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一、误差产生及传递
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Ø 什么是误差？

姿态误差：

速度误差：

位置误差：

一、误差产生及传递
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实际值与理想值之差
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一、误差产生及传递
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姿态误差角是指陀螺稳定平台（或数学平台）建立的导航（平台）
坐标系P与理想的导航坐标系n之间的误差角。

Φ ω ω 
iP in

二、姿态误差方程

Ø 理想情况下，P系与n系重合。

Ø 平台坐标系P相对惯性空间的转动角速率      与导航坐标系n相对
惯性空间的转动角速率      之差为
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二、姿态误差方程

造成      和      不相等的原因是：
ü计算       时有误差
ü同时陀螺有陀螺漂移
则捷联惯导系统数学平台实际指令角
速度      为
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则

二、姿态误差方程
姿态误差角通常是一个小角度，故有
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二、姿态误差方程
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将姿态误差角方程展开，可得

二、姿态误差方程
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