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论文题目 基于特征的 RTK/INS/LiDAR模糊度域紧耦合定位新算法 

 

论 文 概 要 
 

一、 研究目的和方法 

针对室外多样化环境下鲁棒的高精度多传感融合定位技术，本文提出一种无先验地图的

RTK/INS/LiDAR 融合定位算法，旨在进一步挖掘数据融合的可能性，在边定位边建 LiDAR 地

图的同时，改善 RTK在复杂环境下的性能，从而更好地维持组合定位的全局精度与稳定性。 

具体方法如下：起始在较开阔区域，利用 RTK 对 LiDAR特征库进行初始化，待进入复杂

环境后，再利用已建图的特征与 RTK进行观测量层面的紧耦合，帮助 RTK获取一个更准确的

模糊度搜索中心，提高整周模糊度求解的成功率，改善 RTK的性能。每次定位结果都可用来

对新特征进行更新，实现一种边走边更新全局地图的定位方式。 

 

二、 主要结果与结论 

本文首先就 LiDAR特征引入对 RTK性能的影响进行了理论公式推导与分析，分析结果表

明，LiDAR 特征的引入的确可大大提高整周模糊度的固定率，即使求解失败，也可帮助 RTK

输出一个更高精度的浮点解，改善的整体输出精度。 

此外，我们还搭建了可自设建筑遮挡环境、轨迹以及传感器参数的仿真平台，对一组城

区多径环境下的动态数据进行了算法测试，实验结果表明相较于独立 RTK、RTK/INS 紧耦合

定位方法，所提算法 RTK 固定率得到了明显的提升，最终定位精度较高。 

 

三、 主要创新点 

不同于传统 RTK单方面辅助 LiDAR的框架，算法从 LiDAR辅助 RTK的角度切入，通过将

重复观测的 LiDAR特征与 RTK观测量紧耦合，帮助提高 RTK在复杂环境下固定率，保障无先

验地图情形下组合定位的整体性能。 

 

四、 科学意义和应用前景 

为维持复杂环境下融合系统的全局精度，本文提出了一种 LiDAR反向辅助 RTK的框架，

可有效提高组合定位中 RTK 的固定率，适用于室外多样化环境下无法建先验地图的应用。 

 

五、 解决的实际问题 

算法通过引入 LiDAR 特征观测量，提高了 RTK 在复杂环境下的固定率，从而保障了无先

验地图情形下组合定位的全局精度。 
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