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TP24 
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提出了一种适用于空间机器人在轨对非合作目标进行测量的“激光测距仪+可见光 测角

相机”组合的联邦卡尔曼滤波相对导航算法。分析了激光测距仪和可见光相机进行非合 

作目标测量时存在的问题，为此设计了一套包括分别基于测角信息和测距信息的子滤波

器， 以及进行子滤波器数据融合的主滤波器在内的联邦卡尔曼滤波器，并提出了具体

的判据来对 子滤波器进行“条件重置”。仿真实验数据表明该联邦卡尔曼滤波器能够

在部分目标测量设 备的输出出现暂时故障情况下输出较为平稳的相对导航数据，并且

滤波算法具有较好的容错 性。 
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