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1. ZAKRES

1.1. IDENTYFIKACJA

Niniejszy dokument okresla wymagania wobec system nawigacji Bezzatogowego
Pojazdu Naziemnego dla demonstratora TALOS.

1.2. Zadanie systemu

Zadaniem systemu nawigacji UGV (zwanego dalej "systemem") jest dostarczanie
danych o potfozeniu i wysokosci pojazdu do komputeréw UGV, umozliwiajgc im
wykonywanie misji.

System przeznaczony jest do instalacji 4-kotowym pojezdzie gasienicowym.
Maksymalna predko$¢ pojazdu wynosi 30 km/h, podczas gdy zwykle nie powinna
ona przekraczac¢ 22 km/h.

2. DOKUMENTACJA

Ponizej wymienione dokumenty tworzg czes¢ specyfikacji, okreslonej w niniejszym
dokumencie. W przypadku wystgpienia niezgodnosci miedzy poszczegdinymi,
wymienionymi tutaj dokumentami, nadrzedne beda tresci zawarte w rozdziatach 2 i 3.

2.1. Specyfikacje
MIL-C-38999 Connectors

MIL-STD-461E Electromagnetic Emission And Susceptibility Requirements For
The Control And Electromagnetic

MIL-STD-810F Environmental Test Methods And Engineering Guidelines

MIL-STD-1275B  Characteristics Of 28vdc For Electrical Systems In Military
Vehicles
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3.

3.1.

System wykonany bedzie w specyfikacji INS wspomaganej przez dyferencjalny

WYMAGANIA

Wymagania ogdine

DGPS.

System, zainstalowany na kotowym pojezdzie gasienicowym, bedzie w stanie w

czasie rzeczywistym przekazywaé nastepujace dane:

Wysokosé
Azymut
Predkos¢ w trzech kierunkach
Przyspieszenie w trzech kierunkach
Wartosci kagtowe
Szerokos¢ geogr., dtugos¢ geogr. oraz wysokosé
Wazno$¢ przekazywanych danych
Stan i wydajnosc¢ urzadzenia
Dane kontrolne
Czas GPS
Dane pierwotne INS (nawet w hybrydowym trybie pracy)
o Wysokos¢
o Azymut
o Predkos¢ w trzech kierunkach
o Przyspieszenie w trzech kierunkach

o Wartosci kagtowe

Dane pierwotne DGPS (nawet w hybrydowym trybie pracy)

o Szerokos¢ geogr., dtugos¢ geogr. oraz wysokosc¢

Wszystkie dane posiadajg oznaczenie czasowe.

Wymagany jest system gotowy do uzytku. Dozwolone sg zmiany w oprogramowaniu.

System powinien skfadac sie z czterech gtéwnych podzespotow:

o INS
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o Dyferencjalnego GPS (wraz z anteng)
o Procesora Fusion
o Uktadu zasilania i kart elektronicznych

Sprzedawca potaczy system INS z dyferencjalnym GPS.

3.2. Mozliwosci

System bedzie oferowat nastepujgce mozliwosci:

3.2.1. Tryby pracy
System wykorzystywat bedzie wtasng automatyke, obstugujaca co najmniej ponizej
wymienione tryby pracy:

e Tryb inicjalizacji
e Tryb pracy
e Tryb konserwacyjny
System posiadat bedzie nastepujace podrzedne tryby pracy:
e Uruchomienie
e Powolne osiowanie
¢ Inicjalizacja/szybkie osiowanie
e Praca/szybkie osiowanie
e Nawigacja hybrydowa
e Tylko inercjalna

3.2.2. Potaczenie
Minimalnym wymaganiem jest luzne sprzezenie (taczenie informacji pochodzacych z
DGPS poprzez filtr KALMAN’a).

System powinien by¢ wyposazony w odbiornik obstugujacy RTK oraz Omnistar HP
i/lub drogomierz dziatajacy z INS.

Pozadana kombinacja INS/DGPS powinna posiada¢ architekture gteboko lub $cisle
zintegrowana.

