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	论 文 概 要
1、 研究目的和方法
近年来行人导航系统取得了长足的发展。然而，目前想要实现行人导航系统的准确、可靠和连续性定位仍然面临许多挑战。如今MEMS惯性传感器和微小型GNSS接收机已经被广泛应用到行人导航系统中。MEMS惯性传感器(陀螺仪和加速度计)又被称为自包含传感器。目前上述三种传感器已经被广泛集成到很多商业产品中，如智能手机、智能手表和平板电脑等。GNSS定位具有精度高、误差不随时间积累等优点，然而GNSS无法在城市峡谷室内等环境中提供准确连续定位信息。由于目前MEMS惯性器件的精度较低，误差随时间的积累较快，无法满足传统惯性导航机制的精度要求。利用行人步态的运动生理学特性，行人航迹推算(PDR)在已知行人航向情况下，通过加速度计输出值进行步频探测和步长估计是一种较为可行的行人导航算法。然而如何长时间获取精准的航向是PDR算法的核心问题，也是困扰个人定位研究的长期难题。本文提出的行人导航定位方法是一种“增强PDR定位方法”，最大限度地融合了陀螺、加表、GNSS、行人运动的特殊性等外界有用的信息。当短时间GNSS存在，并且判断信息可靠时，GNSS辅助可以快速估计方位陀螺漂移。
2、 主要结果与结论
本文提出行人导航方法在场地试验中得到了很好的验证，试验结果明显比“基本的PDR算法”给出的导航定位精度高，定位误差保持在5米以内。
3、 主要创新点
1. PDR算法与GNSS组合；

2. GNSS辅助快速估计方位陀螺漂移；

3. 判断无外界加速度干扰时，利用加表输出值估计横滚、纵摇角误差和水平陀螺漂移。
4、 科学意义和应用前景

本文所开展的行人导航定位技术的研究有着广泛的用途和应用前景，例如通过进一步的算法优化，可以用于对快速反应部队、消防员等单兵作战人员在有/无GNSS情况下精确、可靠、实时定位。本文提出的行人导航算法可用于手机等手持设备中，为个人提供准确可靠的定位而不增加额外硬件花费。
5、 解决的实际问题

基于MEMS惯性测量组件的相关技术研究是MEMS技术研究的热点，本文为MEMS惯性技术在行人导航系统中的应用提供一些理论与实践经验。
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