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Пешеходная навигация на основе комплексирования ГНСС-приемника и МЭМС-датчиков смартфона...
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Пешеходная навигация на основе комПлексирования 
гнсс-Приемника и мЭмс-датчиков смартфона с Помощью 

расширенного фильтра калмана 

Описывается решение задачи пешеходной навигации по дан-
ным встроенных в смартфон приемника глобальных навигаци-
онных спутниковых систем (ГНСС) и инерциальных микроэлек-
тромеханических датчиков в сложных с точки зрения приема 
сигналов ГНСС условиях. Для реализации метода предлагается 
использовать технологию определения длины шага и комплекси-
рование спутниковых и инерциальных данных с применением рас-
ширенного фильтра Калмана. Приводятся результаты обработ-
ки натурных данных, демонстрирующие эффективность метода 
в неблагоприятных для работы ГНСС-приемника условиях.
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введение

Возрастающий интерес к сервисам навигации и позиционирования связан с уве-
личением доступности и повышением точности измерений ГнСС. В условиях от-
крытой верхней полусферы даже очень дешевые приемники, встроенные в смартфон, 
способны принимать их сигналы. Вместе с тем эффективность работы ГнСС может 
ухудшаться из-за воздействия нескольких факторов, таких как задержка сигналов  
в ионосфере и тропосфере, затухание, помехи и, главным образом, эффект многолу-
чевости – попадание на антенну приемника переотраженных сигналов [1, 2]. Особен-
но уязвимы к влиянию многолучевости приемники смартфонов, которые оснащены 
упрощенными антеннами. 

Для получения устойчивых навигационных решений в неблагоприятных услови-
ях приема сигналов ГнСС можно использовать различные автономные датчики [3]. 
наиболее полезными являются акселерометры и гироскопы, разработанные по тех-
нологии микроэлектромеханических систем (мЭмС) [4]. Они удобны в использова-
нии, обладают небольшими габаритами, невысокой стоимостью, малым потребле-
нием электроэнергии и легко доступны. Вместе с тем систематические погрешности 
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мЭмС-акселерометров и гироскопов соответственно достигают уровней 0,03 м/с2  
и 100º/ч, что представляет проблему их применения [23, 24].

С момента появления ГнСС вопрос подавления многолучевости широко обсуж-
дался в литературе. некоторые из предложенных способов решения представлены 
в табл. 1. Большинство методов связано с усовершенствованием обработки кор-
реляционных накоплений в приемнике и модификацией его аппаратной части [1].  
В работе [27] погрешности, вызванные многолучевостью, уменьшены до 1-2 м за 
счет постоянного перемещения антенны.

т а б л и ц а  1

некоторые методы решения проблемы

метод Комментарии

мультирежимное счисление 
пути пешехода [5]

Слежение за движением пешехода с помощью иим с точно-
стью определения местоположения, увеличенной на 95-99%

Комплексирование GPS/инС [6]

на основе комбинирования искусственного интеллекта с филь-
тром Калмана и нейронной сетью прямого распространения. 
Обеспечивает функционирование в течение 300 с перерыва в 

работе приемника GPS

Узкий коррелятор [7] Коррелятор работает как контур слежения за задержкой, умень-
шая погрешность до 10 м

фильтр Калмана [8] Комплексирование ГнСС/инС на основе фильтра Калмана для 
навигации беспилотного летательного аппарата

Счисление пути пешехода, WiFi, 
согласование с картой [13]

Определение местоположения внутри помещений при 
пяти различных сценариях использования смартфона с 

погрешностью около 3 м

Счисление пути пешехода, 
навигация на основе отпечатков 
(fingerprint) радиосигналов точек 

доступа WiFi [14]

Гибридное решение для определения местоположения 
по смартфону внутри помещения, но при более высоком 

потреблении мощности

Счисление пути пешехода, WiFi, 
маячки iBeacon [15]

