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一种低成本的个人导航仪

蔡体菁　 许奇梦　 周代金

（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：为了能够在室内、空旷的道路上和高楼林立的城市街道上定位定向，提出一种适用于室内外无缝导航

的低成本个人导航仪．该导航仪由低成本的微机械加速度计、陀螺仪、磁传感器和 ＧＰＳ芯片组成，具有室内
外无缝导航功能，在室外采用ＭＩＭＵ／ＧＰＳ／磁传感器组合工作模式，用扩展卡尔曼滤波技术融合各种数据，
给出最优导航参数；在室内采用ＭＩＭＵ／磁传感器组合工作模式，采用航位推算技术，用垂向加速度计和前
向加速度计数据检测步伐并使用磁传感器判断航向．使用垂向和前向加速度计数据来计算动态阈值和估计
步伐可信度，然后在两向加速度计数据可信度同时满足条件的动态时间窗内检测步伐，计步精度可达９５％
以上．在室外内不同场景下进行了无缝导航试验，结果表明，携带个人导航仪行走１６００ｍ，其定位误差小于
行程的０．２％．
关键词：个人导航；组合导航；航位推算；扩展卡尔曼滤波
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