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	Циљ предмета

	Упознавање са теоријским и практичким аспектима коришћења глобалних позиционих сателитских система, инерцијалних навигационих система и Калманових филтара при позиционирању објеката. Приказ предности  интеграције система за позиционирање објеката са географским информационим системима.

	Исход предмета

	Студенти ће бити у стању да објасне  основне теоријске поставке функционсања GPS-а, да кроз пример објасне процедуру позиционирања објекта, наведу грешке које се јављају приликом мерења и координатне системе које се користе при одређивању положаја. Сви студенти ће бити у стању да дефинишу проблем оцене стања линеарних и нелинеарних система и да кроз једноставан пример објасне начин коришћења Калмановог филтра. Такође, студенти би требало да наведу примере примене GPS-а у саобраћају и да објасне интеграцију GPS-а са GIS системима.

	Садржај предмета

	Теоријска настава:

Основне теоријске поставке функционисања GPS-а. GPS сигнали и мерења. Позиционирање. Видљивост и расположивост сателита. Одређивање положаја. Грешке сигнала. Координатни системи и њихове трансформације. Стохастички модели у простору стања. Формулација проблема оцењивања стања линеарних (дискретних и континуалних) стохастичких система. Калманов фитар. Основи теорије оцењивања стања нелинеарних стохастичких система. Проширени Калманов фитар. Калманово филтрирање и његова примена на реалне GPS/INS проблеме. Диференцијални GPS. GPS, инерцијална навигација и интегерација. Примена GPS-а у саобраћају и транспорту. Основне теоријске поставке GIS-а. Интеграција GPS-а са GIS системима.

Практична настава: 

Одређивање положаја. Грешке сигнала. Координатни системи и њихове трансформације. Калманов фитар. Проширени Калманов фитар. Диференцијални GPS. GPS, инерцијална навигација и интегерација. Примена GPS-а у саобраћају и транспорту. Основне теоријске поставке GIS-а. Интеграција GPS-а са GIS системима.
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	Број часова активне наставе
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	Студијски истраживачки рад:

0
	6

	Методе извођења наставе

	предавања ex-катедра, вежбе, рад у лабораторији.

	Оцена знања (максимални број поена 100)

	Предиспитне обавезе
	Поена:
	Завршни испит
	Поена:

	активност у току наставе
	20
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