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摘　要：为提高天文定位系统的定位精度，减小倾角传感器安装误差对系统水平测量精度的影响，对系统

中倾角传感器的安装参数标定及校正进行了研究．首先，给出基于倾角传感器的天文定位系统工作原理，

分析倾角传感器安装过程中存在的误差源．然后，提出一种通过对天文定位系统进行改造，利用系统自身

完成倾角传感器安装参数标定的方法，并给出了倾角测量数据的校正算法．最后，建立三视场天文定位系

统仿真测试平台，对标定方法的性能进行了分析和验证．实验结果表明：该倾角传感器安装参数标定方法

的标定精度与倾角传感器自身测量精度保持一致，在全量程范围内校正后的倾角测量结果最大误差为４．

３１５　５″，基本满足天文定位系统中高精度倾角测量要求．
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０　引言

天文定位是一种古老而基本的导航方式，以其自主导航、定位精度高、抗干扰能力强等优点被广泛应用于
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航海、航空等领域［１］．天文定位利用天体敏感器（如星敏感器、经纬仪、天顶仪等）对已知准确空间位置的自然天

体进行光电测量，以天体高度角作为导航基准，确定被测平台所在地理位置信息［２－５］．天体高度角的计算需要已

知精确的水平测量信息［６］，该信息可以利用倾角传感器获取，水平倾角测量误差是天文定位误差的最重要来

源［７］．
倾角传感器的水平测量精度主要受两方面因素影响：倾角传感器自身的测量精度以及倾角传感器的安装

标定精度．其中倾角传感器自身的测量精度是其本质特性，在出厂时已经确定，而安装标定精度则可以通过一

定的方法进行提高［８］．因此为了提高天文定位系统的水平倾角测量精度，需对倾角传感器的安装参数进行高精

度的标定．
Ａｃｋｏ　Ｂ和Ｄａｖｉｄ　Ｈ　Ｐ等利用正弦板进行倾角传感器的安装标定，标定效果较好，但标定过程繁琐，可用

性不高［９－１０］．张起朋、贾培刚等借助三轴转台对倾角传感器进行标定［１１－１２］，然而天文定位系统中被测轴由光

轴定义，为非实体轴，很难确定被测轴与三轴转台之间的相对位置关系，因此该方法不适用于天文定位系统

的倾角传感器标定．周绍发等利用天顶仪自身特有的对称旋转特性，对天顶仪设备中使用的倾角传感器安装

参数进行标定［１３－１４］，此方法标定精度较高，但结果受旋转角误差影响明显，仅适用于天顶仪设备中的倾角传

感器标定．佟帅等对倾角传感器的外壳边沿增加机械延长设备，使用光学瞄准方法对天文定位系统中倾角传

感器的安装参数进行标定［１５］，该方法适用范围较广，但标定过程涉及设备和材料较多，容易引入更多的标定

误差．
本文以天文定位系统中的倾角传感器安装参数标定问题为研究对象，介绍了基于倾角传感器的天文定

位系统模型，以及使用倾角传感器获取水平姿态信息的方法．然后分析了倾角传感器安装过程中存在的误差

源，提出一种通过对天文定位系统进行简单改造，利用系统自身完成倾角传感器安装参数标定的方法，并给

出了根据标定结果对倾角测量值校正的方法．最后，根据天文定位系统的实际参数搭建软件仿真平台，对标

定方法的性能进行了分析和验证．

１　基于倾角传感器的天文定位模型

１．１　天文定位原理

　　天文定位利用天体敏感器对已知准确空间位置

的自然天体进行光电测量，并通过对天体位置信息

解算，确定设备所 在 的 地 理 位 置，即 ＷＧＳ－８４坐 标

系内的经纬度（λ，φ）信息．天文定位系统工作原理如

图１．
首先，利用光学系统对自然天体进行拍摄，对星

图图像进行预处理以及质心提取，根据光学系统以

及机械结构 参 数 可 以 得 到 天 体 质 心 在 载 体 坐 标 系

（ＣＢ）中的矢量位置，即星观测量．然后，利用导航星

表中已知天体在天球坐标系中的精确矢量位置对星

图１　天文定位原理框图

Ｆｉｇ．１　Ｆｕｎｃｔｉｏｎａｌ　ｂｌｏｃｋ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｃｅｌｅｓｔｉａｌ　ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ

观测量进行星图识别，识别出导航星表中与星观测量相匹配的导航星，称为星参考量．根据时间子系统提供

的精确时间信息，通过一系列坐标变换获取星参考量在国际地球参考系（ＣＩＴＲＳ）中的矢量，具体变换过程可参

考国际天文学联合会提供的相关公式［１６］．同时星观测量根据水平姿态信息可以获得其在地平坐标系（ＣＥＮＵ）
中的矢量．由于星观测量与星参考量实际为同一颗星在不同坐标系中的矢量位置，而国际地球参考系和地平

坐标系的转换关系可以通过测者所在的地理位置和航向角构成［１７］．因此已知天体在国际地球参考系和地平

坐标系中的矢量位置即可解算设备所在地理位置．
１．２　使用倾角传感器获取水平姿态信息的方法

获取载体平台的水平姿态需要两个水平倾角的测量值，可以采用双轴倾角传感器进行测量，双轴倾角传

感器具有两个正交的测量敏感轴，可以同时完成两个敏感轴相对于水平面的倾角测量，如图２．
图中坐标系ＣＢ 表示天文定位系统的载体坐标系，该坐标系的定义与光学系统相关，如本文使用的三视

场天文定位系统（图３），载体的质心ＯＢ 作为坐标系原点，坐标轴ＺＢ 垂直于载体平面，采用第一个光学系统

２－７００２１９０
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的光轴ＺＯ１在载体平面的投影作为载体坐标系的ＸＢ 轴，ＹＢ 轴则以右手法则确定．而双轴倾角传感器的两个

敏感轴的理论安装位置应与天文定位系统载体平台ＸＢ 轴、ＹＢ 轴平行，则图中坐标轴ＸＢ、ＹＢ 与地平坐标系

（ＣＥＮＵ）平面ＥＯＮ的夹角（ρ、τ）即为倾角传感器测得的载体平台倾角．

图２　倾角传感器水平测量示意图

Ｆｉｇ．２　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ　ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ　ｂｙ
ｉｎｃｌｉｎｏｍｅｔｅｒ

图３　三视场定位设备结构

Ｆｉｇ．３　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ　ｏｆ　ｔｈｒｅｅ　ｆｉｅｌｄ　ｏｆ　ｖｉｅｗｓ　ｃｅｌｅｓｔｉａｌ　ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ

　　选取载体坐标系ＸＢ 轴和ＹＢ 轴的单位矢量ＶｘＢ、ＶｙＢ，这两个矢量在载体坐标系中表示为ＶｘＢ＝（１，０，０）Ｔ，

ＶｙＢ＝（０，１，０）Ｔ．以载体坐标系ＸＢ 轴和ＹＢ 轴在地平坐标系ＥＯＮ平面的水平投影Ｘ′Ｂ 和Ｙ′Ｂ 为Ｘ轴和Ｙ 轴建

立水平坐标系（ＣＨ），则根据载体坐标系和水平坐标系的几何关系以及已经通过测量 得 到 的 载 体 平 台 倾 角

（ρ、τ），可以获得矢量ＶｘＢ、ＶｙＢ 在水平坐标系中的表示ＶｘＨ、ＶｙＨ．
已知载体坐标系中两个不平行的单位矢量ＶｘＢ、ＶｙＢ，以及它们在水平坐标系中的表示ＶｘＨ、ＶｙＨ，即可使用