Определения местоположения по смартфону в условиях 
помещения большого размера, но при дополнительной 

вычислительной нагрузке на устройство

Счисление пути пешехода, 
навигация на основе 

отпечатков (fingerprint) уровня 
принимаемого сигнала [16]

метод основан на создании цифрового отпечатка уровня 
принимаемого сигнала и счислении пути пешехода 

для получения большей точности при более высоком 
энергопотреблении с использованием фильтра частиц

Счисление пути пешехода, 
ГнСС, трехмерная карта [17]

Данный метод может обеспечивать непрерывное решение при 
двигательной активности пешехода и гарантирует погрешность 

определения местоположения 1,5-5,5 м при наилучшей 
инициализации

ГнСС, инС, одометр [12]
Комплексирование данных от датчиков ГнСС/инС/одометр 

является недорогим решением для интеллектуальной 
транспортной системы в реальном масштабе времени

ИИМ – инерциальный измерительный модуль, ИНС – инерциальная навигационная система
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В настоящее время возможность определения местоположения с помощью ГнСС 
очень помогает людям, которые путешествуют по миру. Однако значительное уве-
личение числа высоких сооружений при сложной инфраструктуре дорог, мостов, 
железнодорожных узлов и густых лесов становится большой проблемой для пе-
шеходной навигации. Существует очень много альтернативных методов навигации 
внутри и вне помещений, но, к сожалению, все еще есть необходимость в точном, 
понятном и недорогом способе определения местоположения пешехода по смартфо-
ну в условиях многолучевого распространения сигналов. Погрешности, вызванные 
многолучевостью, влияют как на статические, так и на мобильные приемники, что, в 
свою очередь, негативно сказывается на точности навигации [28, 29]. Соотношение 
«сигнал–шум» увеличивается при конструктивной интерференции и уменьшается 
при деструктивной интерференции [19]. В настоящей статье предложен метод ком-
плексирования процедуры счисления пути пешехода и ГнСС-решений в условиях 
многолучевости. Рис. 1 показывает пути распространения прямого и переотражен-
ного сигналов от спутника к антенне приемника.

С одной стороны, перечисленные методы позиционирования и навигации внутри 
помещений достаточно эффективны, однако при их применении возникает ряд про-
блем, для решения которых необходимо дополнительное оборудование, в то время 
как потребители (пешеходы) предпочитают использовать одно и то же устройство 
для разных задач. В работе [18] приведены некоторые методы определения местопо-
ложения внутри помещений. Главным их недостатком является то, что инерциаль-
ные датчики нужно фиксировать на ноге или другой части тела.

Рассматриваемый в настоящей статье метод лишен этого недостатка и не требует 
ни дополнительного оборудования, ни финансовых затрат, ни повышенного энерго-
потребления и вычислительной нагрузки. Статья построена следующим образом.  

Рис. 1. Прямой и переотраженный сигналы спутника ГнСС
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В разделе 1 изложены принципы счисления пути пешехода (СПП). Раздел 2 по-
священ комплексированию ГнСС/СПП на основе расширенного фильтра Калма-
на (РфК). В разделе 3 представлены результаты натурных экспериментов. В конце 
сформулированы выводы и предложены направления дальнейшей работы.

1. счисление пути пешехода

СПП предполагает оценку траектории движения пешехода по данным о перемеще-
нии и курсе при известных начальных условиях. СПП можно выполнить, например,  
с помощью инерциальных датчиков и магнитометров, встроенных в смартфон. Обыч-
но это комбинированный метод, так как определение каждого нового местоположения 
зависит от предыдущего измерения, и время от времени требуется обновлять коорди-
наты. Алгоритм СПП состоит из трех частей: определение курса, распознавание шага 
и оценка пройденного расстояния. методы, используемые при СПП, варьируются  
в зависимости от расположения датчика – на ноге, в кармане, на поясе и др. точность 
СПП зависит от искажений магнитного поля, измеряемого магнитометрами.

