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内容概要

　　捷联式惯性导航技术是目前广泛采用的新一代惯性导航技术，具有可靠性高、过载能力强、启动
快等平台式惯导系统不具备的显著优点。
本书面向捷联惯导系统应用设计，注重严谨的数学理论分析，内容分为系统运行分析、误差分析和测
试分析三大部分，包括了捷联惯导系统有关的数学基础、捷联惯导系统的初始化方法分析、导航解算
方法分析、惯性器件误差分析、导航误差分析、导航误差分析和惯性器件测试分析等，为导航计算机
软件设计、系统测试和性能评价提供系统性的捷联惯性导航系统数学分析工具。
　　《应用捷联惯导系统分析》适合实际从事捷联惯导系统应用设计与研究的读者（包括相关领域的
研究人员、工程技术人员和高等院校本科及研究生）阅读，亦可作为相关机构的教学参考书。
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章节摘录

版权页：插图：在捷联惯性导航系统分析中涉及大量的数学计算。
除了在一般数学教科书和数学手册中均可查到的数学知识以外，读者还需了解一定的导航领域专业数
学基础，才能正确地理解这些数学计算的含义。
本章给出了与惯性导航领域相关的重要专业术语的数学定义。
2.1节描述了惯性导航系统常用的四种坐标系：地心惯性坐标系、地球坐标系、当地海平面地理坐标系
和捷联导航系统坐标系，以及这些坐标系之间的转换。
2.2节给出了四种常用的姿态描述方法的数学描述，包括欧拉角、方向余弦矩阵、四元数和等效旋转矢
量，以及不同姿态描述之间的转换。
2.3节提供了与惯性导航相关的重要地球参数，如重力、地球表面形状，以及其他基于标准椭球地表和
地心引力模型的相关参数，并给出了详细的分析方程。
2.4节给出了在捷联导航系统准静态初始化、导航参数更新算法、结合全球定位系统的组合导航中有重
要应用的卡尔曼滤波技术的数学描述，以及卡尔曼滤波器软件校验过程。
2.1常用坐标系及其转换在简单的力学问题中，运动常常参照地球来定义，并假设地球是一个惯性系，
忽略其旋转。
但在惯性导航问题中，地球的旋转对导航计算具有至关重要的影响。
惯性导航是一个多坐标系问题，惯性器件相对于一个惯性坐标系测量运动参数，而使用者则需要知道
载体相对于地球的位置。
因此为了精确导航，不同坐标系之间的相互关系必须适当地建模。
任何导航问题至少涉及两个坐标系：一个目标坐标系和一个参照坐标系。
目标坐标系描述了载体的位置和方向，而参照坐标系描述了一个已知物体（如地球），相对于该物体
可以求出导航系统载体的位置和方向。
本书中考虑的所有坐标系均为正交右手系，即其x、y和z坐标轴相互垂直，且当右手三个手指互相垂直
伸开时，拇指为x轴，食指为y轴，而中指为z轴。
任意两个坐标系之间有相对位置和姿态，也可能有相对速度、加速度和旋转运动。
一个坐标系相对于另一个坐标系的定向是一组唯一的数，构成一个矢量，其元素由沿三个互相正交的
坐标轴的分量组成。
本节介绍在惯性导航系统中常用的坐标系定义，即地球坐标系、水平坐标系、地理坐标系和载体坐标
系；以及姿态、位置、速度、加速度和角速度等矢量导航参数在一个多坐标系问题中的相互变换。

Page 5



第一图书网, tushu007.com
<<应用捷联惯导系统分析>>

编辑推荐

《应用捷联惯导系统分析》是国防工业出版社出版的。

Page 6



第一图书网, tushu007.com
<<应用捷联惯导系统分析>>

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 7