W przypadku S$cisle lub gteboko zintegrowanej architektury, odbiornik DGPS
dostarcza informacje wspomagajagce INS, jednoczesnie samemu otrzymujac z INS
dane:
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GNSS Receiver

Signal » o| Navigation

Tracking————{ Algorithms ..GPS .
Position, Velocity

Accel and gyro biases Integrated Position,

Integration Filter —— Velocity, Attitude

2?2, ?%v
IMU ’ Mechanization

Inertial
Position, Velocity, Attitude

Legenda do rysunku nr 1
GNSS (Global Navigation Satellite System) Receiver | Odbiornik GNSS
Signal Tracking Sledzenie sygnatu
Navigation Algorithms Algorytmy nawigacyjne
GPS Position, Velocity GPS Pozycja, Predkosé
Accel and gyro biases Odchylenia pszysp. i zyrosk
Integration Filter Filtr integracyjny
IMU - inertial measurement unit Jednostka pomiaru inercji
Integrated Position, Velocity, Attitude Pozycja zintegrowana Predkos$é, Wysokosé
Mechanization Mechanizacja
Inertial Position, Velocity, Attitude Inercjalne Potozenie, Predkosc, Wysokosé

Rysunek 1: Architektura scisle zintegrowana
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[GNSS-Global navigation satellite system[

GNSS Receiver

Signal
Tracking——

Navigation
Algorithms

GPS
Position, Velocity

Accel and gyro biases

Inertial velocity

Integration Filter

Integrated Position,
[ Velocity, Attitude

??,?%
IMU

Mechanization

Inertial
Position, Velocity, Attitude

Legenda do rysunku nr 2

GNSS - Global Navigation Satellite System

Nawigacja Satelitarna

GNSS (Global Navigation Satellite System) Receiver

Odbiornik GNSS

Signal Tracking

Sledzenie sygnatu

Navigation Algorithms

Algorytmy nawigacyjne

GPS Position, Velocity

GPS Pozycja, Predkos¢

Accel and gyro biases

Odchylenia pszysp. i zyrosk

Integration Filter

Filtr integracyjny

IMU - inertial measurement unit

Jednostka pomiaru inercji

Integrated Position, Velocity, Attitude

Pozycja zintegrowana Predkos$é, Wysokosé

Mechanization

Mechanizacja

Inertial Position, Velocity, Attitude

Inercjalne Potozenie, Predkos¢, Wysokosé

Rysunek 2: Architektura gteboko zintegrowana

3.2.3. Wydajnos¢ systemu

3.2.3.1. Doktadnos$¢ systemu

Klasa doktadnosci systemu bedzie wygladaé nastepujaco:

Parametr (RMS) Doktadnos¢ (RMS)
Pozycja i wysokos¢ (m) Omnistar HP i RTK-2 (1 cm+1 ppm)
Predkos¢ (m/s) 0,015
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Parametr (RMS) Dokiadnos¢ (RMS)
Obrot / wysokosc (stopnie): 0,03
Azymut (stopnie) 0,2
60s, btad 0,12 bez korekty drogomierza

bezwtadnosci/niewspomaganego
potozenia 3D (m)

60s, btad 0,07
bezwtadnosci/niewspomaganego
potozenia 3D (m/s)

60s, btad 0,2
bezwtadnosci/niewspomaganego
potozenia 3D (stopnie)

Uwaga 1: Btedy bezwladnosci/niewspomaganego potozenia 3D okreslane sg 30
minut po zakonczeniu fazy inicjalizacji, gdy predkos$¢ pojazdu jest mniejsza niz 20
km/h,

Uwaga 2: Doktadnos$¢ azymutu przed przemieszczeniem sie pojazdu, ale po
zakonczeniu inicjalizacji, bedzie wieksza niz 0,3 stopnia do szerokosci 65 stopni.

Doktadnos$¢ 0,3 stopnia uda sie uzyskaé nawet jesli:
a) Azymut pojazdu ulegt zmianie od wytaczenia systemu do momentu jego
inicjalizacji
b) Obecny azymut nie zostat odczytany z komputera pojazdu w trakcie lub przed
inicjalizacja.
Rozdzielczosci parametrow bedg co najmniej dwa razy lepsze od parametrdéw
doktadnosci.