начальные координаты для пешеходной навигации оцениваются с помощью 
встроенного GPS-приемника, и их погрешность находится в пределах от 1 до 10 м  
в зависимости от условий радиовидимости спутников. Горизонтальные координаты 
в СПП вычисляются следующим образом:

.                                          (1)

Уравнение (1) применяется после распознавания шага в момент времени t, оцен-
ки длины шага по расстоянию, пройденному пешеходом с момента последнего шага 
(SLt–1), и после определения курса пешехода (ψ) в течение времени от t–1 до t. Дан-
ные о новом местоположении можно получить только тогда, когда пешеход делает 
шаг, по которому оцениваются его длина и направление движения.

Распознавание шага

Для распознавания шага сигнал акселерометров обрабатывается с помощью низ-
кочастотного фильтра для подавления нежелательного шума и выбросов, как пока-
зано на рис. 2. 

Распознавание шага происходит очень быстро, если из триады акселерометров 
выбирается обладающий наибольшей чувствительностью. Сигнал ускорения зави-
сит от положения ног и походки. Один выявленный шаг дает два положительных 
пиковых значения – когда пятка ступает на землю и когда нога поднимается. 

После фильтрации применяется алгоритм обнаружения пикового значения. Когда 
определяется выброс, система проверяет следующие условия для распознавания шага:

1) находится ли абсолютное значение выброса (k-й пик) выше минимального 
порогового значения

;                                                   (2)
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2) превысило ли время, прошедшее с момента распознавания последнего шага, 
некий минимальный период

.                                              (3)

Частота среза низкочастотного фильтра – около 5 Гц, поэтому более частые пики 
ускорения будут отбраковываться. на рис. 3 показан результат распознавания шага.

Рис. 2. Сигнал акселерометра

Рис. 3. Распознавание шагов с помощью акселерометра
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Оценка длины шага

Длина шага – это расстояние между двумя касаниями пятки земли. В [21] длина 
шага SL оценивается по следующей формуле:

,                                        (4)

где amax и amin – максимальное и минимальное значения ускорения, а M – постоянная 
величина. максимальное и минимальное значения ускорения легко вычисляются, но 
коэффициент M нужно определять отдельно каждый раз. По этой причине пешеход 
должен проходить при этом трассу определенной длины. При расчете коэффициента 
M длина шага и действительная длина заданного пути нормируются относительно 1, 
а затем определяется коэффициент M как отношение расчетной длины пути к реаль-
ной:

,                                                   (5)

где dest – расстояние, оцененное по формуле (4), а dreal – реальное расстояние, прой-
денное пешеходом во время измерений.

Частота шагов определяется как

,                                                          (6)

где tk, tk–1 – моменты распознавания шагов.

Оценка курса

если ось чувствительности гироскопа зафиксирована в вертикальном положе-
нии, то изменение курса в зависимости от времени можно рассчитать путем инте-
грирования выходного сигнала гироскопа (ω) между моментами t0 и t1:

.                                             (7)

Чтобы наилучшим образом определить направление, ориентация гироскопа и 
акселерометра, которые используются при распознавании шага, должна быть оди-
наковой. В частности, если применяется акселерометр по оси z, то такую же ось z 
гироскопа можно использовать для оценки курса. если же устройство установлено 
на теле человека наклонно, возникнет рассогласование между вычисленными сиг-
налами гироскопа в системе координат, связанной с телом (B), и действительной 
ориентацией в трехграннике географической системы координат (L), которое нужно 
оценивать и учитывать. Преобразование «телесной» системы координат в локаль-
ную можно выполнить с помощью матрицы [22]

                                       (8)

где y, p и r – начальные углы рыскания продольного и бокового наклонов использу-
емого устройства. тогда можно преобразовать измеренный вектор угловой скорости 
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ωB в локальную систему координат ωL. Для определения абсолютного курса потре-
буются дополнительные данные – например, GPS или магнитометра. При этом ре-
зультаты, полученные с использованием гироскопа, намного лучше, чем результаты, 
полученные с использованием магнитометра. Погрешность вырабатываемого курса 
также можно минимизировать путем введения поправки, но ее определение требует 
некоторых выборочных данных от разных пешеходов с различными способами кре-
пления устройства на теле [30–32].

