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Основные направления исследований:
o Разработка и исследование модификаций метода SLAM с

использованием различных измерительных данных для решения
задачи автономной навигации в реальном режиме времени.

o Разработка алгоритмов планирования оптимальных и безопасных
маршрутов движения вспомогательного планетохода.
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Цели:
o Найти способы решения задачи навигации в методе SLAM,

позволяющие обеспечить высокую точность автономной навигации
планетохода в режиме реального времени;

o Составить алгоритм планирования траектории вспомогательного
планетохода, который позволяет определить короткий и безопасный
маршрут его движения в любом направлении.
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Задачи:
o Разработать алгоритм планирования безопасного маршрута

движения вспомогательного планетохода в любом направлении с
учетом рельефа поверхности планеты;

o Провести исследование разработанных моделей и алгоритмов
средствами математического моделирования и экспериментально.
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«Луна-2»
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«Луна-3»
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«Аполлон-11»
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«Соджорнер»
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Источник опорного напряжениядля аналоговых входов
Резерв Земля Цифровые входы/выходы

Выводы TX и RXпоследовательногоинтерфейса передачи данных(Serial port)
МикроконтроллерATMega16с прошитымDFU-загрузчиком
ICSP-разъём длявнутрисхемногопрограммирования
МикроконтроллерATMega328

Аналоговые входы

Внешнее питаниеU номинальное= 7-12 ВU предельное= 6-20 В

ЗемляВыход 5ВВыход 3.3В«СБРОС»Вывод для контролярабочего напряженияArduino

Резерв

USB-порт дляпрограммирования иобмена данными с ПК
Кварцевый резонатор16 МГц
Линейныйстабилизатор 5В 1А
Разъём для подключениявнешнего источника питанияU номинальное= 7-12 ВU предельное= 6-20 В

Кнопка«СБРОС»
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40 Pin GPIO ЗаголовокМонтажныеотверстия Power Over Ethernet (PoE)Заголовок

2 USB порт
Запуск заголовкипользователя для СБРОСАпользователя
2 USB порт
Микросхемаконтроллера Ethernet
Порт Ethernet

3,5 мм 4-полюсныйКомпозитное Видео иАудио РазъёмПорт камеры CSIПорт HDMI5 В microUSBПорт

BroadCom64-битныйпроцессом1,4 ГГц

Разъёмдисплея DIS

2,4 ГГЦ wirelessLAN, Bluetooth4,2 BLE
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Модель модуляEL3
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