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ЗАКЛЮЧЕНИЕ

СПИСОК СОКРАЩЕНИЙИ УСЛОВНЫХ ОБОЗНАЧЕНИЙ

СПИСОК ЛИТЕРАТУРЫ

ПРИЛОЖЕНИЕ А Расчет требуемых значений точности определения координат местоположения подвижного наземного объекта навигационной системой,

включенной в состав системы автоматического управления автомобиля

ПРИЛОЖЕНИЕ Б Вычисление матрицы Шъ и матрицы Р

ПРИЛОЖЕНИЕ В Патент на изобретение

ПРИЛОЖЕНИЕ Г Свидетельства о государственной регистрации программ для ЭВМ

ПРИЛОЖЕНИЕ Д Акты о внедрении результатов диссертационной работы
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