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一种用于车辆定位的交互式多模型两级卡尔曼滤波

徐启敏１　 李　旭１　 李　斌２　 宋向辉２

（１东南大学仪器科学与工程学院，南京２１００９６）
（２交通运输部公路科学研究院智能交通技术交通行业重点实验室，北京１０００８８）

摘要：为了解决一般状态增强型卡尔曼滤波和两级卡尔曼滤波在微机械惯性传感器不确定噪声的影响下难

以获得良好定位性能的问题，提出一种新型的基于交互式多模型的两级卡尔曼滤波方法来适应微机械惯性

传感器的不确定噪声．根据不同的噪声特性，建立３个偏差滤波器来覆盖大范围的噪声水平．交互式多模型
算法根据３个偏差滤波器可以准确估计出惯性传感器的偏差值，并用来修正无偏差滤波器．因此，应用所提
出的滤波方法后，车辆定位系统在不确定噪声的影响下也能获得较好的性能．实验结果显示所提出的交互
式多模型两级卡尔曼滤波的平均定位误差比一般两级卡尔曼滤波方法低２５％．
关键词：交互式多模型；两级滤波；不确定噪声；车辆定位
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