ＴＲＩＡＤ算法［１３］计算天文定位设备的水平姿态矩阵ＣＢＨ ρ，（ ）τ ，完成水平信息的获取．

２　天文定位系统中倾角传感器的标定方法

倾角传感器的使用说明中都会提及产品的安装注意事项，并说明“不正确的安装会导致测量误差”，可见

虽然倾角传感器自身具有较高的倾角测量精度，然而安装不当将会严重影响测量结果，这在对于倾角测量精

度要求较高的天文定位系统中是不能接受的．
２．１　倾角传感器的安装误差

倾角传感器的安装误差主要包括横轴误差和输入轴不对准误差两种．横轴误差主要指当传感器在垂直

于其敏感轴方向倾斜一定角度时耦合到传感器输出信号上所产生的误差，如图４．此误差通常可以通过将传

感器的安装面与被测面紧密、平整、稳定地固定，或者通过设置相对零点的方式减小或消除．
输入轴不对准误差是指在实际安装过程中，传感器的水平方向安装偏差，此角度称之为输入轴不对准

角，如图５中的ω．一般地，倾角传感器在安装时要求被测轴的倾斜方向与传感器外壳的指定边沿保持平行

或者重合．当倾角传感器自身的敏感轴与实际被测轴方向不重合时，随倾斜的角度增大，产生的额外误差将

呈 正弦变化．在天文定位系统应用中，如１．２节所述，系统载体平台ＸＢ轴、ＹＢ轴为被测轴，理论上将双轴倾

图４　横轴误差示意图

Ｆｉｇ．４　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ　ａｘｉｓ　ｅｒｒｏｒ
图５　输入轴不对准误差示意图

Ｆｉｇ．５　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｉｎｐｕｔ　ｓｈａｆｔ　ｍｉｓａｌｉｇｎｍｅｎｔ　ｅｒｒｏｒ
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角传感器的外壳边沿分别与载体平台ＸＢ 轴、ＹＢ 轴保持平行或重合，即可消除输入轴不对准误差．然而，载

体平台ＸＢ 轴、ＹＢ 轴是由光学系统的光轴定义的，光轴不可见，则由光轴定义的ＸＢ 轴、ＹＢ 轴也是非实体轴，
因此在实际安装过程中，无法利用传统的机械加工方式来消除输入轴不对准误差．
　　因此，倾角传感器在天文定位系统的安装过程中，横轴误差是可以被消除的；而输入轴不对准误差是无

