Vorlesung: Flugregelung, Steuerung, Navigation

Lehrbeauftragte: Herr Liick, Herr Rinderknecht, Herr Scheuermann, Herr Brauwer

Inertial Navigation System (INS)

Trégheitsnavigationssysteme

Einfiihrung
* Aufgabenstellung
* Hauptbestandteile des INS: drei Kreisel, drei Beschleunigungsmesser

* Ausrichtung dieser Sensoren im Raum: East / North / Up

* Position ergibt sich aus zweifacher Integration der Beschleunigung: INS ist
Koppelnavigation

* Probleme mit der Realisierung:
1. Nachfiihrung des Koordinatensystems
2. Mitgemessene Scheinbeschleunigung
3. Riickgekoppeltes System

* Historische Realisierung als Plattformsystem

* Gegenwirtige Realisierung als Strap Down System
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Nachfiihrung des Koordinatensystems
* Earth Rate: Nachfiihrung aufgrund der Erdrotation
* Earth Transport Rate: Nachfiihrung aufgrund der Flugzeug-Eigenbewegung

* Anfangsausrichtung des Koordinatensystems: Alignment

Korrektur der mitgemessenen (Schein)-Beschleunigungen
* Erdschwerebeschleunigung
* Coriolisbeschleunigung
e Zentrifugalbeschleunigung aufgrund der Flugzeugeigenbewegung

* Navigationsgleichungen

Standard NAV Equations
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* Polproblem und dessen Beseitigung durch das Wanderazimutsystem

* Funktionsweise des Strap Down Systems
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Das riickgekoppelte System und dessen Fehlerentwicklung

Die ideale Schulerschwingung als Schwingung um die Solllage: negative
Riickkopplung

o Idealisierte Fehlerkurven und tatsdchliche Fehlerkurven

¢ Instabilitiat des Vertikalkanals
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Der Deutsche Dr. REISCH |4Rt eine |dee patentieren
(einachsige Tragheitsortung mittels indirekter Uber-
wachung), die Vorlaufer der Tragheitsnavigatoren

“ist und von WERNHER von BRAUN und Dr
HAUSSERMANN in Peeneminde und spéter von
diesen in den USA bei der ,National Aeronautics
and Space Administration” NASA weiter entwickelt
wird.

Prinzlpschema dar elnachsigen Trdghaitsoriung mittels Indirekter Obsrwachung
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4. Stabillsator
5. Pendelkdrper das Beschieunigungsmessers
5a Federn
: 6. Beschleunigungsintegrator
7. Geschwindigkeltsintegrator

Prinzip der Idee, die Dr. REISCH patentiert bekommt.
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