




Аннотация 

Дисциплина «Инерциальные навигациоИИЬ1е системы>> входит в образовательную 
проrрамму высшеrо образованиs по направлеиию подготовки/ специальности 24.03.02 
«Системы управлеНИ11 движением и иавиrацш�» направленности «Приборы и системы 
ориентации, сrабилизации и навигацию>. Дисциплина реализуется кафедрой «No 13». 

Дисциплина нацелена на формирование у выпускника следующих компетенций: 

ПК-5 «готовность проводить работы по техническому обслуживанию и 
ремонту авиационных электросистем и пилотажно-навигационных комплексов»,

ПК-27 «способность разрабатывать математические модели, адекватно 
отражающие процессы функционирования авиационных электросистем и 
пилотажно-навигационных комплексов»,

ПК-28 «способность проводить сбор, обработку, анализ и систематизацию 
научно-технической информации по теме исследования, выбирать методики и 
средства решения научных задач»,

ПК-29 «способность выполнять подготовку научно-технических отчетов, 
обзоров, публикаций по результатам выполненных исследований».

Целью преподаваию� дисЦИПЛИИЬI �сяовы инерциальной навигации» 11ВЛ11етс11 
получение cryдeirraми необходимых сведений по прИИЦШIИальным аспектам 
построени11 н алrор�пмам функционирование автономных инерциальных 
иавигацношп.vс систем. 

Преподавание дисциплияы предусматривает следующие формы организации 
учебного процесса: лекции, лабораторные работы, самостопе.льиu работа. 

Проrраммой дисЦИПJIИНЫ предусмоrрепы: следующие виды контроля: текущий 
контроль успеваемосrи, промежуточнаА атrестацw� в форме экзамена. 

Общая tрудоемкость освоеНИII дисциплины составляет 4 зачетных единицы, 144 часа. 

Язык обучеНИ11 по дисцнплине <Фусский » 
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1. Перечень планируемых результатов обученu по дисциплине

1.1. Цели преподавании двсцвw�ввы 
Целью преподавания дисциплины: « Основы инерциальной навигацшt» пляется 
получение сrуденrами необходимых сведений по принципнальпы:м аспектам построеНИ11 
и алгориrмам функционирование автономных инерциальных навигациовиых систем 
платформенноrо и бесплатформенноrо ТШIОВ. 
1.2. Дисцишnmа входит в сосrав части, формируемой участниками образовательных 
оrnошений, образовательной проrраммы высшеrо образования (далее - ОП ВО). 
1.3.Перечевь nлаввруемых результатов обучении по двсцвw�вве, с:ооmесеввых с: 
w�аввруемым■ раут.татами ос:воевв11 ОП 
В результате изучеНИJ1 дисциплипы: обучающийся должен обладать следующими 
компетенЦИJ1ми или их часrями. Компетенции и индикаторы их достижеНИ11 приведены в 
таблице 1. 

.. " 

Катеrориж (rруппа) 
Код и Код и наименование индшаrrора 

наименование 
КОМПетеlЩНИ компетенции достижеНИ11 компетенции 

ПК-2.З.1 знать основы проектироваmu, 
конструирования и производства 
приборов ориентапии, навиrации и 

ПК-2 Способен стабилизации летательных аппаратов; 
разрабатывать виды проектной докуме1ПаЦИИ 
проекты приборов ПК-2.У.1 уметь анализировать вариа�пы в 

Профессиональные ориентации, принимать решеНИ11 по объеIСIУ 
навигации и проектирования на основе сисrемиоrо компетенции стабилизации подхода 
летательных ПК-2.В.1 владеть навыками работы в 
аппаратов и их ннформациоино-коммуиикационном 
сосrавных часrей просtраНстве, проводить компьюrерное 

моделирование, расчеты с 
использованием проrраммиых средств 
общеrо и специального назначеНИ11 

2. Место дисциплины в структуре ОП
Дисциплина базируется на ЗНаННJIХ, ранее приобретениых сrуде�пами при изучении 
следующих дисЦШIЛИн: 

Матем8"111Ц 
Физика; 
Теоретическu механика; 
Гироскопические приборы и системы; 
Основы теории ПИJКЛаЖНо-навиrациоииых комплексов; 

- Основы теории управлеНИJ1;
- Основы моделирования приборов и систем;
- Информатика.

