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引  言

根据惯性导航系统的发展趋势和国内研制技术的水平,依据GJB1185A—2005 《机
载惯性导航系统通用规范》编写本规范,对捷联式惯性航姿仪的校准方法做了基础性的

规范和明确,并给出了校准参数的不确定度评估示例。
本规范为首次发布。
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捷联式惯性航姿仪校准规范

1 范围

本规范适用于捷联式惯性航姿仪 (以下简称航姿仪)和其他原理相同的捷联姿态系

统的校准。

2 引用文件

本规范引用了下列文件:

GJB585A—1998  惯性技术术语

GJB1185A—2005 机载惯性导航系统通用规范

凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本规范;凡是不注日期的引用文

件,其最新版本 (包括所有的修改单)适用于本规范。

3 术语及定义

GJB585A—1998确立的以及下列术语和定义适用于本规范。

3.1 标度因数 scalefactor
航姿仪输出的变化与输入角速度变化的比值,一般用最小二乘法拟合整个输入速率

范围内测得的输出与输入数据求得。

3.2 零偏 zerooffset
当航姿仪输入角速度为零时的输出。

3.3 横滚角 rollangle
载体北、天、东三个方向构成右手系,绕向北的轴旋转的角。

3.4 俯仰角 pitchangle
载体北、天、东三个方向构成右手系,绕向东的轴旋转的角。

3.5 航向角 headingangle
载体北、天、东三个方向构成右手系,绕向天的轴旋转的角。
注:无参照物时航向角就是指前进方向和正北方向之间的夹角。

3.6 失准角 misalignmentangle
航姿仪的陀螺敏感轴与安装轴的不正交角。

4 概述

4.1 原理

航姿仪的工作原理是将加速度计和陀螺仪直接安装在其腔体内,然后直接固联在载

体上,计算机实时计算姿态矩阵,即四元数法计算出载体坐标系与导航坐标系之间的关

系,将来自于载体固联的加速度计测量的飞行器沿机体坐标系轴向的加速度信息转换为

导航坐标系上的信息,然后从姿态矩阵的元素中提取出姿态和航向信息 (详细信息参见
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