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[bookmark: bookmark95]Заключение
В диссертационной работе предложена концепция построения БНК, разработаны структура и алгоритмическое обеспечение БНК, повышающие помехозащищённость комплекса за счёт контроля измерений ГНСС, исключения отказов и переменной структуры алгоритмов КОИ. В результате чего уменьшаются стоимость и время разработки БНК, оптимизируются массогабаритные характеристики и энергопотребление изделия при сохранении требуемых точностных характеристик. В работе предлагаются математические модели погрешностей навигационного комплекса, учитывающие стохастическую и волновую структуру ошибок определения псевдодальности и псевдоскорости НКА ГНСС, и модифицированная модель погрешности БИНС без ограничений на тип траектории движения БПЛА. Предложенный в диссертационной работе оцениватель позволяет производить оценку вектора состояния системы с учётом стохастического и волнового представления погрешностей определения псевдодальностей и псевдоскоростей ГНСС. В работе предлагается методика и ПМО имитационного моделирования предложенных алгоритмов комплексной обработки информации c целью анализа их характеристик, а также методика и комплекс полунатурных испытаний БНК на автотранспорте и методика лётных испытаний. Результаты имитационного моделирования предложенных алгоритмов КОИ, полунатурных и лётных испытаний созданных образцов БНК подтвердили их соответствие заявленным точностным характеристикам определения параметров ориентации и навигации, а также возможность использования предложенного в работе алгоритма КОИ перестраиваемой структуры для обнаружения и исключения отказов с целью повышения помехозащищенности комплекса. В работе показано, что предложенный алгоритм КОИ перестраиваемой структуры позволяет одновременно обнаруживать, сопровождать и исключать до n — 4 НКА ГНСС (n - количество НКА рабочего созвездия ГНСС) без дополнительных ограничений на траекторию и поведение опорного генератора приёмника. Разработанные методики, алгоритмическое и программное обеспечение были внедрены в ОКР ЗАО "Транзас Авиация" «Разработка бесплатформенной инерциальноспутниковой навигационной системы», что позволило значительно уменьшить стоимость как самих ОКР, так и изделий в целом, ускорить выполнение ОКР, уменьшить массогабаритные характеристики изделия при сохранении требуемых точностных характеристиках при создании образцов БИСНС-1Т, БИСНС-1ТМ, БИСНС-2Т. Предложенные методики и ПМО были внедрены также в учебном процессе кафедры «Автоматизированные комплексы систем ориентации и навигации» МАИ (НИУ) в рамках обучения по дисциплинам «Навигационные системы» и «Программное и алгоритмическое обеспечение ПНК»
