
Расширенные возможности

Автономный Тактический Навигационный Комплекс

Автономный Тактический Навигационный 
Комплекс (АВТОНАВ-06) предназначен для 
определения и отображения текущих координат 
местоположения, углов ориентации и 
параметров движения  подвижных объектов 
широкого класса. В состав комплекса входят 
М а л о г а б а р и т н а я  И н е р ц и а л ь н а я  
Н а в и г а ц и о н н а я  С и с т е м а  ( М И Н С )  
интегрированная с приемником системы 
спутниковой навигации (GPS, ГЛОНАСС). 
Индикация местоположения осуществляется 
на экране планшетного компьютера на фоне 
цифровой карты или в виде трехмерного 
синтезированного изображения. 

[Подключение к одометрическому датчику
[Подключение внешнего магнитного компаса
[ Дисплей водителя
[ Подключение к цифровым линиям передачи данных
[ Интеграция в тактические системы управления

[Устанавливается на любом транспортном средстве: 
колесном или гусеничном
[ Индикация на цифровой карте
[ Оперативное и  заблаговременное планирование
[ Запись параметров движения
[Маршрутный компьютер
[Цифровая карта рельефа
[”Виртуальное шоссе”

Функциональность

МИНС КомпаНав-2Т
Малогабаритная интегрированная инерциальная навигационная 
система (МИНС) - основной элемент комплекса. Используя 
оригинальные алгоритмы комплексирования измерений 
микроэлектромеханических датчиков (MEMS) и данных спутниковой 
навигационной системы (GPS, ГЛОНАСС), МИНС определяет и 
выдает потребителю  полный комплект навигационной информации и 
параметров движения объекта: 
[координаты местоположения и высота,
[путевая и вертикальная скорости
[углы ориентации : курс, крен, дифферент(тангаж)
[угловые скорости и линейные ускорения (перегрузки)

В отличие от системы, базирующейся только на спутниковой навигации, АВТОНАВ-06 обеспечивает:
[ Инерциальное  счисление пройденного пути  при потере сигналов спутниковой системы;
[ Определение угловых и линейных параметров движения объекта;
[ Частоту выдачи информации  от 10 Гц;
[ Высокую точность определения азимута в реальном времени, особенно при малых скоростях движения и 
на неподвижном основании.
[  Динамичное определение углов ориентации (крен, дифферент).



В качестве устройства индикации используется планшетный компьютер, оснащенный сенсорным дисплеем 
размером 10.4”. Все операции на маршруте проводятся посредством кнопок экранного меню.
Картографической основой служит любое растровое изображение местности, в том числе 
аэрофотоснимок. 
Программное обеспечение реализует функции навигации, маршрутного компьютера, приборной панели. 
Возможно планирование миссии с использованием трехмерной цифровой модели рельефа местности.

Отображение информации

Планирование маршрута и запись информации

Трехмерное изображение и цифровой рельеф

Отображение тактической информации

Приборная панель и маршрутный компьютер

Цифровая карта

Имея инерциальную систему в качестве датчика параметров 
движения, система отображает не только навигационную 
информацию, но и ориентацию транспортного средства (крен, 
дифферент). В отличие от чисто спутниковой системы навигации, 
возможна индикация курса неподвижного объекта. В комплексе 
реализована функция маршрутного компьютера, рассчитывающего 
расстояние до ППМ, курс на заданную точку и отклонение от 
заданного курса, приблизительное время прибытия.

В качестве картографической подложки возможно использование 
любого растрового изображения: сканированной карты, космического 
или аэрофотоснимка. С помощью несложной процедуры 
пользователь самостоятельно осуществляет “привязку” карты.
Программное обеспечение комплекса позволяет масштабировать 
изображение, допускает ориентацию изображения “Север сверху” и 
“Вперед по курсу”. Возможно отображение географической 
координатной сетки различных проекций, а также относительных 
координат пользователя.

Для планирования маршрута предоставляется удобный интуитивно-
понятный интерфейс. Планирование осуществляется как 
графически, так и путем ввода цифровой информации. Возможно 
сохранение различных маршрутов в памяти компьютера с 
последующим их вызовом.
Комплекс осуществляет запись всех параметров движения, 
измеряемых навигационной системой (черный ящик). Программное 
обеспечение позволяет провести анализ прохождения маршрута с 
разбором действий водителя по косвенным данным.

При наличии цифровых данных о рельефе комплекс отображает 
трехмерное синтезированное изображение местности и 
перспективный вид вперед. Возможны расчет и отображение зон 
прямой видимости с учетом возвышения над рельефом.  По данным 
инерциальной системы выдается предупреждение о превышении 
эксплуатационных параметров и скоростного режима на данном 
участке пути. 

Для связи с командными пунктами комплекс может использовать 
штатные каналы цифровой связи. Комплекс передает свое 
местоположение и при наличии информации  отображает на карте 
положение статических и подвижных объектов и зон в виде 
графических символов. При полученнии целеуказания комплекс 
автоматически рассчитывает курс и дальность до цели.
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Функциональная схема 

Данные

=27 В (борт)

Питание

К одометрическому
датчику

Внешний 
магнитный компас

ИК/Видео Камера

Радиомодем

Компьютер
командира

Дисплей
водителя

Инерциальная
система

Блок
коммутации

Приемник 
СНС

Центральным элементом комплекса является компьютер командира (КК), который 
соединен через блок коммутации (БК) с основными датчиками комплекса: 
инерциальной системой, приемником СНС, магнитным компасом, одометром. 
Блок коммутации осуществляет коммутирование сигналов датчиков и преобразование 
напряжений питания для систем комплекса. При необходимости БК может быть 
укомплектован батареей резервного питания.
В наиболее полной конфигурации КК через собственные коммуникационные порты 
связан с периферийными цифровыми устройствами: видеокамерой внешнего 
наблюдения, дисплеем водителя, радиомодемом.


