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前言

　　惯性技术是以力学、机械学、光电子学、控制学和计算机学等为基础的多学科综合技术，具有自
主、隐蔽、抗干扰、实时、连续测量等众多优点。
惯性技术在航空、航天、航海、陆地导航、各种战略战术武器导航和民用领域都得到了广泛的应用。
世界各国都非常重视惯性技术的发展和应用，它是武器装备信息化的主要支撑技术之一，也是衡量一
个国家科学技术水平和国防实力的重要标志之一。
惯性技术的研究内容十分丰富，涵盖惯性仪表（陀螺仪和加速度计）技术、惯性系统集成技术、惯性
测试技术和惯性系统应用技术等，其中惯性测试技术是本书阐述的重点。
　　本书共10章，比较系统和全面地介绍与惯性测试技术密切相关的内容，主要包括陀螺仪、加速度
计和惯导系统的建模和基本测试原理、常用的惯性仪器测试设备以及典型的数据处理和分析方法。
其中第1章介绍惯性仪器测试精度相关的基本概念；第2章介绍传统机械转子陀螺仪、石英挠性摆式加
速度计、激光陀螺和光纤陀螺的建模方法、误差模型；第3章介绍传统机械转子陀螺仪静态漂移误差
的力矩翻滚测试和伺服转台测试，以及加速度计的重力场翻滚测试等基本测试方法；第4章介绍常用
的惯性仪器测试设备和测试环境；第5、6、7章分别介绍回归分析.时间序列分析和频谱分析等传统的
数据分析方法；第8章从功率谱频域角度介绍阿仑方差的概念，并进一步介绍陀螺随机漂移误差的阿
仑方差分析方法及应用；第9章针对随机系统的仿真和滤波估计问题，介绍连续时间随机系统的离散
化等效方法，以及Kalman滤波、自适应Kalman滤波、非线性系统的EKF滤波和UKF滤波等现代滤波估
计算法；第10章介绍捷联惯性测量组合的标定模型、实验室内的分立标定方法以及不依赖于高精度转
台的系统级标定方法，还介绍平台惯导系统的自标定方法。
本书后面附有Matlab仿真程序可供参考，还有练习题可供读者拓展学习或学生练习使用。
　　⋯⋯
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内容概要

　　《惯性仪器测试与数据分析》比较系统和全面地介绍了陀螺仪、加速度计和惯导系统的测试原理
以及典型的数据分析方法。
全书内容可大致分为三个部分：①惯性器件测试部分，介绍了几种常见惯性器件的工作原理和误差建
模、惯性器件测试的基本原理和方法以及实验室中常用的惯性仪器测试设备；②数据分析部分，包括
回归分析、时间序列分析、频谱分析、阿仑方差分析和随机系统的kalman滤波等方法；③惯导系统的
标定技术部分，结合作者的部分科研成果，详细介绍了捷联惯导系统的标定模型、分立标定方法以及
系统级标定方法。
书后附有matlab仿真程序可供参考，还有练习题可供读者拓展学习或学生练习使用。

　　本书可作为导航制导与控制、仪器仪表及相关专业的本科生、研究生的教学用书和参考书，也可
供从事相关专业的科研和工程技术人员阅读参考。
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