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ЗАДАЧИ, ПУТИ И МЕТОДЫ МАКСИМИЗАЦИИ ТОЧНОСТИ БОРТОВЫХ ИЗМЕРИТЕЛЕЙ

В статье определены пути и методы решения задачи повышения точности измерения навигационной информации в крейсерском режиме полета ЛА.

Интенсификация полетов, характер и цели задач, решаемых на борту ЛА, необходимость всемерной экономии топливных ресурсов поставили на повестку дня проблему повышения точности бортовых измерительных и управляющих комплексов ЛА, в частности, бортовых навигационных автономных измерительных систем. Бортовые навигационные измерители представляют собой многомерные динамические системы [1, 2]. Полет выполняется в возмущенной турбулентной атмосфере. Возмущения, действующие на ЛА, являются стохастическими функциями времени, поэтому обеспечить требуемую точность движения ЛА по заданной траектории можно только обладая более точной информацией о координатах отклонений ЛА от заданной траектории полета. На точность бортовых измерительных систем влияют многие факторы. Для повышения точности измерения необходимо использовать научно обоснованный алгоритм преобразования навигационной информации. Такие бортовые измерительные системы ЛА подвержены действию, как внешних возмущающих факторов, так и собственных шумов (помехи измерений, погрешности навигационных вычислителей, шумы аппаратуры и т.д.). Достижение высокой точности навигационных измерений требует обязательного учета этих случайных факторов. Решение этой задачи в определенной мере связано с максимальным ослаблением вредного действия случайных возмущений и помех. Для этого структуру бортовых навигационных измерителей выбирают [2] в результате вероятностного подхода к задачам синтеза систем. Такой подход может базироваться, например, на идеях теорий винеровской и калмановской [3] оптимальных фильтраций, выборе наилучших по точностным критериям структур БИНС при учете одновременного действия на нее детерминированных и случайных эксплуатационных факторов. Задачу максимизации качества (точности) бортовых навигационных измерений на борту ЛА в условиях стохастических эксплуатационных воздействий крейсерского полета предполагается решать по результатам выполнения следующих работ:

- разработка алгоритмов прямого и обратного преобразования навигационной информации в предположении малости случайных составляющих векторов отклонений ЛА в ориентации и от программной  траектории полета;

- определение наиболее точных реально достижимых оценок интересующих векторов сигналов, составляющих требуемую первичную навигационную информацию;

- разработка алгоритмов оптимального оценивания составляющих первичной навигационной информации для бортовых БИНС.

Основными целями работы будем полагать:

- создать и научно обосновать новые алгоритмы обработки первичной навигационной информации в бесплатформенных инерциальных системах навигации, которые обеспечивают существенно более высокие точностные характеристики БИНС и отнесенные к стохастически возмущаемому крейсерскому режиму:

- учитывая динамику реальных возмущающих факторов в крейсерском полете ЛА, разработать прямое и обратное преобразование навигационной информации, необходимой для определения стохастических отклонений ЛА от программных положений на траектории полета в ориентации;

· разработать наукоемкие технологии для наиболее точного оценивания малых случайных отклонений ЛА от программы;

· наглядно проиллюстрировать эффективность авторских предложений.

Задачу исследований сформулируем следующим образом. Учитывая особенности возмущенного крейсерского режима полета современного ЛА разработать и предложить оригинальные и эффективные методологию и алгоритмы оценивания с наивысшей достижимой точностью отклонений ЛА от программной траектории и в ориентации на основе результатов выполнения следующих этапов работ:

· составление требуемого набора моделей динамики векторов сигналов, определяющих возмущенное положение в пространстве, как самого ЛА так и приборной системы координат;

· составление уравнений, определяющих прямое и обратное преобразования первичной навигацинной информации;

· конкретизация указанных выше общих уравнений преобразования информации под задачу стохастически возмущаемого крейсерского полёта;

· определение для указанного случая векторов сигналов, характеризующих программное движение ЛА, а также детерминированное и случайное отклонение ЛА от программных положений;

· разработка и составление алгоритмов оптимального оценивания требуемой первичной информации;

· разработка вариантов использования в алгоритмах прямого и обратного навигационного преобразования оценок первичной  навигационной информации;

· решение примера, иллюстрирующего эффективность разработанных методологии и алгоритмов в задачах определения стохастических отклонений ЛА от программы и в ориентации.

Таким образом в статье определены пути и методы решения задачи повышения точности измерения навигационной информации в крейсерском режиме полета ЛА.
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