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论 文 概 要 
 

一、 研究目的和方法 

近年来精密单点定位（PPP）技术取得了长足发展。然而，要实现基于 PPP 的车载导航

系统的准确、可靠和连续性定位仍然面临许多挑战。PPP 在理想环境中具有精度高、误差不

随时间积累等优点，然而 PPP在城市峡谷、桥梁隧道等遮挡环境下，由于可见卫星的数量不

能满足定位要求，同时模糊度参数的初始收敛或信号中断后的重新收敛时间较长，PPP 定位

的可靠性和稳定性受限。如今 MEMS惯性传感器(陀螺仪和加速度计)和微小型 GNSS接收机已

经被广泛应用到车载导航系统中。然而，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算法（INS）的高精度要求。本文提出的车载导航定位方法

是一种“增强 PPP/INS 组合导航定位方法”，最大限度地融合了陀螺、加表、GNSS、车辆运

动的特殊性等外界有用的信息，有效满足车道级别、Level II自动驾驶等的连续、高精度定

位需求。 

 

二、 主要结果与结论 

本文提出车载导航方法的定位精度在场地试验中得到了很好的验证：在城市开阔路段，

定位误差保持在 1 米以内；当遇到短暂 GNSS 失锁情况（如桥梁遮挡）的情况下，亦可以保

持在 1米以内；在城市峡谷和地下车库等应用环境中，可以达到米级定位精度。 

 

三、 主要创新点 

1. PPP算法与 GNSS组合； 

2. PPP辅助 INS快速估计方位陀螺漂移和航向误差； 

3. 改进 INS误差模型，在 GNSS完全失锁环境中有效抑制 INS误差累积。 

 

四、 科学意义和应用前景 

本文所开展的车载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，并结合其它可以用于自动驾驶、辅助驾驶的定位技术，可以实现全方位高精确、

可靠、实时定位功能。本文提出的导航算法采用低成本器件，可以为用户为提供准确可靠的

定位而不增加额外硬件花费。 

 

五、 解决的实际问题 

基于低成本单频 GNSS 接收机、低成本 MEMS惯性测量组件的相关定位技术研究是当前研

究热点，本文为低成本 PPP/INS定位技术在车载导航系统中的应用提供一些理论与实践经验。 
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