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STANOWISKO DIAGNOSTYCZNE
SYSTEMU NAWIGACJI TALIN

StreszczenieW artykule przedstawiono problem okresowych i doyah przegidow systemu nawi-
gacji TALIN. Opisano stanowisko diagnostyczne preezone do tych przeglow ze szczegdlnym
uwzglkdnieniem interfejsu graficznego oprogramowania koteya tego stanowiska.

DIAGNOSTIC STAND FOR TALIN NAVIGATION SYSTEM

Abstract: Some problems of seasonal and current technicahautng for the navigation system
TALIN are presented in the paper. The diagnostodstdesignated to carry out the overhauling is de-
scribed and especially its interface for graphic.

1. Wstep

Systemy nawigacjiadowej z rodziny TALIN montowaneasobecnie na Kotowych
Transporterach Opancerzonych (KTO) ROSOMAK, na wiriach artyleryjskich LANGU-
STA, a w najbliszej przysziéci przewiduje si jego monta w wozach dywizjonéw MLRS,
samobienych madzierzach i innych wozach bojowych. Liczba tychtegsow jest znaczna i
ciagle rasnie. Podobnie jak kaly sprzt uzywany w wojsku, system nawigacji podlega prze-
gladom okresowym do czego potrzebmaeodpowiednie procedury i wyspecjalizowana apara-
tura, ktora nie jest dostarczana przez produceatagaciji. Wychodzgc naprzeciw temu zapo-
trzebowaniu w 2008r. wykonano w WITU stanowiskogtiastyczne dla systemu nawigaciji
TALIN wraz z metodyk wykonania sprawdze Stanowisko to sprawdza poprawéalziata-
nia 298 podzespotow i ich elementéw, a po Zakeniu testow sposdza odpowiedni raport.
Bardzo wana zalet tego stanowiska jest toe w celu wykonania badavystarczy podiczy¢
komputer do bloku INU (Inertial Navigation Unit) sgmu nawigacji zamontowanego na po-
jezdzie i whczy¢ system nawigaciji.

2. Zakres diagnostyki systemu nawigacji TALIN

W systemie nawigacji TALIN zainstalowano testy wetvnne ktére monitoruj popraw-
nos¢ pracy wszystkich podzespotow w czasie:

— wykonywania procedury startu (poagkeniu zasilania),
— pracy (okresowo),
— wykonywania procedury zamkjaia systemu.

Ponadto testy niektorych podzespotow (np. INU, VM&Fna wymust specjala komend.
Wyniki testbw mana pobra z bloku INU na specjainkomend wystary z zewrtrznego
komputera. Komunikacja pordzy komputerem i blokiem INU jest realizowana prpext
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szeregowy RS-422. Standardowo niektore osémi@ o uszkodzeniach dwietlane § na
DCDU ale jest ich niewiele i nie dapetnej informacji o stanie technicznym systemu inaw
gacji. Ostrzeenia te informuyj o dora&nych uszkodzeniach, ktére mpby¢ usunite przez
uzytkownika takie, jak: niesprawié autodiagnostyki INU, niesprawfo autodiagnostyki
VMS, niesprawnéc anteny GPS itp.
Testy wykrywaj tryby pracy systemu i uszkodzenia oraz dostagdnéprmacie o:

— uszkodzeniach, ktére wyglity od startu systemu w bigcym cyklu pracy,

— uszkodzeniach, ktore wyglity chocia raz od pierwszego wdzenia systemu po do-

stawie do aytkownika, tzw. historia uszkodag
— biezacym trybie pracy systemu nawigacji.

Czestotliwos¢ dostarczanych informacji wynosi 1Hz.

Stanowisko diagnostyczne odczytuje z bloku INU vesizig dos¢pne dane o stanie tech-
nicznym uradzen i ich elementow oraz o higcym stanie pracy systemu nawigacji, a wyniki
zobrazowuje na ekranie komputera. INU dostarczadz®8/ch o stanie technicznym i 59 da-
nych o stanie pracy systemu nawigacji. Wykaz tyahydh jest obszerny i przekracza ramy
niniejszego artykutu. Dlatego przedstawylko fragmenty tego wykazu w celu zobrazowania
szczegotoweci wykonywanych testéw. Pelny wykaz oma znalé¢ w [3].