法避免的．为此，本文对于倾角传感器在天文定位系统中存在输入轴不对准误差的问题，通过标定的方法得

到安装过程中的输入轴不对准角ω，并使用校正算法对倾角传感器的测量结果进行修正，从而获取天文定位

系统高精度的姿态信息．
２．２　倾角传感器输入轴不对准角标定方法

　　为了标定输入轴不对准角，需要已知天文定位

系统准确的水平姿态信息．而天文姿态测量系统与

天文定位系统同属于天文导航系统，二者构成非常

相似，不同之处仅在于天文姿态测量系统中不需要

倾角传感器提供水平测量信息，而是利用ＧＰＳ设备

提供精确的 经 纬 度 信 息 完 成 高 精 度 的 姿 态 测 量 工

作．因此，在天文定位系统中增加ＧＰＳ设备，即可获

取其自身准确的水平姿态，将测量结果与倾角传感

器的测量值建立联系，从而对倾角传感器的输入轴

不对准角参数进行标定．
具体标定方法如图６．
首先，将倾角传感器安装面紧密、平 整、稳 定 地

安装于天文定位系统的被测面，使倾角传感器的轴

线方向尽量 与 天 文 定 位 系 统 载 体 坐 标 系 的 被 测 轴

（光 学 系 统 的 光 轴 在 载 体 坐 标 系 中 的 投 影）保 持 一

图６　标定方法流程

Ｆｉｇ．６　Ｆｌｏｗ　ｃｈａｒｔ　ｏｆ　ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ　ｍｅｔｈｏｄ

致．为天文定位系统增加ＧＰＳ定位模块，完成测者经纬度信息的实时测量．将天文定位系统的平台随机倾

斜，倾斜范围不能超出倾角传感器的量程．
然后，使用天文定位系统观测自然天体，获取一幅星图，通过星图预处理、质心提取、星图识别过程，分别

获取星观测量在天文定位系统载体坐标系（ＣＢ）中的矢量位置，以及星参考量在国际地球参考系（ＣＩＴＲＳ）中的

矢量位置．根据ＧＰＳ定位模块提供的测者经纬度信息，利用式（１）可以获得星参考量在地平坐标系（ＣＥＮＵ）中

的矢量位置．
ＶＥＮＵＲｅｆ ＝Ｒｚ（９０°）Ｒｙ（９０°－φ）Ｒｚ（λ）Ｖ

ＩＴＲＳ
Ｒｅｆ （１）

式中，λ，φ分别表示测者所在位置的经度和纬度，ＶＩＴＲＳＲｅｆ 表示星参考量在ＣＩＴＲＳ坐标系中的矢量位置，ＶＥＮＵＲｅｆ 表示

星参考量在ＣＥＮＵ坐标系中的矢量位置．
获取３颗以上星观测量在载体坐标系中的矢量位置及其对应的星参考量在地平坐标系中的矢量位置，

利 用 四 元 数 估 计 方 法 （Ｑｕａｔｅｒｎｉｏｎ　Ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ，

ＱＵＥＳＴ），可以得到载体坐标系与地平坐标系之间

的过渡矩阵，即

ＣＥＮＵＢ ＝

ａ１１ ａ１２ ａ１３
ａ２１ ａ２２ ａ２３
ａ３１ ａ３２ ａ

熿

燀

燄

燅３３

（２）

最后，利用几何关系完成倾角传感器的输入 轴

不对准角标定．如图７，已知倾角传感器敏感轴ＸＴ

倾角测量值为ρ，待标定的输入轴不对准角为ω．由

于倾角传感器紧密贴合于天文定位系统的待测平面

安装，其敏感轴矢量方向与天文定位系统载体坐标
图７　输入轴不对准误差标定几何关系

Ｆｉｇ．７　Ｇｅｏｍｅｔｒｙ　ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐ　ｏｆ　ｉｎｐｕｔ　ｓｈａｆｔ　ｍｉｓａｌｉｇｎｍｅｎｔ
ｅｒｒｏｒ　ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ
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系的ＸＢＯＹＢ 平面重合或平行，倾角传感器的敏感轴ＸＴ 在载体坐标系（ＣＢ）中的单位矢量表示为

