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ТЕХНІЧНА ХАРАКТЕРИСТИКА НАВІГАЦІЙНОЇ АПАРАТУРИ
 СН-3003М "БАЗАЛЬТ"

Серед сучасних зразків озброєння та військової техніки (ОВТ), які надійшли у підрозділи Сухопутних
військ (СВ) Збройних Сил України (ЗСУ) окремо виділяється навігаційна апаратура споживачів (НАС)
супутникових радіонавігаційних систем (СРНС) ГЛОНАСС та GPS NAVSTAR СН-3003М "Базальт". В
статті висвітлені основні ТТХ та бойові можливості, дана характеристика умовам експлуатації та
охарактеризовані можливі шляхи модернізації зразків подібного класу.

Ключові слова: СН-3003М "Базальт": тактичні можливості, технічні характеристики, сутність
роботи, складові апаратури, формуляри навігаційного приймача.

Вступ
Ставлення проблеми, аналіз досліджень і

публікацій. На сьогоднішній день питання
удосконалення наявних навігаційних систем для
наземних рухомих об’єктів, а також створення
нових, які поєднували б у собі одночасно і
супутникову радіонавігаційну компоненту, і
автономну, є серед пріоритетних [1, 2].

Так, у світі вже створені зразки
комплексованих навігаційних систем (КНС) для
рухомих об’єктів [3-7], насамперед з причин
досягнення функціональної завершеності НАС
СРНС, які вважаються основними навігаційними
засобами. Стосовно іншої компоненти – автономної
(з метою неперервності отримання навігаційних
параметрів), то також завдяки досягненням у галузі
мікроелектроніки такі навігаційні системи є
малогабаритними та цифровими, що уможливлює їх
поєднання в єдиній апаратно-програмній частині.

В Україні процес створення КНС перебуває на
стадії вироблення тактико-технічних вимог до таких
систем, а також на стадії пошуку найоптимальніших
шляхів комплексації з урахуванням стану
національної економіки. Одна з обов’язкових
компонент комплексованої навігаційної системи –
НАС СРНС виробника ДП «Оризон-Навігація» уже
має кілька варіантів свого виконання і прийнята на
озброєння Збройних Сил України. В той же час у
відомих публікаціях [8–10] функціональні
можливості, технічні характеристики, сутність
роботи та структура навігаційної інформації, що
видається, описані явно недостатньо для того, щоб

можна було б обґрунтовано висунути вимоги до
створюваної комплексованої навігаційної системи.

Саме останнє і покладене за мету цієї статті –
дати технічну оцінку навігаційній апаратурі
СН-3003М "Базальт" як основи для вироблення
тактико-технічних вимог до КНС.

Основна частина
Загальна характеристика навігаційної

апаратури СН-3003М "Базальт". НАС призначена
для автоматичного безперервного визначення
координат місця (в т.ч. висоти над рівнем геоїда або
еліпсоїда), шляхової швидкості, напряму руху та
часу UTC по радіосигналах СРНС ГЛОНАСС і (або)
GPS та їх функціонального доповнення SBAS
(широкозонна диференційна система) у будь-якій
точці земної кулі, будь-який момент часу і
незалежно від метеоумов, індикації поточних
координат та видачі їх по стандартному інтерфейсу
зовнішнім споживачам.

Видана СН-3003М інформація складає
навігаційні параметри (НП), які можуть бути
отримані в таких системах координат: WGS-84,
ПЗ-90.02, СК-95, СК-42, MGRS, UTM, у
картографічній проекції Гаусса, в системі,
параметри якої вводяться оператором, тобто
можливе отримання і геодезичних, і плоских
прямокутних координат. При цьому для кутових
даних допустимі формат як градусної міри, так і
системи поділок кутоміра, для інших НП –
традиційні формати (км/год, м).

Також СН-3003М оцінює точність НП,  і
зокрема враховує модель іоносфери зі складу
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навігаційного кадру СРНС GPS. Тож оцінка
прогнозованої точності координат є значенням
прогнозованого середньоквадратичного відхилення
(СКВ), вираженого в метрах. СКВ залежить від
кількості супутників, що беруть участь у визначенні
координат, якості прийнятих сигналів,
розташування супутників відносно споживача, від
умов поширення навігаційних сигналів і похибки
алгоритмів їх урахування, а також від виду СРНС і
наявності диференційних поправок.

