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鲁棒 ＵＫＦ滤波算法在 ＳＩＮＳ初始对准中的应用
周本川　　程向红

（东南大学微惯性仪表与先进导航技术教育部重点实验室，南京 ２１００９６）

摘要：针对系统存在不确定性扰动时传统 ＵＫＦ滤波算法的滤波精度和鲁棒性均下降的问题，提出了一种基于
Ｈ∞范数的鲁棒ＵＫＦ滤波算法．该算法在Ｋｒｅｉｎ空间内对简化ＵＫＦ滤波算法进行改进，增加了一个鲁棒环节．鲁
棒环节通过引入给定正常数调整滤波增益从而提高滤波算法的鲁棒性能．在 ＳＩＮＳ大方位失准角初始对准中对
简化ＵＫＦ滤波算法和鲁棒 ＵＫＦ滤波算法进行了对比研究．仿真结果表明：与简化 ＵＫＦ滤波算法相比，鲁棒
ＵＫＦ滤波算法的方位失准角估计误差由１６９′缩小到４３′．鲁棒ＵＫＦ滤波算法降低了系统对扰动的敏感度，具
有更好的滤波性能．
关键词：无迹卡尔曼滤波；鲁棒性；Ｋｒｅｉｎ空间；初始对准；大方位失准角
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