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SPAN: Scista integracja GNSS i INS

Algorytm SPAN (Synchronous Position, Attitude and Navigation) taczy zalety dwdch
komplementarnych technologii: satelitarnej nawigacji i inercjalnej orientacji w jeden Inercjalny
Nawigacyjny System (I.N.S.).

Scista integracja oznacza, ze podczas deficytu satelitéw GNSS obserwowanych przez odbiornik

SPAN, brakujace do nawigacji informacje sg obliczane z wykorzystaniem sensoréw inercjalnych -
umozliwiajac ptynng kontynuacje pozycjonowania, nawet podczas przejazdéw przez tunele.

GNSS/INS: IMU:

odbiorniki z firmware SPAN MEMS | FOG
(Scista integracja z IMU) zewnetrzne | wewnetrzne

— =) wyrézniki - algorytm INS Inertial Navigation System
e = - uwzglednia dynamike w ruchu ladowym
g = a1} - wspétpracuje z prawie kazdym IMU inercjalnym
- opatentowana technologia Antenna Phase Windup

zalety - ciggte pozycjonowanie mimo zanikéw GNSS
- ciggta orientacja 3D mimo zanikéw GNSS
Boawm - duza odpornosc¢ na niska dynamike ruchu
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do obliczen trajektorii dla LIDAR
sv do nawigacji pola walki (spodziewany zanik GNSS)
do fotogrametrii
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