Для забезпечення достовірності НП апаратура
споживача здійснює вибір робочих (за оцінкою їх
технічного стану) супутників ГЛОНАСС та GPS, а
також враховує прийняті диференційні поправки.

У пам’ять НАС для збереження можуть
вводитися координати до 500 маршрутних точок
(МТ), поточні координати як координати МТ, до 50
маршрутів, до 50 МТ для кожного маршруту, а
також альманахи СРНС ГЛОНАСС і GPS.

Відповідаючи критерію багатофункціональнос-
ті, СН-3003М спроможна:

а) розраховувати істинний азимут, дирекційний
кут і віддаль від поточної точки до будь-якої з МТ
(між двома МТ);

б) обмінюватися інформацією з зовнішніми
системами та пристроями по цифровому інтерфейсу
RS-232, причому параметри швидкості, частоти
обміну, типів сповіщень може задавати оператор.

Традиційно в такій апаратурі передбачені
контроль функціонування, індикація несправностей
і розрядки акумулятора.

Характеристика тактичних можливостей
СН-3003М "Базальт". Апаратура СН-3003М
забезпечує розрахунок часу прибуття в точку з
визначеними координатами при пересуванні з
визначеною швидкістю, розрахунок швидкості руху
в визначену точку за часом прибуття, візуальну
сигналізацію про підхід на визначену відстань до
точки з визначеними координатами, обчислення
параметрів відхилення від визначеного маршруту
при пересуванні та візуальну сигналізацію про вихід
за межі допустимого відхилення від маршруту.

В інтересах виконання завдань підрозділами
РВіА за допомогою СН-3003М можливі:

а) перерахунок координат (геодезичні–
прямокутні; "градуси, мінути, секунди" – "градуси,
мінути, частки мінут", "градуси, частки градуса",
"поділки кутоміра"; з зони в зону; з шестиградусної
зони в суміжну шестиградусну зону);

б) обчислення ПГЗ і ОГЗ;
в) визначення актуального аркуша карти

(видача його номенклатури для заданого пункту);
г) обчислення прямих, обернених і

комбінованих засічок (за допомогою виміряних

кутів, віддалей, спряженим спостереженням),
інструментальних ходів;

д) обчислення поправки (в координаті та висоті
відносно пункту геодезичної мережі для отримання
відкоригованих прямокутних координат і висот при
переміщення на точки, що прив’язуються);

е) астрономічне орієнтування (розрахунок
дирекційного кута орієнтирного напрямку за
результатами спостереження світила; складання
таблиць дирекційних кутів світила на заданий
період часу для певних точок);

є) визначення поправки бусолі та перехід від
магнетного азимута до астрономічного азимута,
дирекційного кута та навпаки;

ж) приведення до горизонту відстаней,
виміряних за допомогою віддалеміра та визначення
перевищення і висоти точки за нахиленою
(горизонтальною) віддаллю та кутом місця (нахилу);

з) розрахунок коректур установок для стрільби
пристрілюванням за виміряними відхиленнями
(спостереження знаків розривів) і визначення
поправок на відхилення умов стрільби від
табличних;

и) визначення фронту, глибини та координат
центру району цілей за заданими координатами
окремих об’єктів, розташованих в ньому.

СН-3003М стабільно працює в діапазоні
температур –20…+50 °С за відносної вологості
100% (для 25 °C).

Технічні характеристики СН-3003М. До
найважливіших технічних характеристик будь-якої
навігаційної системи належать характеристики щодо
точності та часу. СН-3003М забезпечує середню
квадратичну похибку (СКП) визначення поточних
значень НП на рівні до 20 м стосовно координат
місця і до 5 м їх же в диференційному режимі, до 0,1
м/с стосовно швидкості. Імпульс СНС прив’язується
з СКП до 100 нс в системі UTC.

СН-3003М приймає сигнали (по 24 каналам) у
діапазоні L1 (1575…1616 МГц) для СРНС
ГЛОНАСС з кодом стандартної точності на літерах
від –7  до +12, у діапазоні L1 для СРНС GPS з
кодами стандартної точності та SBAS.

Час першого визначення НП – до 2 хв після
ввімкнення живлення (в умовах відкритої
місцевості), а при наявності інформації альманахів
супутників – до 1 хв з моменту чергового
ввімкнення апаратури.