Tabela 2.1

Nr Testowany podzesp6t / element (parametr)
1. | Podzespoty podlegaje wymianie
1.1.| Zyroskop w osi U (X)
1.2.| Zyroskop w osi V (Y)
1.3.| Zyroskop w osi W (2)
1.4.| Przy§pieszeniomierz w osi R (X)
1.5. | Przyspieszeniomierz w osi S ()
1.6. | Przy§pieszeniomierz w osi T (Z)
1.7.| Sprzzenie czujnika bezwladdoiowego z tablig polaczen
1.8. | Elektroniczny interfejs
1.9.| Karta rozszerze4
1.10.| Karta rozszerze3
1.11.| Karta rozszerae?2
1.12.| Uktad procesora
1.13.| Karta rozszerzel
1.14.| Zasilanie
2. | Zyroskop w osi U (X)
2.1.| Niesprawné¢ wystpujaca okresowo
2.2.| Gahz pradowa uradzenia kontrolnego
2.3.| Kontrast odczytu ugdzenia kontrolnego
2.4.| Intensywndac¢ (kontrast) lasera
2.5. | Stabilizacjazyroskopu
2.6.| Sygnat promienia
2.7.| Drgania silnika
2.8.| Amplituda drga
2.9.| Wzrost/okres drga
2.10.| Odczyt/zapis pamci RAM procesora
2.11.| Suma kontrolna parati OPTPROM procesora
2.12.| Suma kontrolna parti EEPROM
2.13.| Suma kontrolna danych
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Nr Testowany podzesp6t / element (parametr)
2.14.| Suma kontrolna w procesie rozruchu
2.15.| Poprawné¢ pomiarow
2.16.| Czujnik temperatury
3. | Zyroskop w osi V (Y)

Pozostate podzespoty i ich elementy (parametry)

W tabeli 2.1 przedstawiono patek wykazu testowanych parametrow patekn sprawngci
technicznej. Wiersze tabeli oznaczone numeramiapogt poczynaic od 2, okrélaja testo-
wany podzespot, a wiersze oznaczone numerami postamkreslaja testowane parametry
(elementy) tego podzespotu. Jak widaczegotowss testdéw jest bardzo da. Bardzo wana
cze$¢ wynikéw testéw stanowidane dotyczce podzespotow 1.1+1.14 tabeli 2.1zelektd-
ry$ z tych podzespotdéw zostanie zaznaczony jako re@gpy, to system nawigacji nie e
by¢ eksploatowany i musi lByoddany do serwisu. Pozostate niesprai@narykryte przez te-
sty @ ostrzeeniem,ze w najbliszym czasie me nasipi¢c uszkodzenie krytyczne. System
nawigacji mae by eksploatowany lub oddany do naprawy ale w przypagkdsploatacji na-
lezy czesciej sprawdzé sprawnd¢ technicza.

Blok INU dostarcza réwnie na bieaco informacje o aktualnym stanie pracy systemu
nawigacji wynikagcym z dziatd operatora i oprogramowania komputera nedinego oraz
z biezacych uwarunkowa pracy systemu nawigacji. Informacje te znikaraz z usfpieniem
przyczyny. @ one wane dla uytkownika systemu w celu pagjia adekwatnej akcji. W
skfad informacji wchodzi 36 ostrzen (tabela 2.2) i 23 komunikatéw o aktualnym trybra-p
cy systemu nawigacji (tabela 2.3).¢€8&z tych informacji przesytana jest do DCDU.

Tabela 2.2

OSTRZEZENIA

Lp. Komunikat Przyczyna

1 | Awaryjnie wylaczony | Wytaczono system przez odcie zasilania bez wykonanja
System procedury zamkrcia systemu.

2 | Brak katéw obrotu ram | W tabeli konfiguracji pojazdu VCTenivprowadzono &ow
obrotu ram na pojelizie.

3 | Brak danych konfigura+ Nie zainicjowano tabeli konfiguracji pojazdu VCT
cyjnych Systemu

4 | Brak danych o pozycji | System nie #eo pozyskad danych o pozycji (wspOted-
nych).

5| Nie dokaiczono orien- | Minat czas przeznaczony na orienta@ INU nie dokaczyto
tacji INU procesu orientacji. Przyczymmaze by¢ zbyt dua doktadnéé
orientacji wprowadzona do tabeli konfiguracji VCT.