ＶＢ＝［ｃｏｓω，ｓｉｎω，０］Ｔ （３）
根据坐标变换关系可得，倾角传感器的敏感轴在地平坐标系（ＣＥＮＵ）中的单位矢量为

ＶＥＮＵ＝ＣＥＮＵＢ ＶＢ＝［ａ１１·ｃｏｓω＋ａ１２·ｓｉｎω，ａ２１·ｃｏｓω＋ａ２２·ｓｉｎω，ａ３１·ｃｏｓω＋ａ３２·ｓｉｎω］Ｔ （４）

由于ＶＥＮＵ与地平坐标系ＸＢＯＹＢ 平面的夹角理论上与倾角传感器的敏感轴水平测量角ρ一致，因此可通

过解非线性方程得到倾角传感器敏感轴的输入轴不对准角ω，即

ａｔａｎ
ａ３１·ｃｏｓω＋ａ３２·ｓｉｎω

（ａ１１·ｃｏｓω＋ａ１２·ｓｉｎω）２＋（ａ２１·ｃｏｓω＋ａ２２·ｓｉｎω）槡（ ）２ ＝ρ （５）

同理，使用倾角传感器敏感轴ＹＴ 也可以计算输入轴不对准角ω．为避免双轴倾角传感器两个正交敏感

轴测量精度不一致的问题，同时提高输入轴不对准角ω的测量精度，每组标定分别使用倾角传感器的两个敏

感轴的倾角测量值ρ、τ，分别对输入轴不对准角ω进行标定，取两 次 标 定 的 平 均 值 作 为 该 组 实 验 的 标 定 结

果．
２．３　倾角传感器输入轴不对准角校正方法

用２．２节标定的倾角传感器的输入轴不对准角ω，推导倾角传感器输入轴不对准误差的校正函数．在双

轴倾角传感器实际使用时，可以得到其敏感轴ＸＴ 和ＹＴ 的倾角测量值ρ、τ，而输入轴不对准误差的校正函数

就是根据ρ、τ、ω求取天文定位系统的载体坐标系ＸＢ 轴、ＹＢ 轴矢量与水平面之间的真实倾角ρ′、τ′．
令Ｘ′Ｂ＝ １，０，（ ）０ Ｔ 为水平坐标系（ＣＨ）的Ｘ轴单位矢量，设Ｘ′Ｂ 与Ｙ′Ｂ 的夹角为θ，则可得天文定位系统

的载体坐标系ＸＢ 轴、ＹＢ 轴在水平坐标系中的单位矢量，即

ＸＨ
Ｂ＝（ｃｏｓρ′，０，ｓｉｎρ′）

Ｔ （６）

ＹＨ
Ｂ＝（ｃｏｓτ′ｃｏｓθ，ｃｏｓτ′ｓｉｎθ，ｓｉｎτ′）Ｔ （７）

根据图７中单位矢量ＸＨ
Ｔ 与ＸＨ

Ｂ、ＹＨ
Ｂ 之间的几何关系可得

ＸＨ
Ｔ＝ｃｏｓ（ω）ＸＨ

Ｂ＋ｓｉｎ（ω）ＹＨ
Ｂ＝ｃｏｓωｃｏｓρ′＋ｓｉｎωｃｏｓτ′ｃｏｓθ，ｓｉｎωｃｏｓτ′ｓｉｎθ，

　ｃｏｓωｓｉｎρ′＋ｓｉｎωｓｉｎτ′）
Ｔ

（８）

由于矢量ＸＨ
Ｔ 和水平面的夹角与倾角传感器敏感轴ＸＴ 轴测得倾角ρ相同，可得

ｓｉｎρ＝ｃｏｓωｓｉｎρ′＋ｓｉｎωｓｉｎτ′ （９）
同理，根据倾角传感器ＹＴ 轴倾角测量值τ可得

ｓｉｎτ＝ｃｏｓωｓｉｎτ′－ｓｉｎωｓｉｎρ′ （１０）
式（９）、（１０）可构成二元一次方程组，解方程组可得天文定位系统的载体坐标系ＸＢ 轴、ＹＢ 轴矢量所对

应的真实水平倾角ρ′、τ′为

ρ′＝ａｓｉｎ
ｃｏｓωｓｉｎρ－ｓｉｎωｓｉｎτ
ｃｏｓ２ω＋ｓｉｎ２（ ）ω

τ′＝ａｓｉｎ ｓｉｎωｓｉｎρ＋ｃｏｓωｓｉｎτ
ｃｏｓ２ω＋ｓｉｎ２（ ）

烅

烄

烆 ω

（１１）

３　实验与结果

３．１　仿真实验系统模型

如２．１节所述，天文定位系统的被测轴是非实体轴，因此很难通过物理实验的方法验证天文定位系统中

倾角传感器输入轴不对准误差标定结果的准确性．为了充分分析双轴倾角传感器输入轴不对准角标定算法

的性能，根据实际使用的三视场天文定位系统构建仿真实验平台，其参数为：３个视场视轴在水平面的投影

夹角为１２０°，高度角为４５°，ＣＣＤ分辨率为１０２４×７６８，像元尺寸为４．６５μｍ×４．６５μｍ；光学系统在可见光波

段的探测能力为７等星，采用可见光波段的Ｔｙｃｈｏ２星表作为基本星表；仿真时间设置为２０１７－２－１７　０∶０∶
０，地理位置设置为东经１２５°２４′１６″，北纬４３°５０′４５″，方位角为３３０°．图８为仿真实验流程．