Дискретність видавання НП (на індикацію та
по інтерфейсу зовнішнім споживачам) – до 1 с.

Час оповіщення про наявну відмову (під час
тесту або роботи) – до 10 с.

Забезпечення радіоелектронного захисту. Як
відомо, радіоелектронна обстановка є визначальним
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фактором на успіх бойових дій, тож питання
радіоелектронної захищеності (стійкості) технічних
систем є вкрай важливим.

Для застосованої в СН-3003М антени (див.
рис. 3) досяжними є значення чутливості до
перешкод, наведені в табл. 1, а для позаантенних
каналів прийому (кола живлення, керування),
залежно від смуги частот (в МГц) – в табл. 2.

Таблиця 1
Чутливість приймача до перешкод по основній антені

Відносна
чутливість

Динамічний
діапазон

по бічному каналу прийому –60 дБ/Вт >50 дБ
по блокуванню та
перехресним спотворенням –10 дБ/Вт >75 дБ

по інтермодуляції –40 дБ/Вт  >55 дБ

Таблиця 2
Чутливість приймача до перешкод по неосновних

каналах приймання

Смуга частот Чутливість Смуга
частот

Чутливість

0,01…0,06 100
дБ/мкВ

0,5…6,0 80 дБ/мкВ

0,06…0,15 90 дБ/мкВ 6…1000 70 дБ/мкВ
0,15…0,50 86 дБ/мкВ

Зворотнє випромінювання (гетеродина) на
вході антенного підсилювача – не більше 10 мкВ.

Характеристику радіоелектронної захищеності
апаратури у смузі перепускання ілюструє табл. 3.

Живлення СН-3003М є традиційно
урізноманітненим: від акумуляторного блока (АКБ),
від зовнішніх джерел постійного або змінного (через
адаптер) струму, від елементів живлення типу АА
(через адаптер). При цьому споживча потужність
апаратури – 3…5 Вт, а у випадку одночасного
заряджання АКБ – 15…18 Вт.

Щодо маси апаратури, то приймач у комплекті
з АКБ – 1 кг, антена – 0,5 кг, адаптер живлення –
1,9 кг, зарядний пристрій – 0,45 кг.

Загальні принципи роботи апаратури. Як
відомо, супутникова радіонавігаційна система
містить космічну та наземну компоненту, останню
формують мережа керування та власне НАС.
Мережа керування здійснює стеження за
супутниками, точно визначає орбіти і передає дані,
що визначають орбіту, кожному супутникові. На
супутниках передавачі є точно синхронізованими,
завдяки чому ними формуються однакові за
структурою радіосигнали в той же час. У
загальному випадку структура або код радіосигналу
є псевдовипадковою послідовністю імпульсів

Таблиця 3
Граничні значення рівнів перешкод, за яких

працездатність НАС зберігається

Характеристика організованої
перешкоди

Граничне
значення

Режим стеження за сигналами СНС
Відношення рівня сигналу до
рівня сумарної спектральної
густини перешкоди та власних
шумів для прицільної шумової
перешкоди (Q1)

29 дБ

Відношення рівня синусоїдальної
перешкоди до рівня сигналу (Q2)

22 дБ

Гармонічна перешкода на різних
частотах для ГЛОНАСС, GPS,
SBAS

–140…–10 дБ

Шумова перешкода в залежності
від ширини спектра:
- до 10 кГц
- від 10 кГц для ГЛОНАСС
- від 10 кГц для GPS, SBAS

–153…–149 дБ·Вт
–149…–136 дБ·Вт
–149…–122 дБ·Вт

Імпульсні радіоперешкоди
діапазону 1593…1609 МГц з
тривалістю імпульсу 125…103 мкс
та шпаруватістю10 %

0 дБ·Вт

Режим пошуку сигналів
Q1 37 дБ/Гц
Q2 20 дБ

Гармонічна перешкода на різних
частотах для ГЛОНАСС, GPS,
SBAS
Шумова перешкода в залежності
від ширини спектру

на –3 дБ менше
відносно режиму

стеження

(ПВПІ). Тоді сигнал супутника містить
промодульовану кодом ПВПІ несучу та ефемеридну
інформацію (код супутника, відмітку часу,
координати супутника, альманах (дані для
розрахунку розкладу наступних сеансів зв'язку з
супутником, дані про стан супутника, службова
інформація), коригуючі коефіцієнти).