6 | Przerwano wprowadzar Bezparednio po wprowadzeniu danych pojazd ruszyt z miej-
nie danych o pozycji | sca. System nie zdyt wykonat procedury akceptacji danycl

-

7 | Przerwano ZUPT Konieczny byt ZUPT i w czasie readjz przed uptywem 10
pojazd ruszyt.

[72)

8 | Przekroczono granic | Pojazd wjechat do innej strefynibyt poprzednio.
strefy
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Lp. Komunikat Przyczyna
9 | Osiagnieto Punkt Trasy| W tabeli konfiguracji ustawiono automatyczny wyhgmk-
PT tOw trasy i zostat oggnigty punkt trasy z planu marszu.
10 | Koniec zaplanowanej | W tabeli konfiguracji ustawiono automatyczny wyhgmk-
trasy (drogi) tow trasy i zostat oggnicty ostatni punkt trasy z planu mar-
szu.

11 | Uzyto poprzedniej kali-| Zmienity sk warunki terenowe, dla ktorych bardziej odpo-

bracji VMS wiednia jest kalibracja VMS sprzed modyfikacji.

12 | Btad kalibracji VMS W tabeli konfiguracji VCT wprowadno wspoétczynnik kali
bracji dla VMS raaco nieodpowiedni dla pojazdu.

13| Brak danych z VMS Uszkodzony VMS, brak zasilania twak hcznasci z INU.

14 | Nie dziata CDU CDU nie wiczone, uszkodzone, brak zasilania lub braiz+
nosci z INU

15| GPS nie mge praco- | W tabeli konfiguracji VCT okrdono tryb pracy PPS di

wac w trybie PPS GPS, a GPS nie me pracowéaw tym trybie.
16 | Niezgodne geoidy w | Wystepuje, gdy wymagana jest zgoda@eoid w INU i GPS.
GPSiINU

17 | Uszkodzona antena | Uszkodzony przewod antenowy lub uszkodzona antena.
GPS

18 | Brak klucza szyfryjce- | Moze by wymagany przez GPS klucz szytcy.
go GPS

19 | PrOba wykczenia sys- | System w trybie normalnym musidwytaczony na postoju.

temu w ruchu

20 | Préba restartu systemu Restart systemu e by wykonany tylko na postoju.

w ruchu

21 | Préba uaktualnienia pa-Reczna aktualizacja pozycji me by wykonana tylko na po

zycji w ruchu stoju.

22 | Proba zamknicia trasy | Wprowadzono komenrddo zamkngcia trasy podczas ruch

w ruchu pojazdu.

23 | Wykonanie uaktualnie-| Btedne dane lub niewdaiwy tryb uaktualnienia.

nia danych nie powio-
dto sk

24 | Btad trybuzadania Bhd w oprogramowaniu komputera lihdanie zostato wyt
stane do INU w ruchu, a powinno bga postoju.

25 | Brakzadanych danych | W INU nie ma danych, ktoryelda komputer, np. komputg
zada danych o punkcie trasy nr 5, a Wg&#ej nie wprowa-
dzono tych danych do INU.

26 | Bledne dane przestanel Dane przestane przez komputer do INU zawighajdy.

do INU
27 | Btedna komenda prze-| Komenda przestana do INU zawieragdy, np. parametr

stana do INU

komendy.
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Lp. Komunikat Przyczyna
28 | Nie zdefiniowana ko- | Komenda przestana do INU nie jest obstugiwana phixék
menda przestana do
INU
29 | Zmiana geoidy Zostata zmieniona geoida.
30 | Zmiana potkuli lub stret Pojazd przekroczyt rownik lub graristref.
fy
31| Za duwa zmiana pozycji Wprowadzona pozycja jest zbyt gidled bieacej pozycji.
32 | Niezgodnd¢ wprowa- | Wprowadzona pozycja jest zbyt odlegta od pozycjkazy-
dzonej pozycji z pozy- | wanej przez GPS (wksza od 20m).
cja GPS
33 | Odrzucona wysokd Nie przygto wspohzdnej z (wysok&t n.p.m.). Pozostat
n.p.m. wspotrzdne przygto.
34 | Odrzucone wspoétkedne | Nie przygto wspotrzdnych x,y (ptaskie). Wspokdna z
X,y (wysokas¢ n.p.m.) przygto.
35 | Nie wykonano orienta-| Jeszcze nie jest wykonana orientacja w azymucie.
Cji w azymucie
36 | Wynik zadanych obli- | Jezeli INU otrzymalo zadanie wykonania oklenych obli-
czen biedny czen i uzyskato b¢dny wynik.
Tabela 2.3
KOMUNIKATY O TRYBIE PRACY SYATEMU NAWIGACJI
Lp. Komunikat Objanienie
INU sprawny Wszystkie podzespoty pracppprawnie.
2 | Btad testu INU W czasie procedury startu test wegvamy wykryt

niesprawnéci. Nalezy wytaczy¢ system i waczye
ponownie.

