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基于 Ｋａｌｍａｎ滤波器的 ＩＮＳ／ＷＳＮ紧组合导航系统模型
徐　元　　陈熙源

（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）
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摘要：在基于惯性导航系统和无线传感器网络的组合导航系统中，为了解决传统导航信息松组合方法中测量信

息可观性较差的问题，提出了一种基于卡尔曼滤波器的导航信息紧组合模型．当无线传感器网络的信号可用时，
组合导航系统将惯性导航系统测量得到的未知节点与已知节点的距离与无线传感器网络测量得到的距离作差，

差值作为卡尔曼滤波器的测量信息．由于新测量信息具有更好的可观性和独立性，该方法有效地提高了卡尔曼
滤波器的准确度．仿真结果显示，提出的方法平均位置误差比松组合方法降低５０％左右，但平均速度误差却略高
于松组合方式．
关键词：惯性导航系统；无线传感器网络；紧组合；卡尔曼滤波

中图分类号：ＴＮ９６７３

７８３　ＴｉｇｈｔｌｙｃｏｕｐｌｅｄｍｏｄｅｌｆｏｒＩＮＳ／ＷＳＮｉｎｔｅｇｒａｔｅｄｎａｖｉｇａｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒ


