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内容概要

　　本书着重使读者理解导航系统是如何工作的，而不是拘泥于工程的细节，着重于作为各种导航系
统基础的物理原理，如何根据这些原理产生导航结果，这些原理怎样结合共同支撑组合导航，误差源
的产生机理及误差补偿。
后续章节以前面章节材料为基础，各部分内容相互参照。

　　本书分为四大部分。
第一部分是定性介绍，第二部分阐述导航及组合导航系统的数学基础，第三部分讲述导航系统，首先
是惯性导航，然后是卫星导航，最后是其他导航技术。
第四部分讲述组合导航，包括故障检测与完好性监测。
阳录中包括向量、矩阵、统计学知识以及全书的符号与缩略语列表。
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章节摘录

版权页：   插图：   码跟踪环路的惯性和载波辅助也可以同时实现，这时可以基于这两个伪距率的误差
标准差，构建一个针对这两个伪距率的加权平均。
由于高动态应用需要严格的时间同步，因此载波跟踪的惯性辅助是不常见的。
一种方法是存储并恢复预相关信号采样，以便同步的IMU测量能够用于惯性辅助，但这需要使用软件
接收机。
 组合算法的接收机时钟估计，可以通过类似于INS闭环校正的方式来反馈校正接收机时钟本身、卡尔
曼滤波器状态在反馈校正后清零。
反馈校正可以在每次迭代时进行，或者以一定时间间隔进行，或者当估计值超过了预定义的门限后进
行。
在对时钟进行校正时必须注意任何时间延迟的影响，并禁止源自GNSS卡尔曼滤波器的任何时钟反馈
。
由于在卡尔曼滤波器中对时钟状态没有作任何近似，因此接收机时钟的闭环校正对系统性能没有影响
。
 校正后的惯性导航参数也可以用于GNSS完好性监测（见第15章）和GNSS周跳检测（见8.2.1节）。
如果载波环没有惯性辅助，则通过比较ADR的变化和INS估计的伪距率，可以检测周跳。
 12.1.5 深组合 INS／GNSS深组合导航与7.5.3节讨论的GNSS导航与跟踪组合等效。
图12.6给出了具有闭环INS校正的深组合结构。
码和载波NCO指令由校正后的惯性导航参数生成。
卫星位置和速度以及各种GNSS误差取自导航电文。
GNSS接收机的相关器累加输出Is和Qs，直接输入给组合算法。
基于卡尔曼滤波器的组合算法估计INS和GNSS误差。
与其他结构相同，校正后的惯性导航参数构成组合导航结果。
 与GNSS的导航及跟踪相比，INS／GNSS深组合具有如下优点：只需要估计INS导航结果的误差，而不
估计绝对运动。
这就允许采用低的跟踪带宽，进而增强了抵抗噪声的能力。
深组合还可以在少于4颗GNSS卫星的情况下工作一段时间。
 与紧耦合的组合导航相比，当伪距或者伪距率输出间隔大于跟踪时间常数时，深组合不存在因旧的I
和Q测量数据而导致权值下降的问题；当输出间隔不大于跟踪时间常数时，也不存在降低卡尔曼滤波
器增益的问题。
因此通过改变测量权值，深组合与ATC一样可适用于不同的C／N0水平。
当信号短时中断时，深组合也可以闭合码和载波频率跟踪。
由于去除了跟踪环路滤波和组合滤波的级联，因此深组合是一个最优的组合结构。
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编辑推荐

《GNSS与惯性及多传感器组合导航系统原理》详细介绍了各种导航定位用传感器和设备。
除了惯性传感器和卫星导航接收机以外，作者还讨论了大量其他导航定位技术中使用的传感器和设备
，介绍了其工作原理，给出了其误差模型。
如陆基无线电导航中，就包括罗兰及差分罗兰系统、仪表着陆系统、WLAN室内定位、UWB室内定位
等。
在航位推算系统中，则涵盖磁罗盘、气压和雷达高度计、里程计、多普勒雷达、声纳、测速仪等。
书中还讨论了各种特征匹配导航系统。
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