Робота НАС ґрунтується на визначенні часу
поширення радіосигналу від супутника до приймача
НАС та обчисленні псевдовіддалі до супутника.

У приймачі є генератор частоти такої ж ПВПІ,
яку випромінює супутник. Задача полягає у
досягненні рівності фаз прийнятих ПВПІ та ПВПІ
генератора приймача шляхом зсуву фази
останнього. У цьому разі значення часової затримки
фази відповідатиме псевдовіддалі до супутника. За
відомими координатами супутника і
псевдовіддаллю до нього визначаються координати
приймача НАС. Одночасно виділяється відмітка
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часу, що порівнюється з відміткою часу,
виробленою НАС.

Зрозуміло, що для визначення просторових
координат деякої точки необхідно знати віддаль від
неї до трьох точок з відомими координатами (у
нашому випадку – супутниками). Це дозволяє мати
систему з трьох рівнянь з трьома невідомими
(координатами антени) [2].

У зв’язку з спотвореннями сигналу під час
поширення та через інші причини слід також
визначати величину розбіжностей шкал часу
апаратури та супутника, для чого одержують виміри
від додаткового супутника. Тобто, для визначення
трьох координат з урахуванням розбіжностей шкал
часу необхідно мати виміри щонайменше від
чотирьох супутників однієї СРНС. Якщо
використовуються одночасно сигнали від двох
СРНС (робота за змішаним сузір’ям), то у зв’язку з
невідповідністю шкал часу GPS – UTC та
ГЛОНАСС – UTC SU, кількість невідомих
збільшується на одиницю, та, як наслідок, потрібні
виміри від п’яти супутників.

Таким чином, для визначення своїх координат
апаратура повинна:

- точно вимірювати фазу коду ПВПІ прийнятого
сигналу супутника;

- приймати і декодувати цифрову інформацію, що
передає супутник (ефемериди і альманах);

- визначати час випромінювання сигналу
супутником;

- вираховувати точне місцезнаходження
супутників на момент випромінювання прийнятого
сигналу;

- розраховувати псевдовіддаль до супутника та за
цими даними визначити свої координати.

Місце точки спостереження може визначатися
або абсолютним методом, або диференційним.

Абсолютним методом приймач обчислює свої
координати в реальному часі на основі інформації,
одержаної безпосередньо від супутника. При цьому
реалізується традиційний метод просторової
лінійної засічки (пряма геодезична засічка)
положення апаратури відносно супутника.

Диференційний (відносний) метод є точнішим
за абсолютний. Він передбачає під час розрахунків
координат врахування корельованої в часі та
просторі складової, яку слід компенсувати (міра
компенсації залежить від міри кореляції, чим
остання вища, тим вища точність). Відповідні
поправки, які називаються диференціальними,
приймаються НАС через порт RS-232, для чого
використовується додатковий приймач
диференціальних поправок (модем, MSK-приймач).

Сутність роботи апаратури СН-3003М. НАС
автоматично здійснює пошук супутників,
входження в зв'язок, визначення і відображення
координат місця, часу і вектора шляхової швидкості
споживача. Одночасно НАС забезпечує виконання
сервісних завдань, прийняття і облік диференційних
поправок, прийняття і видачу інформації зовнішнім
споживачам.

Сигнали супутників приймаються антеною
(рис. 1), підсилюються, фільтруються і надходять на
радіоприймальний пристрій, в якому перетворю-
ються на проміжну частоту в діапазоні 18…62 МГц,
знову підсилюються та перетворюються у цифровий
код окремо для кожної СРНС. Далі сигнали
надходять на обчислювач приймача для
опрацювання ефемеридної інформації (ЕІ). Під час
цього і розв’язується навігаційна задача, а
результати обчислень видаються на дисплей,
зовнішнім споживачам. Саме цей обчислювач і
визначає псевдовіддаль до кожного
спостережуваного супутника, порівнюючи власну та
супутникову часові відмітки.

Керування СН-3003М, вибір інформації, що
виводиться на дисплей, введення даних та команд
здійснюються оператором за допомогою клавіш
(рис. 2) приймача.

Додатковими функціональними задачами є
контроль напруги живлення акумуляторного блока
та оцінка стану НАС з метою виявлення
несправного блока, які проводяться паралельно з
основною роботою (за винятком перевірки
приймача).

