组合导航系统实验平台
技术参数
（一）激光陀螺惯导组合导航模块
1、激光惯导类型：90型
2、卫星信号类型：支持BDS、GPS、GLONASS、Galileo
3、组合导航数据更新频率：≥200Hz
4、导航体制：捷联式惯导系统
5、准备时间：≤8s（从上电到完成自检）
6、对准时间：≤5min
7、对准方式：自对准
8、陀螺仪零偏稳定性： ≤0.003°/h（100s 平均，全温恒温）
9、陀螺仪零偏重复性： ≤0.002°/h（100s 平均，全温恒温）
10、标度因数重复性：≤2ppm（1σ）
11、标度因数非线性：≤2ppm（1σ）
12、随机游走：≤0.0005°/√h（1σ）
13、量程：±400°/s
14、加速度计零偏稳定性：≤10ug（1σ）
15、加速度计零偏重复性：≤10ug（1σ）
16、加速度计标度因素重复性：≤15ppm（1σ）
17、加速度计标度因数温度系数：≤±10ppm/℃；量程：-30g~+30g
18、姿态精度（精度、纯惯性）：航向：≤0.012°secL（1σ，1h）；
19、俯仰/横滚：≤0.015°（1σ，1h）
20、速度精度：≤0.4m/s（1σ，1h）
21、纯惯性自主导航精度：位置误差：≤0.3 海里/小时(CEP50)
（二）导航小车
1、预装自动驾驶开源软件
2、最高速度：20km/h
3、续航：≥30km，续航≥4h，最大爬坡度≥30%
4、防护等级≥IP64
5、纯电开源线控底盘
6、激光雷达：不低于16线120m
7、超声波雷达数量：≥6颗
8、工业面阵相机：≥4颗
9、战术级INS/GNSS组合导航：具备接入GNSS、IMU、激光雷达、相机、轮速计等传感器数据
10、战术级INS/GNSS组合导航重量：≤310g
11、陀螺仪零偏稳定性：≤2°
12、加速度计零偏稳定性：≤50°
13、横滚/俯仰(1σ)：≤0.1°
14、GNSS失锁精度(车载CEP)：位置漂移(1Km，含里程计组合)≤0.2%；航向漂移(1min)≤0.15°
15、接口类型：RS422*1(数据口)；RS232*1(差分口)；CAN*2
16、控机数量：1套
17、工业遥控器：1套
18、支持RTK+SLAM / 支持PPK+SLAM 
19、组合后支持双时间系统进行时钟同步
（三）定位测姿系统POS解算软件
1、定位测姿系统需独立运行；
2、定位测姿系统须100%国产化；
3、定位测姿系统可支持独立运行计算GNSS差分定位结果和GNSS/INS/WS组合输出POS结果； 
4、定位测姿系统软件支持单北斗信号数据解算； 
5、定位测姿系统支持GNSS选星功能，可直接使用或者关闭，也可查看每颗卫星的观测情况，直接使用或者禁用某颗卫星，以提高定位精度，优化计算结果；
6、定位测姿系统支持实时、事后提供高精度位置、航向、水平姿态、速度、角速度等信息，且能够在断网环境验证；
7、定位测姿系统支持GNSS模糊度单历元解算算法；
8、定位测姿系统支持其他厂家数据格式的直接读取，无需转换；
9、定位测姿系统支持云迹解算；
10、定位测姿系统GNSS解算支持位置、速度输出； 
11、定位测姿系统软件轨迹输出支持软件界面直接自定义格式，不需要写成文件拷贝进软件安装目录； 
12、定位测姿系统支持GNSS/INS组合支持正反正三向往返滤波、平滑滤波功能，以支持无需8字或者加减速校正；
13、定位测姿系统支持GNSS/INS组合支持里程计辅助计算功能，即使在GNSS失锁期间，也可连续高精度定位；
14、定位测姿系统支持GNSS/INS组合卡尔曼滤波器可以设置动态更新和量测更新时间；
15、定位测姿系统支持用户互动查询功能，可从点击POS轨迹弹出时间、位置、姿态、速度、解算质量、标准差、星空图等内容；也可通过时间或序号跳转至POS轨迹的对应位置；
16、定位测姿系统具备点击POS轨迹，查看历元星空图、原始数据、定位测姿结果等信息显示功能；
17、定位测姿系统支持常见的坐标系统，支持用户自定义坐标系统，并提供不同坐标系之间的转换；
18、定位测姿系统支持一套软件授权可供多个计算机同时或非同时使用，一套软件授权可以支持多台设备数据。
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