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内容概要

《高等学校教材:卡尔曼滤波与组合导航原理(第2版)》是《卡尔曼滤波与组合导航原理》的第2版。书
中着重阐述了卡尔曼滤波基本理论，以及近十年发展起来的有关卡尔曼滤波的新理论和新方法，容错
组合导航设计理论和方法，另外还有作者的部分科研成果。内容安排上力求循序渐进，由浅入深，确
保知识连贯。为便于读者理解概念内涵，公式和定理一般都附有详细推导和证明。
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章节摘录

版权页：   插图：   这种结构的子滤波器的故障检测和隔离（FDI）能力很差。这是因为子滤波器状态
信息分配为零，协方差趋于无穷。而主滤波器拥有未发生故障前的全部信息，因此FDI能力强，它还
有对INS故障的强的FDI能力。这种结构故障恢复（FR）能力中等，在有故障子系统的数据被主滤波器
使用后，全局解将受到污染。虽然这时其他正常的子滤波器未被污染，但它们却只起最小二乘估计作
用，它们的解不具有“长记忆”特性，不能外推使用。因此，不能用它们来使主滤波器迅速地进行故
障恢复。主滤波器在故障子系统隔离后必须重新初始化，经过一段过渡时间后才能从故障中恢复。 
第2类结构（βm=βi=1／（N+1），有重置） 这种结构的子滤波器的FDI能力较好。主滤波器的FDI能
力中等。在一个子系统发生故障后，主滤波器将受到它的污染，再通过重置使其他子滤波器污染，故
在故障子系统被隔离后，主子滤波器都要重新初始化，FR能力与第1种结构以及集中滤波器相同。 第3
类结构（βm=0，βi=1／N，有重置） 容错性能基本上与第2种结构一样。但βm=0，主滤波器FDI能
力差。 第4类结构（βM=0，βi=1／N，无重置） 由于无重置，各子滤波器不会互相影响，因此这种
结构的容错性能最好。 第5类结构（βm=1，βi=0，有重置） 子滤波器的FDI能力差。主滤波器的FDI
能力强，但FR能力差（因为要重新初始化）。 第6类结构（βm=βi=0.5，有重置） 主、子滤波器
的FDI能力中等。同样，主滤波器的FR能力差。 总之，如果不将融合后的全局状态估计和协方差阵去
反馈重置子滤波器，那么就不会产生子滤波器的交叉污染，子滤波器的精度虽下降，但联邦滤波器的
容错性能却大大提高了。 7.3 系统级故障检测与隔离的原理与方法 组合导航系统的容错设计是提高组
合导航系统任务可靠性的重要途径。容错设计的出发点是从系统的整体设计上来提高其可靠性，而不
是去提高每一个元部件的基本可靠性。容错设计的主要方法是使系统具有自监控的功能，通过监控系
统的运行状态，实时地检测并隔离故障部件，进而采取必要措施，切换掉故障部件，将正常的部件重
新组成起来（系统重构），从而使整个系统在内部有故障的情况下仍能正常工作或降低性能安全地工
作。
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编辑推荐

《高等学校教材:卡尔曼滤波与组合导航原理(第2版)》是高等学校控制、导航专业研究生通用教科书
，也可作为相关专业高年级学生及研究工作者的参考书。
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精彩短评

1、内容排版很合理，适合想要了解和初步深入的工程人员使用
2、书非常好，是正版，包裹包装也不错，很耐操！~
3、作者做了详尽的推导，把原理写得很到位，但需要有一定基础。若想做深入研究可以好好看这书
，但咋一看不知道哪个公式是有用的。还是很好的一本书
4、这本书印刷质量什么的都还不错！
5、内容不错，但是就是有些褶
6、书很好，好深奥，看不懂啊
7、专业书，就那样吧，给别人买的。
8、书很经典 书的质量也还好 就是 160页之后 有 8页 或者 10页  是空白的 没印上 不敢确定是不是正版
的
9、此本书缺少了171—188页其中的相关内容~~
10、是正品 就是书皮边角有些磨损
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