1. STRESZCZENIE

W pracy przedstawiono analiz¢ wybranych zagadnien przetwarzania sygnatow i danych
topograficznych w uktadzie samonaprowadzania platform latajacych. Do skutecznej realizacji
naprowadzania niezbedne jest dysponowanie danymi nawigacyjnymi o dostatecznej precyzji.
Rozpatrywany uktad glowicy samonaprowadzania dziata w oparciu o zespot sensorow,
w ktorego sklad wchodzi kamera $wiatla widzialnego, uktad bezwladnos$ciowy
oraz wysoko$ciomierz laserowy. W pracy zasadniczy wysitek skupiono na uktadzie wizyjnym,
ktorego zadaniem jest obserwacja i interpretacja terenu (sceny) w czasie trwania lotu. Sygnaty
rejestrowane w trakcie lotu przez wysokosciomierz 1 uktad bezwladno$ciowy wraz z obrazem
cyfrowym rejestrowanym przez kamere stanowig zrdédto danych wejsciowych pozwalajacych
na estymacj¢ parametrow ruchu platformy w uktadzie topograficznym.

W pracy przedstawiono metody poprawy odpornosci systemu wizyjnego na zaktocenia
pasywne pochodzace od ruchomych obiektow w przestrzeni pomigdzy terenem, a platforma
latajacg. Poprawa odpornosci na te zaklocenia osiggana jest poprzez wykorzystanie
w algorytmie wizyjnym danych z wysokos$ciomierza. Istotnym aspektem pracy jest takze
wyznaczenie modelu minimalizacji wplywu niepewnosci parametréw filtru Wienera
na doktadno$¢ wyznaczania transformacji pomigdzy obrazami obserwowanymi przez kamerg

w ruchu i obrazami referencyjnymi.



