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无迹卡尔曼滤波在新型地形无源组合导航系统中的应用

王　其　　徐晓苏

（东南大学仪器科学与工程学院，南京２１００９６）

摘要：为了提高自主水下航行器的导航精度，提出了一种新型地形无源组合导航系统．根据水下环境
特点和航行器导航高精度和低成本的要求，采用捷联式惯性导航系统、地形辅助导航系统、多普勒速

度声纳、电子磁罗经和利用ＵＫＦ进行信息融合的导航计算机组成新型水下地形无源组合导航系统，
并给出了ＥＫＦ线性滤波方程、ＵＫＦ非线性滤波方程和导航传感器量测方程．对比仿真实验表明，采用
建议的传感器和ＵＫＦ信息融合方式比采用ＥＫＦ方式提高了水下航行器导航定位的精度．采用不同
的导航传感器和ＵＫＦ信息融合方法的地形无源组合导航系统可以有效地减小水下航行器导航位置
误差，提高组合导航的稳定性和精度．
关键词：自主水下航行器；捷联式惯性导航系统；无迹卡尔曼滤波；扩展卡尔曼滤波；地形无源组合导

航系统

中图分类号：ＴＮ９６７２

９４５ＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｕｎｓｃｅｎｔｅｄＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｔｏｎｏｖｅｌｔｅｒｒａｉｎｐａｓｓｉｖｅｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ爥


