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	论 文 概 要
1、 研究目的和方法
GNSS与惯性导航系统的组合方式在数据更新率，精度以及稳定性方面都有很好的表现，在实际应用中是一种非常重要的导航手段。但是，GNSS信号很容易被遮挡或者干扰，从而不能进行高精度高稳定性定位，在GNSS不可用时INS的精度也会迅速下降。因此，使用地基导航系统Locata辅助传统GNSS/INS构建多传感器组合导航系统可以有效的提高导航性能。本文提出的GNSS/Locata/INS多传感器组合导航系统采用分布式滤波模型，GNSS，Locata分别与INS通过松耦合方式组合构成滤波子系统，然后将子系统输出信息通过融合算法得到全局导航解，其中，GNSS采用精密单点定位（PPP）的方式进行解算。为得到最优全局最优导航解，融合时本文采用基于信息空间的全局最优滤波算法（GOF），系统的所有可用信息，包括观测信息，子系统预测信息，和全局预测信息都作为系统有效信息用于融合中的滤波估计。本文对GOF算法进行理论分析，并与传统集中滤波（CKF）和联邦滤波（FKF）算法进行对比。
2、 主要结果与结论
本文描述了基于GNSS/Locata/INS多传感器组合导航系统的车载实验，实验结果表明了：（1）基于CKF，FKF和GOF三种融合算法的多传感器组合导航系统都可以提供稳定有效的动态导航解，其中基于GOF算法的系统解算结果精度更高；（2）三种融合算法的滤波方差分析结果表明GOF算法可以提高组合导航系统的滤波估计方差，从而得到准确度更高的导航结果；（3）与传统GNSS/INS系统以及Locata/INS系统比较，基于GOF算法的多传感器组合导航系统的解算结果精度最高。
3、 主要创新点
本文首次将PPP-GNSS，Locata以及INS系统组合构建多传感器导航系统，并进行实验验证该组合导航系统的实际可用性。在滤波融合方面，对GOF，CKF和FKF算法在信息空间层面进行理论分析和比较，并应用在实际的组合导航系统中。同时，描述了相关的车载实验并通过实验验证了GOF算法。
4、 科学意义和应用前景
本文采用多传感器融合的思想来解决GNSS信号易遮蔽或干扰的缺点，实验证明加入地基导航系统Locata能够提高系统的精度和可靠性。同时，多传感器导航系统中应用了基于信息空间理论的GOF融合算法，并通过实验证明了GOF算法能够更多的利用有效信息，从而可以提供更好的系统性能。这一理论可以推广至更多应用领域来解决系统的融合问题。
5、 解决的实际问题

1）Locata 作为一种地基导航设备，可被灵活的安装在任何需要的地方。加入了Locata的多传感器组合导航系统，对于“城市峡谷”等信号遮蔽严重区域的高精度定位问题提供新的解决思路。2）GOF滤波算法是一种分布式融合算法，它具有分布式算法易于进行故障检测和隔离的优势，以及计算量小的特点，同时由于吸收了更多有效信息，其解算精度也能高于集中式滤波算法。因此，GOF算法为融合优化问题提供了新的解决方案。
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