2. комплексирование данных гнсс/сПП 

метод оценки ориентации с помощью комплексирования позволяет получать 
точные и постоянные результаты определения местоположения пешехода в откры-
том пространстве [26, 33]. методы же пешеходной навигации в условиях отсутствия 
сигналов ГнСС все еще находятся в стадии разработки. В данном разделе рассма-
тривается определение курса по данным ГнСС и длины шага, вводятся характери-
стики погрешностей выработки курса. затем анализируется задача синхронизации 
данных и предлагается РфК для комплексирования данных СПП и ГнСС.

Погрешности определения курса и длины шага 

Для комплексирования с данными СПП показания ГнСС-приемника пересчиты-
ваются в вырабатываемые СПП длину шага и курс. Под курсом пешехода понимает-
ся путевой угол его движения.

Были проанализированы погрешности длины шага и курса, полученные по дан-
ным ГнСС-приемника, встроенного в смартфон. Для анализа выбран прямолиней-
ный маршрут длиной 100 м (рис. 4). Видно, что курс пешехода отклоняется пример-
но на 30º из-за прохода под мостом длиной 30 м. зеленым цветом показан эталонный 
путь, а желтым – траектория движения пешехода по данным ГнСС; кружком отме-
чена начальная точка.

Рис. 4. траектория движения пешехода по данным ГнСС и эталонная траектория
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Введем обозначения:

Для проведения экспериментов и анализа характеристик вышеуказанных по-
грешностей необходимо наличие множества контрольных точек. Для СПП экспери-
менты можно упростить. например, пешеход может идти шаг за шагом вдоль дороги 
по прямой линии по наземным контрольным точкам, расположение которых фикси-
руется в программе постобработки. мы получили характеристики вышеуказанных 
четырех погрешностей после проведения большого количества испытаний в кон-
трольных точках; погрешности СПП возрастают при увеличении значения k, а по-
грешности ГнСС можно считать гауссовским шумом с нулевым средним значением 
и постоянной дисперсией (см. рис. 5, a). В качестве статистической характеристики 
погрешности определения курса используем среднюю накопленную курсовую по-
грешность – Mean Cumulative Heading Error (MCHE) [26]:

,                                           (9)

где SYS может быть либо ГнСС, либо СПП. При увеличении k MCHE для ГнСС 
стремится к нулю, а для СПП ее уровень растет, что и отражено на рис. 5, б. Анало-
гичным образом определяется накопленная погрешность длины шага – Cumulative 
Step Length Error (CSLE): 

.                                        (10)

Рис. 5. Погрешности курса для СПП и ГнСС (а) и средняя накопленная курсовая погрешность (б)
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Синхронизация данных

Выходные данные СПП о длине шага и курсе нерегулярны из-за случайного ха-
рактера ходьбы пешехода. Выходные данные СПП вырабатываются по мере того, 
как происходит выявление шага. Данные ГнСС, напротив, поступают с постоянной 
частотой, обычно это 1 Гц. Ввиду этого нужно синхронизировать выходные данные 
обеих систем, особенно когда человек идет быстро или медленно, как показано на 
рис. 6. Как правило, человек шагает быстро в нормальных условиях или в случае 
спешки и медленно при повороте. Временная задержка происходит, когда пешеход 
останавливается. 

