
第一图书网, tushu007.com
<<传递对准理论与应用>>

图书基本信息

书名：<<传递对准理论与应用>>

13位ISBN编号：9787030356147

10位ISBN编号：7030356144

出版时间：2012-11

出版时间：科学出版社

作者：付梦印，郑辛，邓志红等

页数：202

字数：268250

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<传递对准理论与应用>>

前言

　　随着科学技术的发展，惯性导航系统在国民经济和国家安全领域的应用日益广泛，在海、陆、空
、天各类载体中的作用日益突出，对惯性导航系统的研究也越来越受到重视。
传递对准作为惯性导航系统的一种初始对准技术，采用外部基准信息来对惯性导航系统进行对准，以
缩短对准时间和提高对准精度，是惯性导航系统研究中的关键技术之一。
　　本书以传递对准理论及应用为主线展开，共7章。
第1章概述了惯性导航系统传递对准关键技术及其研究进展；第2章对捷联式惯性导航系统进行了数学
描述并分析了传递对准误差传播机理；第3章介绍了传递对准常用匹配模式与最优机动方式的选取；
第4章分析了传递对准的影响因素及其补偿方法；第5章介绍了传递对准中状态估计方法与可观测性分
析方法；第6章分析了基准信息传递误差的影响及其校正方法；第7章讨论了传递对准精度评定方法并
给出了应用实例分析。
　　本书是作者在完成的、国家相关基础研究计划项目基础上，结合承担的国家自然科学基金项目
（No.60904086、No.61104189、No.61104192和No.61127004），进行系统总结和整理形成的，内容上注
重理论和应用的有机结合。
　　⋯⋯

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<传递对准理论与应用>>

内容概要

传递对准是采用主惯导系统的输出信息对子惯导系统进行运动参数匹配，实现其初始对准的方式。
《传递对准理论与应用》紧密结合惯性导航系统理论及其在海、陆、空、天各领域载体上的应用，系
统地介绍了捷联式惯性导航系统数学描述、传递对准机理与匹配模式、传递对准影响因素和影响机理
、传递对准状态估计与可观测性分析方法、基准信息传递误差的影响与校正以及传递对准精度评定方
法与应用实例分析等内容。

《传递对准理论与应用》可作为高等院校控制科学与工程、仪器科学与技术等专业的研究生教材，也
可供相关专业的研究人员和工程人员参考。
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