3.2.3.2. Zakres dynamiki systemu

System bedzie posiadat nastepujacy minimalny zakres dynamiki:

Parametr Zakres
Predkos¢ (m/s) 30
Wysokos¢ (m) -450-5000
Warto$¢ katowa (stopni/s) + 400
Przyspieszenie katowe (stopni/s*2) + 10000
Obrot / wysokosce (stopnie) +90
Azymut (stopnie) +180

3.2.3.3. Czestotliwos¢ odswiezania systemu
Minimalna czestotliwo$¢ odswiezania wynosic¢ bedzie 50 Hz
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3.2.3.4. Skutecznos$¢ INS

Skutecznos¢ INS okreslona jest na podstawie doktadnosci systemu z pkt. 3.2.3.1 i
wyglada nastepujaco:

e Min. czestotliwos¢ odswiezania: 50 Hz

e Maks. czas dostepu do danych: 5 ms

3.2.3.5. Wydajnos¢ dyferencjalnego GPS

System oparty bedzie na technologii Omnistar HP oraz RTK-2 (1 cm + 1 ppm).
Wydajnos¢ bedzie rowna lub lepsza od:

e (Czestotliwos¢ danych: 20 Hz
e Typowy czas pierwszego pozyskania danych:
o Zimny start: 60 s
o Goracy start: 35 s
e Typowy czas ponownego pozyskania:
o L1:05s
o L2:1.0s
e Doktadnos¢ czasu: 20 ns RMS

e W trybie Omnistar HP, czas inicjalizacji a doktadno$¢ potozenia wygladaé
bedzie nastepujaco (lepiej od):

o Po2min=0,8 m RMS
o Po 3 min=0,5m RMS
o Po 30 min=0,2 m RMS
o Po 40 min=0,1 m RMS

Dla uzyskania krotszego czasu wstepnej zbieznosci i wyzszego poziomu
doktadnosci, zaleca sie zastosowanie odbiornika FW V3.400 OEMV.

System domysinie korzysta z trybu RTK. System wykorzystywac¢ bedzie Omnistar
HP, gdy dane korekcyjne RTK nie sg obierane lub prawidtowe.

Odbiornik dyferencyjnego GPS wyposazony bedzie w antene z przesunieciem
zerowym. DGPS bedzie zasila¢ obwody antenowe. System obstugiwat bedzie kabel
koncentryczny o min. dtugosci 10m.
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Antena, typu aktywnego, o profilu zero-offset, bedzie odbierata czestotliwosci L1 i L2
z satelitow systeméw GPS oraz GLONASS, jak réowniez czestotliwosci pasma L,
wykorzystywane przez system korekcji réznicowej OmniSTAR.

Antena bedzie charakteryzowata sie nastepujgcymi parametrami:
. Pasmo 3 dB dla opcji GPS:

0 L1: 1575 £ 20 Mhz

o] L2: 1228 + 20 MHz

0 Pasmo L: 1543 + 20 MHz

. Poziom szuméw (typowy): <2,5 dB

. Wspotczynnik fali stojacej (typowy): 20:1

. Pasmo 3 dB dla opcji GLAONASS:

) L1:1588.5 + 23.0 MHz

o L2:1236.0 + 18.3 MHz

Page 12
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3.3.

3.3.1. Schemat interfejsow

Zewnetrzne interfejsy systemu

pojazdu

Antena komunikacyjna

drogomierzy

— Zasilanie
Centrum zasilania
pojazdu e
Drogomierz 1
Odometer
Drogomierz 2 _i output
Fuzja

Drogomierz 3 T

Drogomierz 4

System
nawigacji

INS

DGPS
(zawierajacy
antene
DGPS)

—

Ethernet

Wyjscie sygnatu
bramkujacego -1PPS

—P

Magistrala
komunikacyjna
RS422/485

—P

RS422//RS232
RTK magistrala
danych kor.

