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余度技术是提高惯性导航系统性能的一种重要手段。对微小型惯性组合导航系统中的惯

性传感器多余度配置技术进行了研究，开发了MEMS惯性器件构成的微型余度配置惯导

系统，分析了微小型惯性组合导航系统的特点和误差特性，并经过测试分析，建立了惯

性传感器的误差模型。针对余度配置系统静态标定精度低的问题，提出了六位置转动标

定算法，该算法只需要一个单轴速率转台就可以标定出IMU误差参数，并对采用低精度

陀螺的惯性系统标定具有通用性。经过实际系统测试分析，误差补偿后的微型余度配置

惯导系统的系统导航精度明显提高，验证了算法的有效性。   
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