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1、 研究目的和方法
    本文针对地面复杂环境下车载组合导航中，质量不同的多源观测信息不经过处理直接融合，容易导致组合滤波结果出现异常的问题，研究了一种多源信息组合导航的分层抗差融合方法。通过分层抗差融合方法，准确选取质量较好的观测信息，剔除量级不同的观测粗差，提高多源信息组合导航的解算精度和鲁棒性。
2、 主要结果与结论
本文采用车载数据进行验证与分析，结果表明仅使用GNSS+SINS松组合滤波位置误差RMS达到0.66m，使用多源信息不抗差直接融合，位置误差RMS达到0.39m，而使用本文的抗差融合算法处理，位置误差RMS减小到0.09m。与多源信息不抗差融合相比，本文的抗差融合算法的位置和速度精度分别改善了75.89%和23.00%，航向角精度也提高了5.00%，说明本文的抗差融合策略在多源信息组合滤波处理时是有效的。
3、 主要创新点
    本文研究了一种多源信息分层抗差融合的算法，该方法首先针对多源信息进行分级处理，排除故障信息，优先使用质量较好的观测信息，然后对每种观测信息采用加计零偏异常探测的方法剔除较大粗差，卡方分布假设检验进行全局残差检验，以及IGG3局部降权相结合的三步抗差处理策略，逐步剔除量级不同的观测粗差，保证多源信息融合滤波解的质量。
4、 科学意义和应用前景
    车载组合导航系统通常以GNSS和SINS为核心，但是GNSS观测值易受城市峡谷、高架桥等地面复杂环境的干扰，使组合系统无法输出稳定可靠的导航参数，所以ZUPT、双天线定向、非完整性约束和里程计等多源信息也常被用于辅助车载组合导航。然而，多源信息组合导航在增强系统观测冗余度的同时，也给数据抗差处理带来了难度。因此，本文研究了一种多源信息组合导航的抗差融合算法，为地面复杂环境下多源信息融合处理提供了一种可靠的解决策略。
5、 解决的实际问题
    本文研究的多源信息抗差融合算法，可以为地面复杂环境下多源信息融合处理提供一种可靠的解决策略。多源信息抗差融合的车载组合导航系统，可以为地面移动测量系统等提供高精度的位置信息，实现无控制点移动测量。
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