выполняют корректировку
ориентации путем вычитания из вычисленной ориентации корректировочной ориентации, причем при
первой корректировке в качестве вычисленной ориентации используется нормированная оценка ориентации,
полученная в пункте г) при последующих корректировках, в качестве вычисленной ориентации используется
нормированная ориентация, вычисленная в пункте и) при предыдущих корректировках; и) выполняют
нормировку откорректированной ориентации; к) проверяют условие превышения заранее заданного
порогового значения корректировочной ориентации; л) осуществляют проверку условия превышения
номера текущей ориентации максимального количества корректировок; м) выдают нормированное значение
ориентации на выход алгоритма в случае выполнения хотя бы одного из условий к) или м); повтор пунктов с
д) по л) до тех пор, пока не выполнится хотя бы одно из условий.
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