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Гирокардиоблок для неинвазивной диагностики заболеваний человека
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В.Е. Кожевников (ПАО «РКК «Энергия» им. С.П.Королева», г. Королев, Россия)
Результаты лётных испытаний шестиосного блока измерителей кажущегося ускорения на основе прецизионного кварцевого маятникового акселерометра с цифровой обратной связью в составе космического корабля «Союз МС-14»


	С т е н д о в ы е   д о к л а д ы
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Имитационное моделирование ошибок ИНС различного класса точности


	121
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	А.Г. Андреев, В.С. Ермаков, М.Б. Мафтер (Пермская научно-производственная приборостроительная компания, Россия)
Модифицированный алгоритм начальной выставки режима приведения МИМСНиС «Кама-НС-В»



	82
	53. 
	А.О. Марков (ООО «Специальный Технологический Центр», 
С.-Петербург, Россия)
Автономная бесплатформенная курсовертикаль для малого маневренного БЛА
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	Бофань Гуань, Сыхай Ли, Цянвэнь Фу (Колледж автоматики, Северо-западный политехнический университет, г. Сиань Шэньси, Китай) 

Изучение гибридной инерциальной навигационной системы с тремя осями модуляционного вращения
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	Д.М. Малютин, М.Н. Королев (Тульский государственный университет, Россия)
Гироскопическая система на волновых твердотельных гироскопах
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	Дун Вэй, Сыхай Ли, Цянвэнь Фу (Колледж автоматики, Северо-западный политехнический университет, г. Сиань Шэньси, Китай) 

Исследование методики выставки бесплатформенной ИНС с использованием одноосного модуляционного вращения


	55
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	Юй Ден, Гунминь Янь, Сяокан Ян (Колледж автоматики, Северо-западный политехнический университет, г. Сиань Шэньси, Китай) 

Исследование распределенной системы угловой ориентации, построенной на инерциальных МЭМС-датчиках
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	Ю.Ю. Брославец, П.В. Ларионов, Э.А. Миликов, А.А. Фомичев (МФТИ, АО «ЛАЗЕКС», Москва, Россия), В.Г. Семенов, А.Б. Тарасенко (МФТИ, Москва, Россия), Д.Е.Бородулин, В.Б. Успенский (АО «ЛАЗЕКС», г. Долгопрудный, Россия)
Оптимизация измерительной системы БИНС высокодинамичных объектов на базе четырехчастотных лазерных гироскопов
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	А.В. Прохорцов, А.Э. Соловьев, В.А. Смирнов (Тульский государственный университет, Россия)
Математическая модель полуаналитического гирокомпасирования
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	60. 
	Ю.Н. Челноков (Институт проблем точной механики и управления РАН, г. Саратов, Россия), С.Е. Переляев (Институт проблем механики 
им. А.Ю. Ишлинского РАН, Москва, Россия)
Новые кватернионные и бикватернионные модели и алгоритмы инерциальной навигации
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	А.В. Молоденков, Я.Г. Сапунков (Институт проблем точной механики и управления РАН, г. Саратов, Россия), С.Е. Переляев (Институт проблем механики им. А.Ю. Ишлинского РАН, Москва, Россия), Т.В. Молоденкова (СГТУ им. Гагарина Ю.А., г. Саратов, Россия)

Точное решение приближенного кинематического уравнения типа Риккати и построение на его основе кватернионного алгоритма определения ориентации БИНС
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	Л.Н. Бельский, Л.В. Водичева, Е.А. Кокшаров, Ю.В. Парышева 
(АО «НПО автоматики им. академика Н.А. Семихатова», Екатеринбург, Россия)
Повышение точности начальной азимутальной выставки БИНС с помощью

платформенной ИНС


	11
	63. 
	В.М. Никифоров, С.А.Осокин, А.А. Гусев, К.А. Андреев, А.С. Ширяев (ФГУП «НПЦАП имени академика Н.А. Пилюгина», Москва, Россия), 
Н.П. Стихарева (Финансовый Университет при Правительстве РФ, Москва, Россия)
Метод последовательных приближений модели одноосного гиростабилизатора при решении нелинейной терминальной задачи



	84
	64. 
	Д.М. Калихман, Е.А. Депутатова (Филиал ФГУП «НПЦАП» – «ПО «Корпус», г. Саратов, Россия), А.А. Львов, Р.В. Ермаков (СГТУ им. Гагарина Ю.А., г. Саратов, Россия), Е.П. Кривцов, А.А. Янковский (ФГУП «ВНИИМ им. Д.И. Менделеева», С.-Петербург, Россия)
Применение метода максимального правдоподобия при комплексировании информации с первичных измерителей в прецизионном поворотном стенде с инерциальными чувствительными элементами и цифровой системой управления для улучшения его точностных характеристик



	114
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	А.Г. Миков, С.А. Региня, А.П. Мощевикин (Петрозаводский государственный университет, Россия)
Автономная процедура калибровки МЭМС-гироскопа по данным акселерометра


	88
	66. 
	А.С. Анохин, А.Д. Ворона, К.С. Кузьмин, В.М. Никифоров (ФГУП «НПЦАП имени академика Н.А. Пилюгина», Москва, Россия)
Методика синтеза корректирующего контура акселерометра 
с чувствительным элементом на кремниевом подвесе и оценка 
его динамических параметров


	127
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Температурные дрейф и нестабильность нулевого сигнала маятниковых компенсационных акселерометров
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	А.А. Маслов, Д.А. Маслов, И.В. Меркурьев, В.В. Подалков (НИУ МЭИ, Москва, Россия)

