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1. Разработана система посадки БЛА на подвижное основание с использованием радиомаяков, отличающаяся от известных простотой реализации.
2. Разработана Функциональная схема НК БЛА с коррекцией от радиомаяков ближнего радиуса действия, обеспечивающей помехозащищенность работы БЛА и БМ.
3. Разработан метод коррекции НК на основе адаптивного фильтра Калмана, с фактором забывания и распределенной структурой. По сравнению с аналогом точность алгоритма увеличена в среднем на 5-8%.
4. Разработан алгоритм коррекции НК с интеллектуальной компонентой в составе ИНС/ГНСС/СШП на основе федеративного фильтра Калмана. По сравнению с прототипом точность коррекции повышается в среднем на 9-12%.
5. Разработан алгоритм спуска БЛА на подвижную БМ, основанный на взвешенном методе наименьших квадратов. Отличающийся простотой реализации на борту БЛА.
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