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	    Алгоритмы оптимальной комплексной обработки информации для анализа характеристик навигационных комплексов и систем, прежде всего инерциальных, были разработаны в ЛИИ им. М.М.Громова и применялись на протяжении последних 30 лет. Эти алгоритмы легли в основу программно-математического обеспечения систем получения эталонных значений параметров траекторного движения летательных аппаратов по материалам летных испытаний. В 1993-2000 гг. разработаны и внедрены в практику новые методы и средства обеспечения летных испытаний летательных аппаратов (ЛА) и их оборудования на основе спутниковых, компьютерных и информационных технологий. К числу таких средств относится прежде всего система траекторных измерений и основной ее элемент - комплекс бортовых траекторных измерений, в котором на основе алгоритмов комплексной обработки информации решаются задачи оценки характеристик ЛА и бортового оборудования, требующих знания эталонных параметров траекторного движения. 
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	    Для решения актуальной задачи - привязки результатов измерения геометрических параметров и обнаруженных дефектов рельсового пути к пройденному расстоянию разработаны алгоритмы коррекции показаний датчика пройденного пути (одометра) по сигналам спутниковой навигационной системы (СНС) с использованием данных от инерциальной навигационной системы (ИНС). На основе этих алгоритмов исследованы различные варианты построения интегрированных систем.
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	    В рамках теории оптимального оценивания предлагается постановка задачи определения ориентации по данным спутниковых навигационных систем, позволяющая учесть нелинейную зависимость используемых фазовых измерений от углов ориентации и наличие целочисленных составляющих ошибок, порожденных неоднозначностью этих измерений. Проводится сравнительный анализ алгоритмов, используемых в настоящее время для исключения неоднозначности и непосредственного нахождения углов ориентации в условиях, когда неоднозначность исключена. Устанавливается связь этих алгоритмов с оптимальным решением. Обсуждаются различные методы повышения точности определения параметров и ориентации в интегрированных системах, использующих информацию от инерциальных и спутниковых средств.
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	    В докладе обсуждаются полученные результаты лабораторных и судовых испытаний угломерной аппаратуры потребителя МРК-11 спутниковых навигационных систем ГЛОНАСС и GPS разработки НИИ радиотехники Красноярского государственного технического университета в целях определения перспективы использования этой аппаратуры совместно с миниатюрным бесплатформенным измерительным модулем, разработанным ЦНИИ "Электроприбор". На основе анализа экспериментально полученных характеристик погрешностей спутникового приемника и инерциального измерителя предложен комплексирующий фильтр. Приводятся результаты полунатурного моделирования погрешностей интегрированной системы.
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