Разработка методов идентификации параметров нелинейной математической модели волнового твердотельного гироскопа
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	О.Ю. Златкин, В.И. Чумаченко, В.Г. Игнатьев, В.В. Златкина, 

А.Ф. Кириченко, Ю.А. Кузнецов (Научно-производственное предприятие «Хартрон-Аркос Лтд», г. Харьков, Украина)
Технология автоматизированной итерационной калибровки БИНС на ВОГ 
на трехстепенном стенде

	123
	70. 
	Б.В. Климкович (НП ООО «OКБ ТСП», Минск, Беларусь)
Оптимизация предварительной обработки данных при компенсации температурных смещений ВОГ нейронной сетью



	70
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	А.В. Прохорцов, В.А.Смирнов, Н.Д. Юдакова (Тульский государственный университет, Россия)
Аналитический обзор публикаций, посвященных разработке акселерометрических инерциальных навигационных систем в России 
и за рубежом
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	В.Ф. Журавлев, С.Е. Переляев (Институт проблем механики 
им. А.Ю. Ишлинского РАН, Москва, Россия), Б.П. Бодунов, С.Б. Бодунов (АО «НПП «Медикон», г. Миасс, Россия)
Принципиальные вопросы теории новых гироскопических датчиков семейства «обобщенный маятник Фуко» и прикладные аспекты

ее реализации в инженерной практике современной гироскопии



	42
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	В.Я. Распопов, В.В, Матвеев, В.В. Лихошерст (Тульский государственный университет, Россия), И.А. Волчихин, С.И. Шепилов (АО «Мичуринский завод «Прогресс», г. Мичуринск, Россия)
Проектирование волнового твердотельного гироскопа и системы ориентации и стабилизации на его основе



	120
	74. 
	М.А. Басараб, Д.С. Вахлярский (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва, Россия), Б.С. Лунин (МГУ им. М.В. Ломоносова, Москва, Россия), Е.А. Чуманкин (ОАО «АНПП «ТЕМП-АВИА», г. Арзамас, Россия) 

Исследование нелинейных высокоинтенсивных динамических процессов в неидеальном резонаторе волнового твердотельного гироскопа



	48
	75. 
	Ю.Ю. Брославец, А.А. Фомичев (МФТИ, АО «Лазекс», г. Долгопрудный, Россия), Д.М. Амбарцумян, Е.А. Полукеев (МФТИ, г. Долгопрудный, Россия)
Создание условий для максимального подавления влияния магнитного поля на дрейф нуля в зеемановских четырехчастотных и квазичетырехчастотных лазерных гироскопах


	14
	76. 
	Е.А. Петрухин (АО «Серпуховский завод «Металлист», г. Серпухов, Россия), А.С. Бессонов (РТУ МИРЭА, Москва, Россия)
Установка для измерений комплексных коэффициентов связи в кольцевом резонаторе лазерного гироскопа



	33
	77. 
	А.В. Крысько, И.В. Папкова, В.А. Крысько (СГТУ им. Гагарина Ю.А., 
г. Саратов, Россия)
Теория и методы исследования нелинейной динамики балочно-пластинчатого нанорезонатора с учетом связанности полей температуры и деформации в аддитивном цветном шуме 


	53
	78. 
	А.А. Крылов (МАИ, Москва, Россия)
Технология устранения смещения нуля МЭМС-гироскопов при воздействии линейного ускорения и возникновении перекосов в местах установки блоков датчиков



	97
	79. 
	Д.Б. Пазычев (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва, Россия), Р.Н. Садеков (Военный инновационный технополис «ЭРА», г. Анапа, Россия)
Температурная стабилизация МЭМС датчика

	37
	80. 
	А.В. Фролов, Е.А. Попов, С.В. Смирнов (АО «ЦНИИАГ», Москва, Россия)
Исследование влияния теплоты на стабильность осей несущей системы блока акселерометров БИНС


	69
	81. 
	В.И. Бусурин, К.А. Коробков, Н.А. Макаренкова, Л.А. Шлеенкин (МАИ, Москва, Россия)
Компенсационный преобразователь линейных ускорений на основе оптического туннелирования



	105
	82. 
	В.М. Никифоров, К.А. Андреев, М.М. Чайковский, А.А. Гусев, 
А.С. Анохин (ФГУП «НПЦАП имени академика Н.А. Пилюгина», Москва, Россия)
Повышение качества переходного процесса компенсационного маятникового акселерометра при LMI-управлении


	67
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	В.М. Никифоров, С.А. Осокин, А.А. Гусев, К.А. Андреев (ФГУП «НПЦАП имени академика Н.А. Пилюгина», Москва, Россия),
А.А. Нижегородов (Филиал ВА РВСН имени Петра Великого, Москва, Россия), Н.П. Стихарева (Финансовый университет при Правительстве РФ, Москва, Россия)

Регрессионная модель тока датчика момента маятникового акселерометра на основе двойного планирования факторного эксперимента



	113
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	Н. Нгуйен, П. Мюллер (Университет Тампере, Финляндия)

Новый метод калибровки магнетометров с помощью моделированных данных
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	Е.В. Каршаков, Б.В. Павлов, М.Ю. Тхоренко, И.А. Папуша (Институт проблем управления им. В.А. Трапезникова РАН, Москва, Россия)
Перспективные системы навигации летательных аппаратов по физическим полям: градиент стационарного магнитного поля, градиент гравитационного поля, переменное магнитное поле


	94
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Геофизическое обеспечение магнитометрических автономных навигационных систем
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	С т е н д о в ы е   д о к л а д ы 
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