１）实验默认倾角传感器已经在被测面上紧密、平整、稳定地固定，安装过程中只存在输入轴不对准误差，
设定固定的输入轴不对准角，作为仿真参数．由于实际安装过程中，可以根据被测轴的视场大致方向安装倾

角传感器，因此实际情况中输入轴不对准角通常不会很大，本实验中输入轴不对准角设为４．５°．
５－７００２１９０
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　　２）设定倾角传感器两个敏感轴的倾角真值，并

利用倾角真值结合输入轴不对准角，计算天文定位

系统的载体平台姿态信息．
３）根据地理位置、姿态信息以及其他设置条件，

通过坐标变换可以得到每个光轴在国际天球坐标系

内的单位矢量，并根据视场大小从星表中提取每个

视场内的恒星集合．在仿真实验中忽略星图识别的

过程，直接由光学系统的参数，根据时间信息及相关

坐标变 换 关 系，获 得 星 参 考 量 在 国 际 地 球 参 考 系

（ＣＩＴＲＳ）中的矢量位置；利用地理位置、姿态信息以及

光学系统参数，通过设定仿真的星点测量误差，获得

星观测量在载体坐标系（ＣＢ）中的矢量位置．
４）根据倾角传感器的设备精度，对倾角传感器

真值添加测量误差，模拟倾角传感器的测量值．利用

２．２节的方法，对倾角传感器的输入轴不对准 角 进

行标定．
５）通过对标定结果的分析，讨论算法的性能．

图８　仿真实验流程

Ｆｉｇ．８　Ｆｌｏｗ　ｃｈａｒｔ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ　ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ

３．２　标定精度的影响因素分析

３．２．１　倾斜角度对标定精度的影响

　　为了分析不同倾斜角度对标定结果的影响，实

验设定天文定位系统的星观测量测量误差符合高斯

分布，标准差 为５″；倾 角 传 感 器 的 倾 角 测 量 误 差 符

合高斯分布，标准差为１０″；倾角传感器量程为±５°，
在此范围内，两个敏感轴方向分别以０．１°为步进设

置不同的测量角，进行仿真实验，输入轴不对准角的

标定结果误差如图９．
从图９可以看出，当倾角传感器的测量角较小

时，输入轴不对准角的标定结果出现粗大误差，主要

原因是在相同的测量误差情况下，倾角传感器的测

量角越小，则倾角测量值受测量误差影响越显著，从

图９　倾斜角度对标定结果的影响

Ｆｉｇ．９　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅ　ｏｆ　ｔｉｌｔ　ａｎｇｌｅ　ｏｎ　ｔｈｅ　ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ　ｒｅｓｕｌｔ

而导致输入轴不对准角标定结果精度下降．为了避免此问题，在后续实验中将选取两个敏感轴的测量角ρ和

τ绝对值均大于２°的情况进行实验．
３．２．２　星点测量误差及倾角传感器测量误差对标定精度的影响

在天文定位系统中，倾角传感器的输入轴不对准角是利用天文姿态测量结果与倾角传感器的倾角测量

结果进行标定的，因此，输入轴不对准角的标定结果精度主要由天文姿态测量精度和倾角传感器倾角测量精

度决定，而对于天文姿态测量精度影响最大的是观测星的测量误差．对输入轴不对准角标定影响最大的两个

因素———星点测量误差和倾角传感器测量误差，对标定结果的影响进行实验分析．
实验使用的基本参数与３．２．１节相同，采用两个敏感轴的倾角测量值ρ和τ绝 对 值 在２°～５°之 间，以

０．１°为步进进行标定，所有标定结果取均值得到最终输入轴不对准角标定结果，视为一次实验．在分析星点

测量误差影响时，设定倾角传感器测量结果无误差，天文定位系统的星观测量测量误差范围从０″到２０″，以

１″为步进分别进行实验；在分析倾角传感器测量误差影响时，设定天文定位系统的星观测量无误差，倾角传

感器的测量误差范围从０″到２０″，以１″为步进分别进行实验．实验结果如图１０．
从图１０中可以看出，在同样的测量误差情况下，倾角传感器自身的倾角测量误差对于标定结果的影响

