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ПРОЕКТИРОВАНИЕ СИСТЕМЫ НАВИГАЦИИ АВТОНОМНОГО ДВИЖУЩЕГОСЯ ОБЪЕКТА.

И.Э. Марченко, П.К. Ланге

(СамГТУ г. Самара).

В докладе рассматривается проблема определения местоположения и управления движением автономного движущегося аппарата. Сделан обзор существующих методик, их достоинств и недостатков. На примере проектирования системы подводного робота рассматривается устройство интегрированной системы навигации со сверхнизким энергопотреблением (0,3 Вт) на основе инерциальной системы навигации и системы определения местоположения GPS. 

В докладе приводятся результаты разработки системы и предварительные испытания. Приведены конструкции указанных систем, их технические характеристики, в том числе и по результатам испытаний. Автор выделяет тенденции совершенствования методов и конструкций, схемотехнических решений, технологии изготовления. 
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