Рис. 1. Функціональна схема апаратури СН-3003М
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Рис. 2. Вигляд приймача НАС та схема клавіш
керування

Сутність побудови та роботи складових
апаратури СН-3003М. Навігаційний приймач
опрацьовує інформацію супутників, відображає
результати обробки на дисплеї і передає її
зовнішнім споживачам по інтерфейсу RS-232.

Конструктивно приймач містить: передню
панель, на якій розташовані клавіатура та дисплей,
вбудовану антену, плату приймача, вторинне
джерело живлення напругою 10…30 В, задню
панель і кожух.

Функції клавіш керування (рис. 2) зведені до
табл. 4.

Таблиця 4
Функції клавіш керування НАС

Вигляд Призначення клавіш приймача

« » вмикання / вимикання живлення приймача

«ОК» підтвердження початку/завершення будь-якої
дії;
виклик режиму редагування параметра;
виклик контекстного меню для екранної
сторінки

«C» «Відміна»:
повернення на один рівень підменю вгору по
дереву меню;
відміна режиму редагування без зберігання;
скасування контекстного меню при його
активації

«►»,
«◄»

перегляд параметрів в режимі вибору;
пересування маркера по позиціях праворуч і
ліворуч в режимі редагування;
автоматичне стирання символів при крайньому
лівому положенні відмітки активного символа

«▲»,
«▼»

послідовне переміщення підсвічування рядка
чи поля параметру вертикально вгору або вниз;
прискорений перебір символів абетки при
тривалій фіксації клавіш в режимі вибору;
послідовний перебір всіх можливих значень
параметру в режимі редагування

«Ф» «Фіксація»: виклик сторінки формуляра
«Набір статистики»

«М» «Меню»:
виклик головного меню приймача;
виклик контекстного меню для формулярів
керування базами даних (архів маршруту руху,
архів контурних точок)

Індикатором є рідинно-кристалічний дисплей з
роздільною здатністю 240×320 пікселів. Він
захищений від ударів захисним склом.

Антенний блок (зовнішня антена) приймає та
підсилює сигнали ГЛОНАСС та GPS у діапазоні L1.

Основні ТТХ антени зведені до табл. 5.

Таблиця 5
Технічні характеристики антени НАС

Діапазон робочих частот, МГц 1570…1608
Коефіцієнт стоячої хвилі напруги
виходу

до 2

Коефіцієнт підсилення, дБ 25,0±2,5
Коефіцієнт шуму, дБ до 3,5
Коефіцієнт підсилення антенного
випромінювача (відносно ізотропного
випромінювача з круговою
поляризацією) для кутів місця
90° / 50…90° / 15…50° / 5…15°, дБ

від
2 / 0 / –4 / –

7
Напруга живлення, В 2,75…5
Струм споживання, мА до 30

Діаграма спрямованості антени забезпечує
одночасне приймання сигналів на заданих частотах
у верхній півсфері у секторі кутів місця 5…175°.

Конструктивно антенний блок виконано
окремим блоком (рис. 3) – його основа і корпус
виготовлені з алюмінієвого сплаву і мають
струмопровідне гальванічне покриття.

Рис. 3. Вигляд антенного блока НАС

Акумулятор використовується для роботи в
польових умовах і забезпечує  номінальну вихідну
напругу 7,2 В за номінальної ємності 2 А·год.

Заряджений акумуляторний блок забезпечує
безперервну роботу СН-3003М в нормальних
кліматичних умовах не менше 8 годин. Заряджання
акумуляторного блока уможливлено через зарядний
пристрій, який живиться від бортової мережі
постійного струму або через адаптер від мережі
змінного струму 220 В, 50 Гц.
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Конструктивно блок складається з 6
акумуляторних батарей типу Panasonic HHR200A,
які мають ємність не менше 2,0 А·год, об'єднаних в
блок і розміщених в нерозбірному металевому
корпусі з контактною групою для підключення до
приймача.

Зарядний пристрій (ЗП) здійснює заряджання
акумуляторного блока в режимі прискореного
заряджання за 4…5 год. з наступним додатковим
заряджанням у режимі заряджання малим струмом.

Технічні характеристики ЗП показані у табл. 6.

Таблиця 6
Технічні характеристики зарядного пристрою НАС

Напруга живлення ЗП, В 10,8…29,7
Струм заряду, що видається на
акумуляторний блок, А 0,6±0,1
Напруга, вироблена ЗП, для живлення
мікросхеми контролю температури,
вбудованої в акумуляторний блок, В 5,0±0,5
Споживана потужність, Вт до 15

Зовнішній вигляд ЗП показано на рис. 4.

