Temat: Wyznaczanie poprawek do obserwacji w sieciach X,Y

1. Rodzaje sieci nawigacyjnych w uktadzie X,Y
2. Liniowe réwnania poprawek dla typowych obserwacji

Rodzaje sieci nawigacyjnych w ukfadzie X,Y

W praktyce nawigacyjnej powszechne zastosowanie majg sieci nawigacyjne definiowane w
uktadzie dwuwymiarowym (X,Y). Wéwczas mierzymy odlegtosci, namiary, katy (poziome,
pionowe).

Przyktadowe sieci nawigacyjne:
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Powyzej przedstawiono przyktadowe struktury pomiarowe mozliwe do uzyskania w procesie
prowadzenia nawigacji. Dla przypomnienia z poprzednich wyktadéw: n — liczba obserwacji, r
— liczba parametréw (wspodtrzednych), f — liczba obserwacji nadliczbowych.

Jako parametr w takich sieciach przyjmuje sie wspoétrzedne nowych punktéw. Wéwczas
rownania obserwacyjne i wynikajgce z nich rGwnania poprawek sg wéwczas nieliniowe,
ktore nalezy sprowadzi¢ do postaci liniowej przez rozwiniecie szereg Taylora tzn. dla i-tej
wielkosci mierzonej o réwnaniu obserwacyjnym:
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Liniowe réwnanie poprawki zapisujemy w postaci:

v,=adx+l] & V=Adx+L
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gdzie:
a, - i-ty wiersz macierzy A

Liniowe rownania poprawek dla typowych obserwacji
Ponizej przedstawione zostang (z pominieciem dowodu matematycznego) rownania liniowe
dla typowych obserwacji realizowanych w nawigacji.

1. Rdéwnanie poprawki do wyniku pomiaru odlegtosci:

Niech pomiarowi podlega odlegtos¢ dij miedzy punktami Zij tak jak na rysunku:

Rownanie poprawki do wyniku pomiaru mozna przedstawi¢ w postaci:
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2. Rownanie poprawki do namiaru

Zatdzmy, ze jest mierzony kierunek (namiar) linii Zi,Zj wzgledem pétnocy.
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Wowczas rownanie poprawki do azymutu przyjmuje postac:

Vv, = AY’O’ dx. — AX’O’ dy — AY’O’ dx. + AX’O’ dy +1
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3. Rownanie poprawki do pomiaru kata

Kat o jest wyznaczony przez punkty Z,,Z.,Z, jest roznicg kierunkow K., K.,
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Réwnanie poprawki ma postac:
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