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ПРОГНОЗУЮЧИЙ АЛГОРИТМ РОБОТИ СИСТЕМИ РЕГУЛЮВАННЯ ПЕРИМЕТРУ ЛАЗЕРНОГО ГІРОСКОПА
У сучасних безплатформних інерціальних навігаційних системах широко використовуються лазерні гіроскопи. Задача визначення кутових координат рухомого об`єкту є актуальною для багатьох авіаційних та космічних задач. На даний час найбільш точними масовими датчиками цього типу є лазерні гіроскопи. Але для їх точної роботи необхідна система регулювання периметру лазерного гіроскопу.

Тому є необхідність вдосконалення системи регулювання периметру лазерного гіроскопу. Оскільки комп`ютерна техніка постійно покращує показники швидкодії, то для покращення точності показань лазерного гіроскопу можна використовувати значно складніші алгоритми роботи системи регулювання периметру на основі систем екстремального керування (автоколивальна система з кроковим пошуком екстремуму).    

Пропонується використати алгоритм роботи системи регулювання периметра лазерного гіроскопа, який буде прогнозувати поведінку периметру лазерного гіроскопу на основі попередніх вимірювань  і формувати шаблонну модель зміни периметру ЛГ для конкретного приладу запам`ятовуючи його динаміку, та використовуючи ці дані для підвищення точності роботи СРП  ЛГ у подальшій роботі. Підвищення точності досягається за рахунок зміни величини і знаку кроку пошуку системи регулювання системи периметру з врахуванням сформованої шаблонної моделі зміни периметру 
