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Рассмотрены вопросы, связанные с теорией и практикой построения комплексных бортовых систем навигации и ориентации, составляющих основу современных систем управления движением космических аппаратов (КА) и искусственных спутников Земли (ИСЗ). Предложено алгоритмическое описание процессов их функционирования, дана оценка точности решаемых ими задач при различных составах используемых источников первичной навигационной информации, организации ее измерений. Описаны способы обработки информации на современном научном уровне и на современной элементной базе. 
Книга предназначена для широкого круга специалистов, занимающихся разработкой, испытаниями и эксплуатацией бортовых систем ориентации и навигации КА и ИСЗ, а также может стать хорошим учебным пособием для студентов старших курсов и аспирантов. 
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