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 ]�̂� ]5. مقادير تخمينی برای 1شکل 
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 ]σ ]5برای چهار مقدار تخمينی  �̅�(𝑡). رفتار 2شکل 

 ]5[پارامتری های کاليبراسيون با الگوريتم . نتايج تخمين بازه1جدول 
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 ]5[مونه داده ن 100زمانی کاليبراسيون با  . بازه3شکل 
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𝑛𝑛 = 200

 

 

 

 کارلوای اصلی اجرای آناليز مونتهفلوچارت بخش. 5شکل 
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x

 5با انحراف معيار  xسنج . حساسيت خطای موقعيت به باياس شتاب6شکل 

 درصد

 20با انحراف معيار  xسنج . حساسيت خطای موقعيت به باياس شتاب7شکل 

 درصد

با انحراف معيار  x. حساسيت خطای موقعيت به باياس ژيروسکوپ 8شکل 

 درصد 5

با انحراف معيار  xيت به باياس ژيروسکوپ . حساسيت خطای موقع9شکل 

 درصد 20

xyzx

yz
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  xسنج قياس شتاب. حساسيت خطای موقعيت به فاکتور م11شکل   xسنج . حساسيت خطای موقعيت به باياس شتاب10شکل 

 yسنج . حساسيت خطای موقعيت به فاکتور مقياس شتاب13شکل   yسنج . حساسيت خطای موقعيت به باياس شتاب12شکل 

 
 zسنج . حساسيت خطای موقعيت به باياس شتاب14شکل 

 
 zسنج . حساسيت خطای موقعيت به فاکتور مقياس شتاب15شکل 

 x. حساسيت خطای موقعيت به فاکتور مقياس ژيروسکوپ 17شکل  xعيت به باياس ژيروسکوپ . حساسيت خطای موق16شکل 
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 y. حساسيت خطای موقعيت به فاکتور مقياس ژيروسکوپ 19شکل  y. حساسيت خطای موقعيت به باياس ژيروسکوپ 18شکل 

 zی موقعيت به فاکتور مقياس ژيروسکوپ . حساسيت خطا21شکل  z. حساسيت خطای موقعيت به باياس ژيروسکوپ 20شکل 

 

 

yx

𝑦 =
(0.067𝑥2+0.033𝑥+4×10−15)×𝑏×𝑠𝑏

𝐸
 

𝑏𝑠𝑏

𝐸

x

𝑏 = 2.98 × 10−4, 𝑠𝑏 = 4.72 × 104, 𝐸 = 11.2 

𝑦 =
(0.0067𝑥2+0.0033𝑥+4×10−16)×𝑆𝐹 ×𝑠𝑆𝐹

𝐸
 

𝑆𝐹𝑠𝑆𝐹

 داريم: x به عنوان مثال برای ژيروسکوپ محور

𝑆𝐹 = 2.58 × 10−6, 𝑠𝑆𝐹 = 4.81 × 105, 𝐸 = 11.2

𝑦t = (
1

12
𝑡2 −

1

12
𝑡)𝑦4  
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ری، به صورت های ناوبقطعيت باياس سامانه. حداکثر درصد عدم22شکل 

 های زمانی کاليبراسيونتابعی از بازه

های ناوبری، به قطعيت فاکتور مقياس سامانه. حداکثر درصد عدم23شکل 

 های زمانی کاليبراسيونصورت تابعی از بازه

 

. ارتباط بين ميزان ماندگاری سامانه  در انبار و تغيير ميزان خطا 2جدول 

 قبلنسبت به دوره 
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