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1. Вывод матрицы направляющих косинусов по трем последовательным поворотам.
С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо получить три матрицы направляющих косинусов, соответствующих поворотам: на угол рыскания, на угол тангажа и на угол крена. Затем по полученным матрицам получить матрицу трех последовательных поворотов.

2. Нахождение связи между параметрами Родрига-Гамильтона и углами Эйлера – Крылова. 
С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо получить уравнения, связывающие параметры Родрига-Гамильтона и углы Эйлера – Крылова. Это можно выполнить, например, через метрицу направляющих косинусов.
3. Вывод уравнений для вычисления по параметрам Родрига-Гамильтона проекций вектора ускорения на оси базовой СК по проекциям этого вектора на оси связанной СК.

С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо получить уравнения, связывающие проекции вектора в разных системах координат. Это выполняется с использованием уравнений перепроектирования.
4. Вывод уравнений для вычисления по параметрам Родрига-Гамильтона проекций вектора угловой скорости Земли на оси связанной СК по проекциям этого вектора на оси базовой СК.

С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо получить уравнения, связывающие проекции вектора в разных системах координат. Это выполняется с использованием уравнений перепроектирования.

5. Разработка программы для ПЭВМ, реализующей решение задачи ориентации в углах Эйлер-Крылова.

С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо написать программу для решения кинематических уравнений в углах Эйлера-Крылова. Для интегрирования уравнений использовать любой классический численный метод интегрирования. Реализовать программу предлагается на любом доступном языке программирования или в математических прикладных пакетах программ.

6. Разработка программы для ПЭВМ, реализующей решение задачи ориентации в направляющих косинусах интрполяционным алгоритмом.
С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо написать программу для решения кинематического уравнения в направляющих косинусах (уравнение Пауссона). Для интегрирования уравнения использовать специализированный алгоритм второго порядка точности (интеполяционный). Реализовать программу предлагается на любом доступном языке программирования или в математических прикладных пакетах программ.

7. Разработка программы для ПЭВМ, реализующей решение задачи ориентации в параметрах Родрига-Гамильтона  одношаговым однотактовым алгоритмом второго порядка точности.
С использованием учебников, справочников и учебных пособий (см. список литературы к рабочей программе и к практическим занятиям) необходимо написать программу для решения кинематического уравнения в параметрах Родрига-Гамильтона. Для интегрирования уравнения использовать специализированный одношаговый однотактовый алгоритм второго порядка точности. Реализовать программу предлагается на любом доступном языке программирования или в математических прикладных пакетах программ.
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