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摘 要 : 本文从组合导航系统研究的角度出发
,

提出了一种应用卡尔曼滤波技术建立多传感器信息融合系统的

方法
,

该方法克服 了以往存在的局部滤波器和全局滤波器具有相同数学模型的缺点
,

增强 了算法的通用性
.

文中从概

念理解
、

模型建立
、

系统结构等方面作了详细的分析
,

并针对 GI名 / INS 组合导航系统进行 了仿真
.

结果表明
:
该算法对

提高导航系统的精度和运算速度是行之有效的
.

关键词
:

信息融合 ; 卡尔曼滤波 ; 组合导航
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1 引言

八十年代以来
,

随着科学技术的迅速发展
,

可供运载体装

备的导航系统越来越多
,

如
:
惯性导航系统 (州S )

、

卫星导航系

统 ( (;邢 )
、

天文导航系统等 (CN S)
、

地形参考系统 (1 丑N )等
.

但

是
,

任何一种导航方法都存在可用性问题
,

每个系统的固有误

差以及物 理上 的 限制
,

都将影 响到该 导航设 备 的广泛 应

用「
’

,

2丁
.

例如
: G巧 为非 自主式导航系统

,

受到美国 s A 政策的

限制
,

同时也可能受到地形地物的遮挡
,

使可见卫 星数减少而

导致无法定位 ;而惯性导航系统虽然可完全自主地进行导航
,

但其定位误差随时间不断积累
,

载体长时间工作时
,

导航精度

将逐渐降低
.

这些缺陷都使导航系统的应用范围受到限制
.

如

果将这些具有互补性和非相似性的导航子系统组合起来
,

就

可以相互取长补短
,

充分利用各子系统的信息
,

提高导航精

度
、

扩大使用范围
.

同时对于各子系统测量的相同信息源
,

也

可使测量值冗余
,

从而提高整个导航系统的可靠性
.

本文针对组合导航这一特定问题
,

讨论了多传感器信息

融合的概念 和方法
,

并着重介绍 了基 于卡尔曼滤波的信息融

合的算法
,

最后对 IN S 和 G飞 这两个 目前最常用导航系统的

组合原理
、

构成和数学模型进行了分析和仿真
.

2 信息融合技术概述

2
.

1 信息融合基础

信息融合是针对一个系统使用多种传感器这一特定问题

而展开的一种关于信息处理的研究囚
.

它利用多个传感器获

得的多种信息
,

得出对环境或对象特征的全面
、

正确的认识
.

在大多数情况下
,

单一传感器很难对环境有一个准确的描述
,

而多个单一传感器的简单组合也很难使系统正确了解环境状

况
,

因此必须寻找一种技术手段
,

对这些传感器的信息进行筛

选和分析
,

从而得到 可靠的决策
,

多传感器信息融合就正是这

样一种手段
,

它结合了 自动控制
、

人工智能和 决策论的发展
,

克服了单~ 传感器给系统带来的误报风险大
、

可靠性和 容错

性低的缺陷
,

为人类探索未知的环境提供了一种技术解决途

径 [’, 5 ]
.

但并不是所有的有多个信息源或者多个传感器的系

统都可以称得上是信息融合系统
,

关键是看系统中如何处理

这些信息
,

信息之间 可以是相互补充
、

相互确认
、

甚 至是相互

矛盾的
.

也就是说
,

信息对象之间有一种关系
.

基于这种想法
,

我们可以将信息融合技术与某一 种系统结构的设计绑定起

来
,

从而建立一种系统化的概念
.

信息融合技术的采用能够扩

展整个系统在时间
、

空间上 的覆盖率
,

增加系统的信息利用率
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