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1.Обоснование выбора темы диссертационной работы
Угломерная навигационная аппаратура потребителей (НАП) позволяет оперативно определять угловую ориентацию носителя с высокой точностью (в десятые доли градуса), не требуя при этом использование внешних ориентиров и не ограничивая движение объекта. Несмотря на то, что в основе определения ориентации лежит использование фазовых измерений, для объектов с низкой динамикой вращений помехоустойчивость угломерной НАП достигает значений, характерных для некогерентных приемников. Это объясняется узкой шумовой полосой систем слежения за разностью фаз для медленно вращающихся объектов. Если же ориентация объекта изменяется быстро, то полоса следящей системы расширяется, помехоустойчивость резко снижается, на 10 и более дБ. Избавиться от этого негативного эффекта может позволить комплексирование угломерной НАП с инерциальными датчиками.
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4. План работы над магистерской диссертацией
	№
п\п
	Содержание разделов
	Срок

выпол-

нения
	Трудоём-

кость

в %

	I.
	Теоретическая часть
	
	30

	
	Обзор литературы на тему комплексирования УНАП и инерциальных датчиков
	
	10

	
	Синтез комплексированного алгоритма УНАП и   гироскопов
	
	20

	II.
	Экспериментальная часть
	
	30

	
	Получение данных от МЭМС инерциальных датчиков
	
	10

	
	Моделирование УНАП без поддержки от инерциальных датчиков
	
	10

	
	Моделирование УНАП с поддержкой от инерциальных датчиков
	
	10

	III.
	Публикации
	
	10

	
	Тезисы доклада на студенческой НТК
	03.2015
	5

	
	Тезисы доклада на студенческой НТК
	03.2016
	5

	IV.
	Оформление диссертации
	
	30

	
	Подготовка введения, обзора литературы
	11.2014
	5

	
	Описание взаимодействия с IMU
	06.2014
	5

	
	Описание синтеза комплексированного алгоритма
	11.2015
	5

	
	Описание модели и изложение результатов моделирования
	03.2016
	5

	
	Подготовка презентации и предзащита
	06.2016
	10


5. Рекомендуемая литература
5.1 Global Positioning Systems, Inertial Navigation, and Integration,                

with MATLAB. ― NY: John Wiley & Sons, 2001. Co-authors M.S.Grewal,    

L.R. Weill and A.P. Andrews                                                                                .                                                                                                                        

5.2 ГЛОНАСС. Принципы построения и функционирования/ Под ред.      

А.И. Перова, В.Н. Харисова. Изд. 4-е переработанное и дополненное. ―  

М.:  Радиотехника, 2010, 800 с                                                                          

5.3 Applied Inertial Navigation: Problems and Solutions. – M.: BMSTU Press,

2004. – 304 p.                                                                                                       
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