GPS sprawny

GPS i pmizenie z INU sprawne.

GPS uszkodzony

Brak pmizenia z INU, uszkodzony GPS lub br
zasilania.

5 | VMS sprawny

VMS i paiczenie z INU sprawne.

6 | VMS uszkodzony

Brak patzenia z INU, uszkodzony VMS, brak z
silania lub po transporcie pojazdu bez ruchu
Wykona test VMS.

4%

ak

a_
KOt.

Trwa procedura vgczenia INU

Okres bezpmednio po wiczeniu zasilania.

8| Test INU Wykonywany jest test wewtnzny INU. Zawsze w
procedurze startu lub na komermlkomputera.
9 | Trwa procedura wykczenia INU | Po wydaniu komendy wvggizenia systemu wykag-

nywane g procedury zamkrcia systemu (zapi

[2)
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vez

at

Lp. Komunikat Objanienie
danych systemowych).

10| INU wytaczone Stan bezprednio po zamkrciu systemu.

11| Tryb nawigaciji Stan po wykonaniu orientacji. Podsiay tryb
pracy.

12 | GPS pracuje poprawnie Poprawna praca GPS i poprawnainikacja Z
INU.

13 | Brak danych z GPS GPS potony z INU ale nie dostarcza danych
wigacyjnych. Okres orientacji GPS lub brak dog
tecznej liczby widocznych satelitow.

14 | VMS pracuje poprawnie Poprawna praca VMS i poprakomunikacja Z
INU.

15| INU nie korzysta z VMS Stan na postoju, uszkodzdMs, brak hcznaci z
INU, brak zasilania lub po transporcie pojazdu
ruchu kot. Wykona test VMS.

16 | Trwa ZUPT Trwa procedura ZUPT (Zero Velocity Update

17 | INU w uspieniu na postoju INU nie wykonuje pomiaréw nawigagch, po-
jazd jest nieruchomy.

18 | INU w uspieniu w ruchu INU nie wykonuje pomiaréw, pojazdtjav ruchu.

19| INU w trybie orientacji w ruchu Stan orientacji wasie ruchu pojazdu. Wysgtuje
tylko wtedy, gdy system wspomagany jest pr
GPS.

20 | INU w trybie orientacji na postoju Stan orientacji w czasie ruchu pojazdu.

21| INU w trybie orientacji z zapa-Tryb ten wys¢puje tylko wtedy, gdy system zost

migtanych danych wytaczony poprawnie i blok INU nie byt w rgi
dzyczasie ruszony.

22 | INU konczy orientac} Koncowy etap procesu orientacji.

23 | Orientacja zakiaczona Po zaki@zeniu procesu orientacji systemu.

3. Zestaw stanowiska diagnostycznego

TALIN.
W sktad systemu nawigacji wchadz

INU gtéwny blok systemu

nawigacji,

DCDU  pulpit sterowania systemu nawigacji,

VMS czujnik ruchu,
antena GPS,
okablowanie.

Sktad stanowiska diagnostycznego:
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— komputer typu laptop z zainstalowanym oprogramoemnobstugujcym proces te-
stowania,
— kabel hczacy komputer z blokiem INU.

Obecnie jest problem z kablemtiacym komputer z blokiem INU wynikagy z faktu,ze w
dotychczas montowanych systemach nawigacji niewpdzéano zhcza technicznego unme
liwiajacego podiczenie komputera. Paga to za sab konieczné¢ podhczenia komputera
do gtébwnego zicza INU, ktore jest wykorzystywane przez okablowarainstalowane na po-
jezdzie. Naley wiec stanowisko diagnostyczne wypégé w okablowanie, ktére oprocz
komputera umdiwi potaczenie z INU wszystkich ugdzen systemu nawigacji. Zagii ono
okablowanie poktadowe. Jest to rozmanie tylko dla systeméw juzamontowanych na po-
jazdach. W okablowaniu nowo montowanych systemowigecji naley umiesci¢ ztacze
techniczne wyprowadzone z portu RS-422 bloku INWn$igurowanego do wspétpracy z
komputerem. Wtedy w skiad stanowiska diagnostycariedzie wchodzit pojedynczy kabel
taczacy port RS-232 komputera zeagkem technicznym.

