Spis tresci

Wk wknielbyRB BRI 0ot e i an e A 5
Vol Walnie i R ONIICION . oo s oviinrneinsnisGonansiansnsen s svns 7
AL e i S e S e L sl D e R 11
2. Systemy nawigacyjne w zastosowaniach radarowych ................... 15
35 pte PORMMRIONN 1o cxireiiiinse M d v i hivh wepdds g s b iano 27
3.1;-Opisogolng systemuy WINESAR o &, o0 buiins Sliiivgsnnis soislns vais s ionnis i 7
S Podastem naWigaouing-. . i s e s e 29
S Rodsystemmatiafowne .l C o T 36
e AT T sl e B et ity s GRS SIS P S RIS s 40
8.5 Metodylamiycia systemuU WATSAR Lo o lionl Sl il sdvva Daniiidan 41
5. PodsomoWande. (s ol D i i il i as i sb s dame s s ai i s 42
4. -Lotnicze roblsowalih SRR |10 0 0 g0y, LR e e 43
4,1, Synteza zobrazowania FAdaroWes0. . e b siiiniinn it mrss @y st b as nee 43
4.2. Wplyw trajektorii lotu BSP nasygnatecha...................coooiiiuna.... 49
4.3. Parametry jakosci radarowych zobrazowan terenu. . ........................ 51
A Podsimewasic il s A e e s e 54
5. Metoda korekcji nawigacyjnej z wykorzystaniem systemu INS. .......... 55
5.1. Uktady odniesienia stosowane w algorytmie. ..................coovuvnnn... 56
5.2. Obliczenia realizowane w systemie nawigacji inercjalnej .................... 58
b2, Inicralizacia INS. s rie i S n U i G o 60
5.2.2, Aldualizacia otientacii PEZESEIZONNET: . . . ouivio v vns s siains ubon Satanns 61
5.2.3.  Aktualizacia PredROBCL. .o & vt e vns s i vionmnns Sivs it 66
524 Akalzacld POIOIENIL Lt i e e e e A 67
5.3. Algorytm wyznaczania korekt nawigacyjnych. .....................oo.al.. 68
5.4. Wyniki badan eksperymentalnych - INSoraz AWKN ...................... 73
5.5. Wyniki badan eksperymentalnych - zobrazowania radarowe ................ 90
56 Podsutnowanie, o oo ool i sl o o 102
6. Metoda korekcji nawigacyjnej z wykorzystaniem systemu INS/GPS . .. .. 103
6:laModelsystenmiu o on s R BEE e E 103
B AITORV I IRICTI S L e 111
6.3. Wyniki badan eksperymentalnych — system INS/GPS oraz AWKN .......... 114
6.4. Wyniki badan eksperymentalnych - zobrazowania radarowe ............... 127
6.5 Podsimowanies. ot ol s n e i 136

7. Metoda korekcji nawigacyjnej z wykorzystaniem wieloinstancyjnego
gystema INB. L L R B L S Tl v s v s viane 137
7.X;. Wieloinstancyjny system INS. s i v: ais iy siams s s v 137
7.2. Wyniki badan eksperymentalnych - wieloinstancyjny system INS oraz AWKN. . . 142



7.3. Wyniki badan eksperymentalnych — zobrazowania radarowe ...............

7.4. Podsumowanie
8. Zakonczenie . . ..

Bibliografia .......