Рис. 4. Вигляд зарядного пристрою та
акумуляторного блока

Адаптер мережі живлення перетворює змінну
напругу мережі 220 В, 50 Гц в постійну напругу
12,0±0,6 В для живлення приймача в стаціонарних
умовах, а також для живлення зарядного пристрою
під час заряду акумуляторного блока. Його
споживча потужність – до 35 В·А.

Опис роботи з формулярами. Формуляром
називають перелік параметрів та функцій,
необхідних для виконання задач за призначенням
апаратури СН-3003М. Формуляри умовно
згруповані: одна група є категорією інформаційних

екранів для відображення в реальному часі даних
поточних навігаційних визначень, інша – категорією
діалогових екранів для інтерактивної роботи
користувача з приймачем. Доступ до останнього
формуляра – через систему вкладених меню.

Склад даних, які виводяться на дисплей у
формулярах, оптимізовано, що дозволяє
користуватися активною зоною дисплея (в окремих
випадках передбачена прокрутка). Приклади
сторінки екрана та її подальшого розгортання
показані на рис. 5, 6.

1

11: 07: 23 26/01/08 100%

ГОЛОВНЕ МЕНЮ

ОСНОВНИЙ ЕКРАН>
НАВІГАЦІЯ
СТАТИСТИКА>
СЕРВІС. ЗАДАЧІ >
СТАТУС ГНСС>
КОНФІГУРАЦІЯ>
СЛУЖБОВІ>

2

Рис. 5.  Вигляд формуляра ГОЛОВНЕ МЕНЮ:
зона 1 – для оригінальної для кожного формуляра

(екранної сторінки); зона 2 – для загальної інформації
для усіх формулярів (поточного часу, дати,

індикатора заряду АБ)

10:07:24  26/01/08   100%

◄ НАВІГАЦІЯ

Архів МР…
Активний маршрут…
Розмір ПМТ…

10:07:25 26/01/08 100%

◄       Архів МР
Зайнято 04 / 50

01 МР001
02 МР002
03 МР003
04 МР004
05 МР005
06 МР006
07 МР007
08 МР008
09 МР009
10 МР010

Рис. 6. Пункти вкладеного меню

У табл. 7 зведені складові меню (формулярів)
навігаційного приймача (символ ">" показує
продовження по дереву меню, а символ  "…" –
відкривання однойменної екранної сторінки,
відсутність символа – пункт меню є назвою функції,
що активується при його виборі).
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Таблиця 7
Зміст формулярів навігаційного приймача

Пункти головного
меню

Контекстне
меню

Командні
поля

ОСНОВНИЙ ЕКРАН >
ОСН. ЕКРАН…
Орієнтир…
Статус ГЛОНАСС …
Статус GPS…

НАВІГАЦІЯ  >
Архів МР…

Легенда МР…
Легенда МР… ЗБЕРЕГТИ
Додати МТ… ЗБЕРЕГТИ
Копіювати КТ
Видалити МТ
Видалити

всі МТ
Додати МР…
Активувати МР
Видалити МР

Активний
маршрут…

СТАРТ/СТОП,
РЕВЕРС МР

Розмір зони ПМТ… СТАНДАРТНІ
СЛУЖБОВІ >

Контроль батареї…
Зразок ПН …
Тест ПН
Очистка ДЗП

СЕРВІС. ЗАДАЧІ  >
Перехід
XYZ>>BLH…

РОЗРАХУНОК

Перехід BLH
>>XYZ…

РОЗРАХУНОК

Пряма ГЗ… РОЗРАХУНОК
Обернена ГЗ… РОЗРАХУНОК
Гаусс-Кр.>>BLH … РОЗРАХУНОК
BLH>>Гаусс-Кр. … РОЗРАХУНОК
Перерахунок зони … РОЗРАХУНОК
Зближ. меридіан … РОЗРАХУНОК

КОНФІГУРАЦІЯ >
Поля даних … СТАНДАРТНІ
Індикація … СТАНДАРТНІ
Мова меню… СТАНДАРТНІ
Розмірності … СТАНДАРТНІ
Параметри ЛГС… СТАНДАРТНІ
Інтерфейс … СТАНДАРТНІ
NMEA 0183 СТАНДАРТНІ

