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ЗАГРУЗКА, УСТАНОВКА И ВКЛЮЧЕНИЕ ПО 
 

1. Загрузка и установка ПО 

Для загрузки и установки ПО необходимо 

воспользоваться Инструкцией по установке программного 

обеспечивания «Система комплексной навигации (СКН)» (далее – 

Инструкция). 
 

2. Настройка ПО 

2.1. Параметры настройки автопилота 
 

Для настройки ПО необходимо обеспечить взаимодействие 

ПО с автопилотом, установленным на БПЛА. Для взаимодействия 

ПО с автопилотом необходимо настроить параметры CAN, к 

которому подключено ПО.  

Корректные параметры настройки представлены на 

рисунке 1. 

 
Рисунок 1 – Настройки интерфейса CAN автопилота 

Для обеспечения работы ПО необходимо подключить 

модуль к выводу телеметрии автопилота (telem, uart).  
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Необходимые настройки для прошивки px4 pro указаны на 

рисунке 2. 

 

 

 
Рисунок 2 – Настройки автопилота 
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Также необходимо наличие настроенного и подключенного 

датчика высоты (distance sensor). 

Пакеты mavlink, необходимые для функционирования блока 

КЭНС: 

- ATTITUDE; 

- ALTITUDE; 

- DISTANSE_SENSOR 

- EXTENDET_SYS_STATE 

При использовании прошивки ARDUPILOT необходимо 

обратиться к производителю блока КЭНС для получения 

консультации. 

2.2. Настройка канала связи 

Необходимо обеспечить канал связи по протоколу UDP 

между наземной станцией управления (НСУ) и модулем СКН. 

Требуемая подсеть: 192.168.1.XXX.  

2.3. Настройка модуля СКН для корректной работы ПО 

Для корректного функционирования ПО СКН в составе 

модуля СКН, перед эксплуатацией системы необходимо изучить 

соответствующее Руководство по эксплуатации на модуль СКН, 

выполнив все требованиями и рекомендации, изложенные в нем. 

В текущем руководстве представлены выдержки из 

Руководства по эксплуатации на модуль СКН, необходимые для 

корректной работы ПО. 
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2.3.1. Настройка подключения 

Для корректной работы ПО необходимо обеспечить 

соединение с автопилотом, камерой, питание 5В и с землей через 

разъем Ethernet. Для этого необходимо проверить подключение 

модулей в соответствии со схемой подключения (см. рисунок 3). 

 
Рисунок 3 – Схема подключения модуля СКН. Красными областями 
отмечены необходимые соединения для корректной работы ПО СКН 

 
2.3.2 Проверка подключения камеры СКН 

Для корректной работы ПО СКН необходимо обеспечить 

правильную установку камеры СКН на БПЛА – надир 

(см. рисунок 4). 
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Рисунок 4 – Схема расположения камеры модуля СКН на БПЛА для 

корректной работы ПО СКН 
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УПРАВЛЕНИЕ ПО 
 

Управление встроенным ПО осуществляется при помощи 

графического интерфейса ПО «НСУ Наш (GCS Nash)» (далее – ПО 

НСУ).  

Команды с ПО НСУ отправляются по каналу связи на 

модуль СКН.  

Отображение статуса СКН происходит при помощи 

индикатора «СКН» в верхней части интерфейса ПО НСУ:  

Серый цвет – отсутствие связи с модулем СКН (Рисунок 5). 

Красный цвет – ожидание модулем СКН начальных 

координат (Рисунок 6). 

Желтый цвет – обработка полученной информации 

(Рисунок 7). 

Зеленый цвет – успешное счисление позиции. Индикатор 

самолета показывает вычисленное положение ПО СКН (Рисунок 8). 

Установка начальной координаты происходит путем 

нажатия ЛКМ в требуемом месте на карте ПО НСУ и выбора пункта 

«Set KENS home here» (Рисунок 9). 

Существует функционал сброса счислений модуля СКН. 

Для этого необходимо нажать ЛКМ в требуемом месте на карте 

ПО НСУ и выбрать пункт «Set KENS here» (Рисунок 10). 
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Рисунок 5 – Отображение статуса «Отсутствие связи с модулем СКН» 
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Рисунок 6 – Отображение статуса «Ожидание модулем СКН начальных 

координат» 
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Рисунок 7 – Отображение статуса «Обработка полученной 

информации» 
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Рисунок 8 – Отображение статуса «Успешное счисление позиции» 
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Рисунок 9 – Кнопка установки начальной координаты СКН 
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Рисунок 10 – Кнопка сброса счислений модуля СКН 
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ВЗАИМОДЕЙСТВИЕ С ДРУГИМИ СИСТЕМАМИ 

ПОЗИЦИОНИРОВАНИЯ 

  
 

К порту A3 модуля СКН может быть подключена внешняя 

система позиционирования.  

По умолчанию поддерживается протокол NMEA. Для 

интеграции других протоколов необходимо обратиться к 

разработчику модуля СКН.  

Данные от внешней системы позиционирования будут 

обработаны и скомпенсированы с внутренними расчетами ПО СКН 

для получения единого результата. 
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СЛУЖБА ПОДДЕРЖКИ ПО 
 

Техническая поддержка, обновление и модернизация 

программного обеспечения осуществляется силами штатных 

сотрудников (непосредственно командой Разработчиков ПО). 

Для получения дополнительной информации по работе 

ПО, не указанной в настоящем Руководстве, или для отправления 

запросов на устранение проблемы, запросов на обслуживание или 

запросов на модернизацию, необходимо обращаться на 

электронную почту: 

info@1221.su 

mailto:info@1221.su
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