—>

Magistrala
danych
RS422//RS232
DGPS

Komputer
pojazdu

Rysunek 2: Schemat interfejsow systemu

3.3.2. Definicja interfejsu

System nawigacji bedzie zawierat nastepujace interfejsy:
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3.3.2.1. Zasilanie
INS obstugiwac bedzie stan ustalony 18V do 34V DC zgodnie z MIL-STD-1275B.
DGPS obstugiwa¢ bedzie zasilanie o stanie ustalonym 9,5V do 18V.

Zadany zakres zasilania: stan ustalony 18V do 34V DC zgodnie z MIL-STD-1275B
dla systemu z "jedng skrzynkg".

3.3.2.2. RS422/RS485 lub magistrala danych Ethernet

System komunikowa¢ sie bedzie z systemami innych pojazdéw za pomocag
RS422/485 lub Ethernetowej magistrali danych.

Magistrala danych powinna zawiera¢ wszystkie dane opisane w pkt. 3.1 oraz
korekcje danych RTK, w przeciwnym wypadku czes¢ danych przesytana bedzie za
pomocag magistrali RS422//RS232 RTK oraz RS422//RS232 DGPS.

3.3.2.3. Magistrala komunikacyjna RS422//RS232 RTK

Dyferencjalny GPS moze odbiera¢ korekty RTK za pomoca tej magistrali danych.
Powinny by¢ one przesytane za pomocg RS422/RS485 lub magistrale danych
Ethernet — patrz pkt. 3.3.2.2

3.3.2.4. Magistrala komunikacyjna dyferencjalnego GPS RS422//RS232

Magistrala ta bedzie wykorzystywana do przesytu danych pierwotnych DGPS.

3.3.2.5. 1 PPS (wyjscie sygnatu bramkujaceqgo)

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce. Dane te bedg odbierane, gdy
sygnat GPS bedzie niedostepny lub w trakcie przestoju pojazdu.

3.3.2.6. Wyjscie drogomierza

System wyposazony bedzie w co najmniej jedno wejscie drogomierza. Dane z tego
wejscia wykorzystywane bedg przez algorytm lokalizacyjny. Rodzaj interfejsu okresli
dostawca.

3.4. Wymogi bezpieczenstwa

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

3.5. Wymagania dotyczace bezpieczenstwa i prywatnosci
N/A

Page 14



TQL&S

3.6. Wymagania dotyczace otoczenia systemu

System przeznaczony jest do instalacji na gasienicowym pojezdzie terenowym. Jako
taki, wystawiony na dziatanie dowolnej kombinacji warunkéw otoczenia, okreslonych
w MIL-STD-810F lub podobnym, z wyjatkiem modyfikacji bedzie w stanie dostarczac
wszystkich okreslonych w niniejszej specyfikacji danych.

Jednostka DGPS moze byé dostarczona jako COTS'.
3.6.1 Wymagania dot. INS oraz systemu z "jedng skrzynka"

3.6.1.1  Temperatura
Warunki temperaturowe, ktére system bedzie w stanie wytrzymac (pracujac lub w
stanie spoczynku) beda nastepujace:

e Praca: -30°C do +60°C zgodnie z metodg 501.4 procedura Il, metodg 502.4
procedura |l oraz tabelg 501.4-I.

e Sktadowanie: -40°C do +71°C zgodnie z metodg 501.4 procedura |, metodg
502.4 procedura ll.

3.6.1.2 Wysokosé (cisnienie)

Warunki wysokosciowe, ktére system bedzie w stanie wytrzymac (pracujac lub w
stanie spoczynku) bedg nastepujace:

e Praca: Od -450 m do 5000 m, zgodnie z metodg 500.4 procedura Il.

e Sktadowanie: Od -450 m do 12000 m, zgodnie z metodg 500.4 procedura I.

