
MIMO Tilt decoupling 

1) ISI Inertial Sensors are used to estimate the inertial rotation: 

ቄܴܴܻܺቅூௌூ
ൌ ቄܻܺቅூௌூ
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2) HEPI translation and rotation drive the ISI in rotation as follow: 

ቄܴܴܻܺቅூௌூ
ൌ ሾܣሿ ቄܻܺቅுாூ

 ሾܤሿ ቄܴܴܻܺቅுாூ
 

3) Introduction of a tilt correction matrix 

ቄܴܴܻܺቅுாூ
ൌ ሾܥሿ ቄܻܺቅுாூ

 

4) Calculation of C to cancel the ISI rotation: 

ቄܴܴܻܺቅூௌூ
ൌ ሾܣሿ ቄܻܺቅுாூ

 ሾܤሿ	ሾܥሿ ቄܻܺቅுாூ
ൌ 0 

Correction matrix including the cross couplings 

ሾܥሿ ൌ െሾܤሿିଵሾܣሿ 

5) Transfer functions in page 2 are used to extract the 2x4 complex coefficients filling matrix A and B. Only the data on the left 
side of the grey vertical line is being used. 

6) The predicted results are calculated using: 

ቄܴܴܻܺቅூௌூ
ൌ ൣሾܣሿ௫  ሾܤሿ	௫	݈ܽ݁ݎሺሾܥሿሻ൧ ቄ

ܺ
ܻቅுாூ

ൌ 0 

Results are shown in page 3 and 4. 
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