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SPAN: profil nawigacji wzglednej

Algorytm SPAN (Synchronous Position, Attitude and Navigation) Relative INS oblicza pozycje,
predkosc i kompletny wektor nachylenia pomiedzy dwoma ruchomymi obiektami wyposazonymi
w SPAN. W rezultacie mozliwe jest ciggte precyzyjne sledzenie offsetu pomiedzy dwoma
obiektami w zakresie predkosci 3D i orientacji 3D.

Relative INS jest dostepny z duzymi czestotliwosciami odswiezania, co jest istotne w wysoko-
dynamicznych aplikacjach. Ponizsze rysunki przedstawiajg mozliwe scenariusze zastosowania.
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przyktad zastosowania: lagdowanie UAV na okrecie
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- algorytm INS Inertial Navigation System

- $ledzi wektor miedzy dwoma ruchomymi obiektami
- dostepny dla réznych wersji IMU

- toleruje krotkie zaniki GNSS

- ciggte pozycjonowanie mimo zanikdw GNSS
- ciggta orientacja 3D mimo zanikéw GNSS
- duza doktadnos¢

systemy automatycznego ladowania
systemy unikania/ostrzegania przed kolizja
systemy autonomicznego prowadzenia maszyn

Northing/Roll Easting/Pitch Up/Azymut
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przyktad zastosowania: unikanie kolizji
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przyktad: utrzymywanie dystansu maszyn
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