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论 文 概 要 
 

一、 研究目的和方法 

伴随着智能手机的发展，很多用于定位导航的传感器被集成其中，如 GNSS 和 MEMS IMU

等，目前，这些低成本消费级传感器仅仅解决了有无的问题，离好用、可靠、准确还有相当

大的差距。相比于专业接收机和惯性器件，低成本传感器的观测量存在很大的误差和噪声，

难以直接套用传统的组合/融合定位算法，因此本文的目的便是研究一种具有低成本可行性

的可靠准确的行人融合定位算法。本文的研究方法包括：误差原理分析，体现在分析多径效

应对 GNSS 观测的不同影响，MEMS 的累积误差等；融合框架设计，通过设计融合算法来消除

低成本 GNSS 和 IMU 中的关键误差，如伪距多径和 PDR 累积误差；最后是实验设计和验证，

通过设计静态和动态实验，验证了本文提出了伪距多径抑制和 PDR/GNSS融合框架的有效性。 

二、 主要结果与结论 

实验结果表明，基于载噪比谱分解的多径抑制方法在双差伪距观测上可以有效削弱高频

多径误差，并将定位精度收敛至 2m内的时间从 100min 降低到 5min以内，而 PDR/GNSS融合

算法相比于非融合定位在偏航程度以及噪声性能等方面都有明显的改善。 

三、 主要创新点 

基于智能手机的 PDR 受限于 MEMS 器件的低性能，会随着时间增长而产生显著的积累误

差。考虑到室外应用时，手机的 GNSS 能够提供绝对位置信息，而且两种不同的定位方式具

有明显的互补优势，因此本文通过联合航位和步长估计来实现 PDR/GNSS 融合，可有效减轻

轨迹漂移。另外考虑到多径误差是 GNSS 定位的主要误差源之一，本文通过建立载噪比和伪

距多径间的关联，还提出了一种基于载噪比谱分解的观测量层面的双差伪距多径抑制方法，

作为一种轻量化多径抑制方法可以在智能手机上准实时实现。 

四、 科学意义和应用前景 

本文的科学意义在于对低成本传感器的多种误差原理的分析，并据此设计了融合框架， 

通过利用 GNSS多观测量和 PDR/GNSS联合航向、步长估计，强调了轻量化、低成本的观测量

层面的误差消除和数据融合。本文的方法可以在智能手机、物联网等对成本、功耗要求苛刻

的终端上（准）实时应用。 

五、 解决的实际问题 

本文通过分析知，目前的低成本传感器的观测量虽然问题很多，但是依然可以实现观测

量层面的误差估计和抑制，而 GNSS 和 IMU 之间的互补性更是可以改善各自的缺陷，因此逐

步推动低成本传感器从有无向好用过渡，具有十分重要的应用前景，例如物联网、自动驾驶、

地面机器人应用等。 

 

 

 

 

 

 

填表说明：请论文作者如实填写表格，字体采用“楷体 小四”，总字数控制在 600 至 800 字。 