Знания, попученпы:е при изучении материала давиой дисциплины, имеют юuс 
самостоятельное значение, так и используются при изучении других дисциплин: 

Проектирование приборов и сисrем; 
- Обработка навигационной информации.
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3. Объем и трудоемкость дисци11Лины
Данные об общем обl.еме дисц:иплины, трудоемкОСIИ отдельных видов учебной работы по 

дисциплине (и распределение этой трудоемкости по семеС'Iрам) представлены в таблице 2 

Таблица 2- Объем и трудоемкость дисцишnmы 

Вид учебноit работы Всего Трудоемкосrь по семестрам 

№7 

l 2 3 

Обща• трудоемкосп. 4/144 4/144 
)IIКЦВWIИВЫ, ЗЕ/(час) 

А.удиторны� зillUUIШJI, всего час., 51 51 

Впwмчuсп� 

лекции (Л), (час) 17 17 

Прапические/семинарские 
занrrиs (ПЗ), (час) 

лабораторные работы (ЛР), (час) 34 34 

курсовоit проект (работа) (КП, КР), 
(час) 

Экзамен, (час) 36 36 

Самосто11.тел•нQII ра6опю, всего 57 57 

Вид промежуточной атrестацни: Зачет Зачет 

4. Содержание дисциплины
4.1. Раепределевве трудоемкости двециПJJвв1о1 по р11ЗJ1елам в видам зан•твй 
Разделы и темы дисциплины и их трудоемкость приведены в таблице 3. 
ТаблицаЗ-Р •азделы, темы дисЦИПЛИНЬI и их m, доемкость 

РIQделы, темы дисциплины Лекции пз ЛР кп СРС 

(час) (час) (час) (час) (час) 
r-м-7

Раздел l. Инерциальные 4 4 
4 

чувс-п�ительные элемеяты 

Раздел 2. Пр11НЦИПИальные 4 4 6 

основы инерциального метода 
СЧИСJiеНШI 

Раздел 3. Автономные 
6 3 

10 
платформе!IНЬlе инерциальные 
системы навигации (ИСН) 

5 

Ра:щел 4. Модели ошибок 2 3 6 
автономя.ых платформеиных 
инс 

Раздел 5. Начальна,� высrавК3 и 
4 3 

4 

калибровка ИНС 

Раздел 6. Принципы построеииs 
2 

3 
бесплатформекиых инерциальных
навиrациониых систем (БИНС) 

Ра:щел 7 БИНС на 
6 

8 

акселерометрах и ДУС. 

Раздел 8. Модель ошибок БИНС 2 6 

Раздел 9. Моделирование 
4 

10 

алrоритмов БИНС в среде 
МAТLAВ/SIМULINК 

Итого в семестре: 17 34 57 

Итого: 17 34 57 

4.2. Содержание разделов в тем лекцвонвьо: зав•твй 
Содержание разделов и тем лекционных занпий приведено в таблице 4. 

Таблипа 4 - Содержание разделов и тем лекционных заняrи1i 

Номер раздела I Название и содержание разделов и тем лекционных заняrи1i 

2 

3 

Инерциальные чувствительные элемеяrы 

Акселерометры прямого и компенсационного измереНЮI. 
КонС'Iруктивные схемы акселерометров, принципы действИ!I и 
характеристики. Осевые и мuтниковые акселерометры. Струнные 
акселерометры. Общая характеристика mроскопов. Лазерные и 
волоконно- опmческие mроскопы. Волновые твердотельные 
mроскопы. Динамически наС'Iраиваемые mроскопы 
Микромеханические mроскопы. 

Принципиальные основы инерциального метода счислеНИJ1. 

Инерциальный способ определеНЮI координат местоположеНИJ1. 
обl.екта Инерциальна,� навИЛIЦИJI на плоской поверхности. 
НавИЛЩЮ1 на сферической Земле. Маятник, не возмущаемый 
ускореНЮ1ми точки подвеса. Период Шулера. Акселерометр. 
ОсобеинОСIИ. измереНИII ускореНИJ1.. Фиrура Земли. Геоrрафические 
координа-п.� 

Автономные платформенные инерциальные системы навигации 
(ИСН) 

Виды координат. Принципы ПОС'IроеНИJI ИНС. ИНС 
полуаналитическоrо типа. ИНС rеометрическоrо типа. 
КлассификацИ11 платdJОрменных ИСН. УравнеННJI., функциональные 
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