Stanowisko diagnostyczne
KOMPUTER

Stanowisko diagnostyczne
KABEL

Rys. 3.1. Stanowisko diagnostyczne i system nawigatALIN

4. Oprogramowanie stanowiska diagnostycznego

Oprogramowanie stanowiska diagnostycznego realizagépujace funkcje:

— obstuguje interfejs komputera z blokiem INU systemawigacji TALIN,

— zobrazowuje graficznie wyniki testéw na ekranie korera,

— sporadza raport z wykonanej diagnostyki gzyku polskim lub angielskim.
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Diagnostyka bloku INU w systemie nawigacji TALIN

BIEZACE WYNIKI TESTU
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HISTORIA USZKODZEN

Jezyk objasnien gol:

Czas testu: 00:27:18
Liczha préh: 16832 Stan=3  Stop=32

Stap

() Angielski

(%) Pulski

Poprawne dziatanie

- Uszkodzenie

Rys. 4.1. Graficzne zobrazowanie wynikéw testow sta technicznego podzespotéw i ich
elementéw systemu nawigacji

Okno obrazujce wyniki testu sktadasiz dwdch czsci:

1. Goérna czs¢ dotycaca uszkodze ktore wysipity w czasie trwania testu nazwana
,BIEZACE WYNIKI TESTU”. Kazde pole (prostat) przyporadkowane jest kon-
krethemu podzespotowi lub elementowi cgkoeego podzespotu. Kolor zielony pola
oznaczagze nie byto uszkodzenia lub zachowania niezgodnegormalnym trybem
pracy. Kolor czerwony oznaczze testy wewgtrzne wykryty bkdna prae podzespo-
lu (elementu). Liczba wiwietlona w polu okréa liczle wystapien nienormalnej pra-
cy podzespotu (elementu) w czasie testu. Pierwgzedl od lewej w najwiszym
wierszu dotyczy uszkod#gktore eliminug blok INU z wytkowania, a podzespdét, dla
ktGrego pole jest czerwone wymaga wymiany.

2. Dolna czs¢ dotycaca uszkodze lub niepoprawnej pracy podzespotéw i ich elemen-
tow, ktore wysipity chociaz raz od pocatku wzytkowania systemu nawigacji, nazwa-
na ,HISTORIA USZKODZE". Kazde pole (prostoi) przyporadkowane jest kon-
krethemu podzespotowi lub elementowi cgkoeego podzespotu. Kolor zielony pola
oznaczagze nie byto uszkodzenia lub zachowania niezgodnegormalnym trybem
pracy. Kolor czerwony oznaczze testy wewgtrzne wykryty bkdna prac podzespo-
lu (elementu). W tej e&ci nie ma pdl informujcych o koniecznei wymiany podze-
spotow takich, jak pierwsze 14 pél w gornegad okna. Pola dolnej gci okna maj
takie same znaczenie jak pola gornejsczpoczawszy od 15 pola z tynxre nie zlicza
si¢ liczby uszkodze.

Do kazdego pola okna przypisane jest gbjanie znaczenia, ktére pojawia 0 napro-

wadzeniu wskanika myszy na to pole.
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W lewym dolnym rogu okna wyietlany jest czas trwania testu i liczba wykonangpraw-
dzen urzadzen.

Prawdopodobny
btad kotowy CEP

STATUS SYSTEMU TAl g

Od poczatku
uzytkowania

Data: 25/03/08 Godz 10:23:18
Czas pracy Systemu TALIM: - 974 godz 30 min

Blad wsp. =
Btad azymutur 0,55tz

POZYCLA, RLCH
Wwipr Wik, INU Pojazd  Strefa Traza

00 O O
OSTRZEZENIA INFORMALCJE:

IMU rig korzysta 2 WS GPS pracuje poprawnie
Brak klucza szyfrujacego GRS Trwa ZUPT
Tk nawigacii
WS zprawng
GPS zprawny
MU zprawvny
Orientacja zakofczona