на рис. 6 можно увидеть, что между моментами m и m + 1 по шкале времени ГнСС 
есть два момента n + 1 и n + 2, в которые вырабатываются данные СПП  и . По ним формируются приведенные к моменту времени m для ГнСС 
показания курса и длины шага:

.                              (11)

Выражения (11) используются только для конкретизации понятия длины шага в 
соответствии с рис. 6 и могут быть использованы для вычисления синхронизирован-
ного курса и длины шага от СПП в конкретный момент времени. Длина шага – это 
расстояние между первой выходной координатой от СПП после момента времени m 
и первой выходной координатой от СПП после момента m + 1.

Расширенный фильтр Калмана

Для комплексирования ГнСС и СПП целесообразно использовать фильтр Калма-
на [20]. фильтр Калмана широко применяется для комплексирования инС/ГнСС, 
причем как в «прямом» (вектор состояния описывает истинные значения параме-

Рис. 6. Синхронизация данных СПП и ГнСС
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тров), так и в «косвенном» (вектор состояния описывает погрешности инС) вари-
антах [9–11]. здесь используется прямой вариант, который имеет следующие пре-
имущества [25]:
(a) уравнения навигационной системы и фильтра объединены в одно целое, что 

позволяет избежать повторяющихся вычислений;
(b) по сравнению с косвенным вариантом полнее учитываются особенности дви-

жения объекта.
Вместе с тем классический фильтр Калмана не может быть непосредственно ис-

пользован из-за нелинейности моделей, и здесь приходится применять РфК, который 
предполагает их линеаризацию. линеаризация может выполняться относительно 
априорных параметров. В этом случае говорят о комплексировании по разомкнутой 
схеме, но более точной является линеаризация моделей относительно полученных 
на данный момент оценок параметров. именно этот подход и применяется в настоя-
щей работе. О нем говорят как о комплексировании по замкнутой схеме. 

В РфК учитываются кинематические уравнения, связывающие координаты, со-
ставляющие скорости и ориентации с составляющими ускорения и угловой скоро-
сти. Эти уравнения в англоязычной литературе обозначают термином «механиза-
ция». В инерциально-спутниковых системах это уравнения работы инС. В данном 
случае речь идет об уравнениях СПП. Показания используемых в СПП датчиков: 
акселерометров, гироскопов и магнитометров – проходят калибровку, фильтрацию, 
выполняется традиционное в таких случаях понижение частоты съема их показа-
ний. Калибровка датчиков заключается в компенсации постоянных смещений в их 
измерениях и уточнении масштабных коэффициентов. 

В РфК используется уравнение формирующего фильтра вида

,                                          (12)

где xk – вектор состояния, Φk–1 – переходная матрица, wk – вектор порождающего бе-
лого шума. Вектор состояния содержит пять компонент:

,                                      (13)

где E, N – перемещения по восточной и северной осям; V – путевая скорость; ψ, – 
курс (путевой угол) и скорость его изменения. Векторное уравнение (12) определя-
ется скалярными:

,                                  (14)

,                                  (15)
 

,                                                 (16) 
    

,                                        (17)

,                                                (18)
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где Δtk – интервал дискретности, ….  – порождающие шумы. Отсюда для пе-
реходной матрицы имеем 

.                               (19)

Вектор измерений при наличии всех данных от ГнСС и СПП имеет вид

,                        (20)

где индексы GNSS, PDR указывают на получение соответствующей величины из 
данных ГнСС или СПП. значения  определяются по длине шага SLk (см. 
(4) и (6)) и курсу от СПП как 

,                                               (21)

.                                              (22)

Уравнения для измерений имеют вид:

,                         (23)

где  и  – белые шумы. Вектор измерений может быть сокращенным, когда 
есть только данные ГнСС

                                            (24)
или СПП

.                                                  (25)
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В условиях открытой верхней полусферы проблем с доступностью достоверных 
данных ГнСС нет. трудности в их получении возникают в стесненных условиях 
радиовидимости спутников и при сильном влиянии многолучевости. точность дан-
ных СПП зависит от качества датчика, калибровки и предварительной обработки. 
Погрешности местоопределения уменьшаются после реализации вышеописанного 
метода комплексирования данных СПП и ГнСС.