3.6.1.3 Deszcz

Warunki deszczowe (oraz gradowe), ktére system bedzie w stanie wytrzymac
(pracujac lub w stanie spoczynku) okreslone sg w metodzie 506.4 procedura I,
zgodnie z ponizszymi parametrami:

e Wielko$¢ opadow: 100 mm/h
e Predkos¢ wiatru: 65 km/h

e Rozmiar kropel: D = 4,5 mm

3.6.1.4  Wilgotnosé
Warunki wilgotnosciowe, ktére system bedzie w stanie wytrzymacé (pracujac lub w
stanie spoczynku) okreslone sg w metodzie 507.4 norma 4 (zmierzone przy 10
cyklach badawczych).

' COTS - Commercial off-the-shelf — gotowe rozwigzanie dostepne na rynku
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3.6.1.5 Mgta i sol

System oraz jego wydajnosé nie ulegng pogorszeniu po 2 cyklach, trwajacych 24 h
kazdy, nieprzerwanego wystawienia na dziatanie mgty i soli (sél - 5%) zgodnie z
procedurg 509.4

3.6.1.6 Piach i pyt

3.6.1.6.1 Pyt

Warunki pylowe, ktére system bedzie w stanie wytrzymac¢ (pracujac lub w stanie
spoczynku) okreslone sg w metodzie 510.4 procedura |, zgodnie z ponizszymi
parametrami:

e Predko$¢ wiatru: 5m/s-10m/s

e Temp:50°C

e Wilgotnos¢ wzgledna: 25-30%

¢ Definicja pytu: zgodnie z metodg 510.4 para. a,2.3.2.5 oraz a,2.3.2.6

e (Czas kontaktu kazdej osi: 6 godzin przy 23°C i kolejne 6 godzin przy 50°C

3.6.1.6.2 Piach

Otoczenie piachu, ktére system bedzie w stanie wytrzymaé (pracujac lub w stanie
spoczynku) okreslone sg w metodzie 510.4 procedura I, zgodnie z ponizszymi
parametrami:

e Predkos¢ wiatru: 20m/s-30m/s

e Temp:50°C

e Wilgotnos¢ wzgledna: 25-30%

e Definicja piachu: zgodnie z metoda 510.4 para. b,2.3.2.5
e Stezenie piachu: 0.5 g/m3

e (Czas kontaktu kazdej osi: 2 godziny

3.6.1.7 Wibracje

Wibracje, ktére system bedzie w stanie wytrzymac (pracujac lub w stanie spoczynku)
okreslone sg w metodzie 514.5 procedura |, kategoria 20 i wygladajg nastepujaco:
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MIL-STD-810F
5 May 2003
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FIGURE 514.5C-3. Composite wheeled vehicle vibration exposure.

Legenda do rysunku nr 514.5C-3

Acceleration spectral density | Gesto$¢ spektralna przyspieszenia
Frequency - Hz Czestotliwos¢ - Hz

Vertical Pionowa

Transverse Poprzeczna

Longitudinal Podtuzna

RYSUNEK 514.5C-3. Narazenie pojazdu kotowego na wstrzasy

W trakcie transport ladowego badz powietrznego lub w trakcie wysytki (luzny
tadunek), gdy system jest zapakowany, dopuszczalne wibracje sg zgodne z metodg
514.5 procedura Il, kategoria 5.

3.6.1.8 Wstrzasy
Wstrzgsy, ktére system bedzie w stanie wytrzymac okreslone sg w metodzie 516.5, i
wygladaja nastepujaco:

e Warunki pracy:
Procedura | ma zastosowanie, gdy na kazdej z 3 osi wystapi 40g przez 9 ms
e Upadek w transporcie

Zastosowanie ma procedura IV
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e Delikatnosc¢

Zastosowanie majg procedura lll oraz tabela 516.5-1V
e Upadek w opakowaniu:

Zastosowanie majg procedura |l oraz tabela 516.1V
e Upadek w trakcie konserwacji

Zastosowanie ma procedura VI

3.6.2 Wymagania dot. DGPS
Urzadzenie DGPS moze by¢ dostarczone w obudowie COTS.

3.6.3 Wymagane zasoby systemowe
N/A

3.7 Czynniki wptywajace na jakos¢ systemu

3.7.1 Niezawodnos¢é

3.71.1 MTBF

Polowy MTBF system nie moze by¢é mniejszy niz 5000 godzin przy 55°C, przy
poziomie ufnosci 90%.

