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Во многих современных задачах навигации используется GPS сигнал, но довольно ча-
сто бывают случая, когда GPS недоступен по ряду причин. И в этих случаях достаточно
эффективно можно применять технологию навигации по измерениям БИНС с использова-
нием дополнительной информации (например: информацию о текущей скорости объекта,
или измерения барометра для определения высоты). Отличительной особенностью инер-
циальной навигации является ее автономность и высокая точность в начальный промежу-
ток времени. Поэтому ее можно использовать во многих современных задачах навигации.

В работе рассматривается задача навигации пешехода, который ходит по горизонталь-
ной плоской поверхности. Причем сигнал GPS недоступен. В качестве навигационной ин-
формации используются измерения блока инерциальных датчиков на микроэлектромеха-
нических сенсорах (МЭМС).

Современные инерциальные сенсоры на МЭМС имеют невысокую точность, выража-
ющуюся, в первую очередь, уходом нуля датчиков угловой скорости (ДУС) и шумами
акселерометров. Поэтому автономная навигация без привлечения дополнительной инфор-
мации невозможна. Одним из путей повышение точности является привлечение инфор-
мации о характере движения. В данном случае о наличии остановок и о постоянстве век-
тора магнитного поля. Технология коррекции в точках остановок называется ZUPT (zero
velocity update technology). Чтобы обеспечить остановку, блок датчиков прикрепляется к
стопе пешехода.

В работе, реализованы два алгоритма коррекции по нулевой скорости: Сигма-точеч-
ный фильтр Калмана (UKF) и линеаризованный фильтр Калмана (EKF). Также в работе
рассмотрена возможность интеграции технологии ZUPT с фильтром Маджвика.
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