


惯导系统导航方程 

惯导系统导航方程 ↔ 地速的微分方程 

载体相对地球的速度 
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 预备知识——哥式定理 ，描述了矢量相对不同坐标系微分的对应关系。     
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基于牛顿第二定律可知，合外力为： 
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根据哥式定理： 
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其中： rV
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由于导航定位是在地理坐标系上进行的，
我们取地理坐标系为动系 ，再次应用哥式
定理 
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位置矢量r相对惯性空间取二次微分： 
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考虑加速度计测量比力表达式 ：      重力表达式： 
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惯导系统导航方程，即速度微分方程为： 
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将惯导系统导航方程写为方程组的形式，建立起地速微分与比力的关系： 
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惯导系统导航方程 
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惯导系统导航方程的MATLAB程序实现： 
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