3.7.1.2 Zywotnosc¢
Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

3.7.1.3 Trwalos$é uzytkowa

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

3.7.1.4 Trwalosé skladowania

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

3.7.2 Konserwacja

3.7.2.1 Definicje poje¢ zwiazanych z konserwacija

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

3.7.2.2 llosciowe wymogi konserwacyjne

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.
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3.7.2.3 Koncepcja konserwacji

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

Polityka konserwacji system nawigacji obejmuje jeden poziom konserwacji - poziom
organizacyjny.

Konserwacja na poziomie organizacyjnym oparta bedzie na zaleceniach BIT i
dostepie do wszystkich LRU. LRU zostang tak skonstruowane, by tatwo mozna je
byto zdemontowac i wymienié.

3.7.2.4 Postepowanie ze sprzetem

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce.

3.7.2.5 Regulacje

Regulacja, strojenie i kalibracja systemu beda niedozwolone. Wszelkie tego typu
czynnosci przeprowadzone zostang w fabryce, przy produkcji catego systemu.

3.7.2.6 Ograniczenia dot. odwracalnosci

System powinien by¢ tak skonstruowany, by uniemozliwi¢ nieprawidtowg instalacje,
poditagczenie kabli, wtyczek etc. W tym celu zastosowane beda dopasowane
mechaniczne czesci, ztgcza etc.

3.7.2.7 Konserwacja zapobiegawcza

Konserwacja zapobiegawcza nie bedzie prowadzona (wlaczajac w to inspekcje i
przymusowe wymiany).

3.7.3 Zdolnos¢ do badania
System bedzie przekazywat dane BIT oraz o usterkach we wszystkich LRU.

3.7.3.1  Ogdiny opis BIT

Nalezy zastosowaé¢ odpowiedni mechanizm BIT, w odpowiedni sposo6b informujacy o
usterkach.

System zawiera¢ bedzie wbudowang funkcje samodiagnostyki do wykrywania i
wyodrebniania usterek. BIT stanowi¢ bedzie integralng czes$¢ systemu. BIT nie
bedzie do tego wymagaé¢ dodatkowych zewnetrznych bodzcéw ani sprzetu
pomiarowego.

Niezawodnos$¢ zespotu obwodow i urzadzen BIT bedzie stanowié ceche przydzielong
do systemu.
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Informacja o jakiejkolwiek usterce, wykrytej przez BIT, zostanie przekazana do
systeméw pojazdu za pomocg magistrali komunikacyjnej.

3.7.3.2 Tryby BIT

System wyposazony bedzie w trzy tryby BIT:
e Rozruchowy BIT
e Okresowy/Ciggty BIT

e Inicjowany BIT

3.7.3.2.1 Rozruchowy BIT:

W trakcie inicjalizacji system, wykonany zostanie automatyczny BIT. Po jego
zakonczeniu, system przeanalizuje wyniki z przekaze je do komputera pojazdu.

3.7.3.2.2 Okresowy/Ciagty BIT

Okresowy BIT przeprowadzany bedzie automatycznie w trakcie pracy systemu, w
zaden sposob na nig nie wptywajac.

Regularnie nalezy monitorowac okresowe BIT i/lub sprawdzac¢ wszystkie funkcje i/lub
sygnaty, za wyjatkiem sygnatdéw i/lub innych funkciji, ktérych nie da sie sprawdzi¢ w
trakcie dziatania systemu ze wzgledéw bezpieczenstwa lub innych ograniczen.

3.7.3.2.3 Inicjowany BIT:

BIT ten przeprowadzany bedzie na zyczenie operatora. Wydanie takiej komendy
spowoduje przerwanie przez komputer pojazdu normalnej pracy i uruchomienie
programdéw samodiagnostycznych oraz wykonanie odpowiednich pomiaréw w celu
wykrycia i wyodrebnienia usterek.