СТАТУС ГНСС  >
Вибір ГНСС… ЗБЕРЕГТИ
Сервіс
ГЛОНАСС…

ЗБЕРЕГТИ

Сервіс GPS… ЗБЕРЕГТИ
Альманах ГНСС… ОБНОВИТИ

СТАТИСТИКА  >
Набір статистики … ЗБЕРЕГТИ,

УСЕРЕДНИТИ
Архів КТ …

Легенда КТ… ЗБЕРЕГТИ
Видалити КТ

Висновки
У подальших дослідженнях слід розглянути

структуру формулярів, які використовуються в
апаратурі СН-3003, а також проаналізувати вид
вихідної інформації навігаційного приймача з
позиції її використання у комплексованій
навігаційній системі. Також доцільним є
обґрунтування структури комплексованої
навігаційної системи для випадку, коли однією з
компонент є апаратура типу СН-3003. Зрозуміло, що
до навігаційної компоненти можуть бути висунуті
додаткові вимоги, зокрема можливість видавання
координат у системі УСК-2000 тощо.
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ТЕХНИЧЕСКАЯ ХАРАКТЕРИСТИКА НАВИГАЦИОННОЙ АППАРАТУРЫ  СН-3003М "БАЗАЛЬТ"

А.А. Водяных, В.Ю. Тымчук, И.А. Кондратюк, Д.И. Заруднєв

Навигационная аппаратура потребителя спутниковых радионавигационных систем ГЛОНАСС и GPS NAVSTAR
является одним из высокотехнологических образцов систем вооружения, принятых в последнее время на вооружение
Сухопутными войсками Украины. Статья освещает основные ТТХ этой аппаратуры, ее боевые возможности и
особенности эксплуатации с целью обоснования путей объединения рассматриваемой спутниковой навигационной
компоненты с инерциальными средствами навигации  в единой технической реализации.

Ключевые слова: СН-3003М "Базальт": тактические возможности, технические характеристики, сущность
работы, составные аппаратуры, формуляры навигационного приемника.

TECHNICAL DESCRIPTION OF SN-3003М "BAZALT" NAVIGATION SYSTEM

А.А. Vodianyh, V.Yu. Tymchuk, I.O. Kondratiuk, D.I. Zarudniev

SN-3003М "Bazalt" is one of highly technological military equipment of Armed Forces of Ukraine. SN-3003М "Bazalt" is a
receiver of signals of GPS and GLONASS satellite radionavigational systems. In the paper the technical aspects of this
equipment, its combat capabilities exploitation peculiarities aimed at modernization of this system to create the integrated
navigational system are highlighted.

Keywords SN-3003М "Bazalt": tactical possibilities, technical descriptions, essence of work, component apparatuses,
formulary of navigation receiver.
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БАГАТОЦІЛЬОВІ ВАЖКІ ВІЙСЬКОВІ ДЖИПИ: ПРОЕКТ Д041 „СТЕП”

Проведено огляд і аналіз сучасних багатоцільових важких військових джипів, які становлять до 50%
автопарку сучасних армій. Представлено проект вітчизняного аналога в цьому класі – мод.Д031 „СТЕП”
вантажопідйомністю 1,5 т та його основні технічні характеристики..

Ключові слова: джип, багатоцільовий, важкий, технічні характеристики.

Вступ
Легкові повноприводні армійські автомашини,

які набули масового розповсюдження з часів Другої
світової війни, становлять більше 50% загальної
чисельності автопарків сучасних армій, зокрема
країн НАТО [1].

Практично ще з 1941-42 років відбувся поділ
цих машин на 3 категорії - залежно від
вантажопідйомності:

- клас 1/2 т (Willys, MB, Ford GPW - понад 630
тис. штук у 1941-1945 роках, ГАЗ 64-67 - 5,3 тис.,
VW82 (Kuebelwagen) - 50тис.шт.);

- клас 3/4т (Dodge WC 56 -35,6 тис.шт. з 1942-
45 років, Humber FWD - 6,5 тис.шт. у
Великобританії, Ноfch 901, Steyr 1500А – в
Німеччині;

- клас 1,5 т (командно-штабні машини
вермахту на шасі 1,5-тонних повноприводних
армійських вантажівок MAN, MB, Steyr).