Liczha strzakdw: 0

Objasnienia pdl

Ustawienia
tabeli VCT

Jest Kod WMS WET

Rys. 4.2.  Okno zobrazowania statusu pracy systemwawigacji

Poszczegodlne grupy mapastpujace znaczenie:
ZUPT

Stop  jezeli kontrolka jest poévietlona na zielono, to wymagane jest zatrzymanie
pojazdu w celu wykonania ZUPT,

Wyk.  wykonywany jest ZUPT,
Ustawienia tabeli konfiguracji VCT w zakresie GR®/S i wyboru punktu trasy (WPT):
GPS

Jest  jezeli kontrolka jest poglvietlona na zielono, to system nawigacji wspoma-
gany jest przez GPS,

Kod kod, w ktorym pracuje GPS (Y lub Y/P),

VMS jezeli kontrolka jest poglvietlona na zielono, to system nawigaciji jest wspgas
ny przez VMS,

WPT sposob wyboru kolejnego punkt trasy (Reany, A - automatyczny),
POZYCJA
Wpr. wymagane jest wprowadzenie pozycji pojazdu w egtkionania orientacji,
Wyk. INU wykonuje procedurprzyjecia wprowadzonej pozycji,

INU jezeli kontrolka jest pofivietlona na zielono, to INU jest w ruchu; pojazd
maoze by¢ nieruchomy,
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Pojazd jezeli kontrolka jest poglietlona na zielono, to pojazd jest w ruchucglej
punkt referencyjny jest w ruchu,

Strefa rodzaj strefy, w ktorej okékane @ wspohzdne prostoktne pozyciji
(N - normalna, R - rozszerzona),

Trasa etap realizacji planu trasy marszu (Z - zaminiO - otwarty),

OSTRZEZENIA:  w panelu wywietlane § komunikaty ostrzeen wyszczegolnione w ta-
beli 3.3.1; po odczytaniu ostua#h naley nacisaé przycisk ,Od-
swiez”,

INFORMACJE: w panelu wywietlane g informacje o aktualnym stanie pracy systemu
nawigacji wyszczegolnione w tabeli 3.3.2.

Jezeli w tabeli konfiguracji pojazdu VCT ustawiono ¢pevykrywania strzatow, to w polu
.Liczba strzatléw:” wywietlana jest liczba strzatow, ktére zostaty zasgmvane od ostatnie-
go zerowania tej liczby.

WYNIKI TESTU SYSTEMU NAWIGACJI TALIN E@@

WYNIKI DIAGNOSTYKI SYSTEMU NAWIGACJI TALIN A

Testwykonano w dniu 29 stycznia 2009 11:83:17
Czas trwania testu: 00:00:16

Liczha sprawdzen: 17

BIEZACE WYNIKI TESTU

Podzespoly podlegajace wymianie:

Zyraskap w osi U (4

Tyroskop w osi W (Y)

Tyroskop w osi W (Z)

Przyspieszeniomierz wosi R (X)

Przyspieszeniomierz wosi S ()

Przyspieszeniomierz wosi T (Z)

Sprzeienie czujnika bezwtadnosciowego z tablica potaczen
Elektroniczny interfejs

Karta rozszerzenia 4

00 % o [Fp e 1 e 4 00 2

[ Zapizz ] [ Zamkniij

Rys. 4.3. Raport z diagnostyki systemu nawigacji véyietlony na ekranie komputera

Okno zawierajce raport z diagnostyki systemu nawigacji TALIN gwja s¢ na ekranie
komputera stanowiska diagnostycznego po smagiiu przycisku ,Stop” w oknie ,Diagno-
styka bloku INU w systemie nawigacji TALIN”. Raparawiera informacje o dacie, i czasie
trwania diagnostyki, liczbie przeprowadzonych podaz o stanie technicznym podzespotow i
ich elementéw. Po natiicciu przycisku ,Zapisz” raport zostanie zapisanypliéu dysko-
wego w postaci sformatowanego tekstu.
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5. Wnioski

Stosowanie stanowiska diagnostycznego systemu mavi§ALIN w pododdziatach
uzytkujacych ten system nawigacji zapewni:
1. Okresowe i dorane sprawdzanie spraw§m technicznej systeméw nawigacji sitami
stuzb technicznych jednostki wojskowej.

2. Uniknigcie nieuzasadnionych zgtoszdo serwisu awarii i niepotrzebnych kosztow.

3. Przekazywanie do serwisu uszkodzonych adzem z zahczonym raportem
z diagnostyki.
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