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论文题目 基于先验误差补偿的陷阱式 GNSS/INS 组合导航目标欺骗算法 

 

论 文 概 要 
 

一、 研究目的和方法 

为实现对黑飞无人机进行欺骗诱捕，本文研究了针对采用 GNSS/INS 组合导航目标的轨

迹欺骗技术，提出了一种基于先验误差补偿的陷阱式 GNSS/INS 组合导航目标欺骗算法。通

过分析欺骗信号控制接收机跟踪环路的必要条件，得出了欺骗陷阱范围的理论模型。然后通

过对无人机的预设参考轨迹、无人机组合导航卡尔曼滤波模型进行先验估计，得到欺骗轨迹

的生成算法。 

 

二、 主要结果与结论 

本文提出了一种基于先验误差补偿的陷阱式 GNSS/INS 组合导航目标欺骗算法，通过在

无人机的运动路径上设置欺骗陷阱，通过理论分析得到了陷阱范围模型。当无人机进入欺骗

陷阱后，欺骗信号控制无人机 GNSS 接收机跟踪环路，使其输出错误的定位测速结果，从而

按照预设的欺骗轨迹进行移动，最后通过仿真验证了该轨迹欺骗算法能够使无人机按照预设

欺骗轨迹运动。 

 

三、 主要创新点 

本文的主要创新点在于提出了一种基于先验误差补偿的陷阱式 GNSS/INS 组合导航目标

欺骗算法，通过理论分析得到了欺骗陷阱范围的模型。通过对无人机的预设参考轨迹、无人

机组合导航卡尔曼滤波模型进行先验估计，从而得到欺骗轨迹的生成算法。该算法无需采用

雷达等设备对目标进行实时跟踪。  

 

四、 科学意义和应用前景 

本文提出的一种基于先验误差补偿的陷阱式 GNSS/INS 组合导航目标欺骗算法，可以作

为核心算法应用在无人机诱捕设备上，并应用在机场、电力设施等敏感基础设施附近，作为

防御黑飞无人机入侵的重要手段。 

 

五、 解决的实际问题 

本文提出的一种基于先验误差补偿的陷阱式 GNSS/INS 组合导航目标欺骗算法，采用了

先验估计的方式对轨迹欺骗算法进行误差补偿，因此不需要通过雷达等探测设备实时获取无

人机的位置速度等信息，降低了硬件成本与技术复杂度。 
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