远大于星点测量误差，而且在实际标定过程中，天文定位系统中星点测量误差相对较小［１８］，则天文定位系统
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中倾角传感器的输入轴不对准角标定精度主要取决

于倾角传感器自身的测量精度．造成此现象的原因

在于，天文定位系统利用多颗星点完成姿态测量工

作，因此星点测量误差在姿态解算过程中部分相互

抵消，而倾角传感器的测量误差则直接在标定过程

中对结果产生影响．因此在对倾角测量精度要求较

高时，通常选用高精度的倾角传感器，此时输入轴不

对准角的标定结果也具有较高精度，最终可以获得

高精度的倾角测量结果．可见利用本文算法进行倾

角传感器的标定，最终的倾角测量精度与倾角传感

器自身的测量精度能够保持一致．
３．３　综合标定实验

根据实际倾角传感器和天文定位系统的参数进

图１０　不同测量误差对标定结果的影响

Ｆｉｇ．１０　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅ　ｏｆ　ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ　ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ　ｅｒｒｏｒｓ　ｏｎ　ｔｈｅ
ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ　ｒｅｓｕｌｔ

行综合标定实验，其中双轴倾角传感器采用商用的

全温补高准确度数字倾角测量设备，其量程为±５°，
标称的单轴测量精度标准差为０．００３°；天文定位系

统使用图３所示的三视场天文定位设备，在标定实

验中其误差源包括地理位置误差、时间误差、光学系

统标定误差等，而其中对姿态测量影响最大的误差

为观测星位置测量误差，根据实验数据分析，该误差

符合高斯分布，标准差为５．８２″．随机选取１００组绝

对值范围在２°～５°的倾角测量值ρ和τ进行标定实

验，实验结果如图１１．
图１１中，１００组标定结果的均值为４．４８６３°，设

定的输入轴不对准角真值为４．５°，结果显示，输入

图１１　综合标定实验结果

Ｆｉｇ．１１　Ｃｏｍｐｒｅｈｅｎｓｉｖｅ　ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ　ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ　ｒｅｓｕｌｔｓ

轴不对准角的标定误差为－０．０１３　７°．利用此标定结果，根据２．３节的方法对量程范围内的倾角测量数据进

行校正，可以得到校正后的倾角测量结果误差如图１２．

图１２　校正后的倾角测量结果误差

Ｆｉｇ．１２　Ｃｏｒｒｅｃｔｅｄ　ｅｒｒｏｒ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｔｉｌｔ　ａｎｇｌｅ　ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

图１２（ａ）和（ｂ）分别表示天文定位系统中双轴倾角传感器两个敏感轴，经过标校后的倾角测量值与真实

的倾角值之间的误差．结果显示，全量程范围内校正后的倾角测量结果最大误差为４．３１５　５″，可以满足高精

度倾角测量要求．

４　结论

本文针对倾角传感器安装过程中，输入轴不对准误差无法利用机械加工等方式消除的问题，提出一种通

７－７００２１９０
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过对天文定位系统进行简单改造，利用系统自身完成输入轴不对准误差标定的方法，并给出了倾角测量值的

校正方法．根据三视场天文定位系统的实际参数搭建软件仿真平台，对标定方法的性能进行测试．结果表明：
倾角传感器任意敏感轴较小的测量值将导致粗大的标定误差，因此应选用较大的倾斜角度进行标定；除此之

外，倾角传感器自身的倾角测量误差是影响标定结果精度的最主要因素，经标校后的倾角测量精度与倾角传

感器自身的测量精度保持一致．使用量程为±５°，标称精度为０．００３°的双轴倾角传感器进行综合标定实验，
结果显示：输入轴不对准角的标定误差为－０．０１３　７°，在 全 量 程 范 围 内 校 正 后 的 倾 角 测 量 结 果 最 大 误 差 为

４．３１５　５″，标校精度可以满足高精度倾角测量要求．
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