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Abstract. The article offers a mathematical model for comparing the course readings obtained from sensors in a 
redundant inertial navigation system and an optical module installed on board an unmanned aerial vehicle. A quantitative 
method has been developed to assess the departure of the angular heading, which makes it possible to identify the synchronous 
drift of two inertial navigation systems, in which the "2 out of 3" majority logic mistakenly disables the only serviceable 
module and diverts the aircraft from the set course. An independent visual channel with neural network processing of the 
video stream from the optical module allows you to set a reliable course value and fend off an erroneous decision. 
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Аннотация. В статье предложена математическая модель сравнения показаний курса, полученных от 

датчиков в составе резервированной инерциальной навигационной системы и оптического модуля установленного 
на борту беспилотного летательного аппарата. Разработан количественный метод оценки ухода углового курса, 
позволяющий выявить синхронный дрейф двух инерциальных навигационных систем, при которой мажоритарная 
логика «2 из 3» ошибочно отключает единственный исправный модуль и уводит летательный аппарат от 
заданного курса. Независимый визуальный канал с нейросетевой обработкой видеопотока с оптического модуля 
позволяет установить достоверное значение курса и парировать ошибочное решение. 

Ключевые слова: инерциальная навигационная система, уход курса, нейросетевая обработка, арбитраж 
датчиков, БЛА. 
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 𝐻̃  =

 𝐾−1𝐻𝐾 𝐻̃

 

∆𝜓𝑣𝑖𝑠
(𝑘)

 =  𝑎𝑡𝑎𝑛2(𝑅21, 𝑅11),                                  

𝑅𝑖𝑗

 

𝜓̂𝑣𝑖𝑠[0]  =  𝜓̂ИНС1(0)
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𝜓𝑡𝑟𝑢𝑒 𝑏𝑖(𝑡)
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ƒ𝑣𝑖𝑠 𝜏𝑑

𝑡𝑘
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𝜀𝑖[𝑘]  =  
1
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(𝑑1, 𝑑2, 𝑑3)

− 𝑑𝑖  ≤  𝜏
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− 𝑑𝑗 , 𝑑𝑘  >  𝜏 |𝑑𝑗  −  𝑑𝑘|  ≤  𝛿

𝑑𝑚  ≤  𝜏
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 𝑑𝑘|  >  𝛿 𝑑𝑚
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