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ИНС в наше время имеют широкое распространение. Они используются как в воен-
ной среде(авиация, флот, наземные войска), так и в гражданской(мобильные устройства,
устройства виртуальной реальности и т.д.).

В ИНС для решения задачи определения координат используются датчики инерци-
альной информации. Как и все датчики, они теряют точность навигационного решения
со временем. В связи с этим, проблема непрерывной коррекции датчиков стоит особенно
остро.

Для коррекции ИНС предложено использовать неподвижные ориентиры. Закреплен-
ная неподвижно на системе камера может идентифицировать эти ориентиры. Система
определяет угловое положение линии визирования ориентиров по их изображению на мо-
ниторе, тем самым вводя модельную точку. При наличии визуального контакта с ориен-
тирами производится сравнение положения модельной точки с визуально определяемым
положением линии визирования; производится коррекция по угловому отклонению мо-
дельной точки от изображения ориентира.

Задача коррекции в общем виде предполагает также коррекцию датчиков линейных
ускорений, но визуальная коррекция таких датчиков требует данных о расстоянии до
ориентиров, а также откорректированные датчики угловых ускорений.
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