3.7.3.3 Falszywy alarm

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.3.4 Taktowanie BIT Timing

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.4 Transport

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce
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3.7.5 Zamiennos¢
Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6 Ograniczenia konstrukcyjne i projektowe

3.7.6.1 Charakterystyka fizyczna

3.7.6.1.1 Wymiary i ciezar

Ten wymdg nie ma znaczenia dla systemu.
Powinien on by¢ najmniejszy, jak to jest tylko mozliwe.

Producent systemu dostarczy schemat(y) proponowanego systemu.

3.7.6.1.2 Opis zestawu

System nawigacji moze miesci¢ sie w "jednej skrzynce" (system skiada sie z kart
zainstalowanych w jednej skrzynce) lub "wielu skrzynkach” (elementy systemu
zainstalowane sa w osobnych skrzynkach).

3.7.6.2 Chiodzenie

System nawigacji nie bedzie wymagat specjalizowanego systemu chtodzenia.

3.7.6.3 Ztacza
Ztacza system beda typu okragtego, zamknietego.
Ztgcza: typu MIL-C-38999-I11.

3.7.6.4 Antena DGPS

Antena bedzie odpowiednia do stosowania na zewnatrz (parametry techniczne patrz
3.2.3.5).

3.7.6.5 Wymagania dot. enerqii elektrycznej

3.7.6.5.1 Moc wejsciowa

System przystosowany bedzie do sygnatow wejsciowych o ustalonym stanie,
okreslonych w pkt. 3.3.2.1. INS oraz system z "jedng skrzynkg" bedzie spetniaé¢
wymogi dotyczace impulséw, tetnien i przepie¢, zgodnie z MIL-STD-1275B Iub
podobnym standardem.

3.7.6.5.2 Pobér mocy
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Ten wymdg nie ma znaczenia dla systemu.
Powinien on by¢ najmniejszy, jak to jest tylko mozliwe.

Producent systemu dostarczy schemat(y) proponowanego systemu.

3.7.6.5.3 Zabezpieczenie przeciazeniowe

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6.5.4 Obwody wejsciowe

Obwody wejsciowe nie zostang uszkodzone, gdy urzadzenia zewnetrzne nie zostang
zainstalowane lub bedg pozostawaé wytaczone.

3.7.6.5.5 Demontaz i wymiana

Demontaz i wymiana systemu przy podtagczonym zasilaniu nie spowoduje jego
uszkodzenia.

3.7.6.6 Materialy, procesy i czesci

3.7.6.6.1 Materialy, ograniczenia

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6.6.2 Metale r6znoimienne

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6.6.3 Zapobieganie korozji

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6.6.4 Wykonhczenie

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6.6.5 Czedci

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

3.7.6.6.6 Okablowanie

Kable ostoniete materiatem perfluoropochodnym weglowodoru/poliamidowym.
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3.7.7 Interferencja i kompatybilnosé elektromagnetyczna

INS oraz system z "jedng skrzynka" bedzie spetnia¢ wymogi MIL-STD-461E lub
alternatywnego standardu:

CE102 Emisje, Wzmocnienie, 10 kHz do 10 MHz;

CS101 Podatnos¢ przewodzona, Wzmocnienie, 30 Hz do 150 kHz;

CS114 Podatnosc¢ przewodzona, Zbiorowy wpust kabli, 10 kHz do
200 MHz, Krzywa #4;

CS115 Podatnosc¢ przewodzona, Zbiorowy wpust kabli,
Wzbudzenie;

CS116 Podatno$¢ promieniowana, Zbiorowy wpust kabli, Kable i
wzmochnienie, 10 kHz do 100 MHz , Imax= 10A ;

RE102 Promieniowanie, Pole elektryczne, 2 MHz do 18 GHz,
Armia i Marynarka Wojenna

RS103 Podatnos¢ promieniowana, Pole elekiryczne, 2 MHz do 18
GHz,
Promieniowane pole elektryczne - 50 V/m dla sprzetu
zainstalowanego na platformie naziemnej.

DGPS powinien spetnia¢ standard/wymogi TBD.

3.7.8 Wymagania dotyczace montazu

Ten akapit zostanie uzupetniony przez dostawce

System bedzie umozliwiat przeniesienie srodka ciezkosci pojazdu.
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