3. результаты эксперимента и обсуждение 

Оборудование

Аппаратное обеспечение. В эксперименте использовались данные акселерометров, 
магнитометров, гироскопов и приемников ГнСС, встроенных в смартфон (Samsung), 
обрабатываемые под управлением последней версии системы Android. В качестве эта-
лонного средства использовалась инерциально-спутниковая система SBG (IG-500N). 
Во время эксперимента смартфон помещался в карман, а модуль SBG крепился на 
ступне пешехода. GPS-антенна, связанная со встроенным в модуль SBG приемником, 
располагалась над головой пешехода. Чтобы компенсировать погрешности, возника-
ющие из-за разнесения модуля SBC и fps-антенны, использовался дополнительный 
ГнСС-приемник типа u-blox, антенна которого была привязана к месту расположения 
модуля SBG. Для уменьшения влияния многолучевости и выбросов проводилось сгла-
живание исходных данных. три указанных устройства показаны на рис. 7.

Программное обеспечение. Для сбора данных, их предварительной и постобработ-
ки использовалась программа Matlab, разработанная сотрудниками Центра приклад-
ных технологий искусственного интеллекта (Brain-Inspired Application Technology 
Center – BATC). Кроме того, применялись программы Google Earth Pro, Open Street 
Map и GPS Track Editor для построения финальных траекторий. Для определения 
длины шага в СПП использовались наиболее чувствительные к движению пешехода 
акселерометры смартфона.

на рис. 8 показаны траектории, построенные по данным GPS-приемника смарт-
фона (рис. 8, а) и инерциальных датчиков SBG (рис. 8, б) и по результатам комплек-
сирования инерциальных датчиков SBG и GPS-приемника u-blox (рис. 8, в) в режиме 
реального времени без предварительной обработки и фильтрации. Красной линией 
отмечена эталонная траектория, полученная в камеральном режиме по данным SBG 
и u-blox. Кружком обозначена начальная точка. Далее демонстрируются результаты 
комплексирования данных смартфона с помощью изложенного ранее метода.

а)                                                       б)                                                        в)

Рис. 7. используемое оборудование: а – смартфон, б – модуль SBG, в – ГнСС-приемник u-blox
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Условия эксперимента. Эффективность предложенного метода комплексирова-
ния ГнСС/СПП оценивалась в режиме реального времени. В ходе экспериментов 
пешеход двигался по прямоугольному контуру со средней скоростью 6 миль/час в 
неблагоприятных для приема сигналов ГнСС условиях (ограниченная видимость 
спутников, многолучевость) из-за наличия высоких зданий (рис. 9, в). 

Пешеход держал смартфон в кармане в вертикальном положении на протяжении 
всего эксперимента. Первые несколько секунд решения игнорировались, поскольку, 
для того чтобы разместить телефон в правильном положении, требовалось некото-
рое время. на рис. 9, а показано положение смартфона в кармане во время экспери-
мента, а на рис. 9, б – положение модуля SBG.

Результаты эксперимента. на рис. 10 показаны траектории, полученные в ходе 
экспериментов с данными смартфона. Кружок – это начальная и она же конечная 
точка, красная линия – эталонная траектория, зеленая линия – траектория, получен-
ная с помощью ГнСС-приемника смартфона, синяя линия – траектория СПП. Оче-
видно, что последние два результата отличаются от эталонной траектории. Следует 

а)                                                           б)                                                         в)

Рис. 8. траектории GPS-приемника смартфона (зеленая), инерциальных датчиков SGB (синяя), 
SBG+GPS (желтая) и эталонная (красная)

а)                                                  б)                                                           в)
   

Рис. 9. Смартфон в кармане (а), модуль SBG (б); траектория и окружающая обстановка (в)
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отметить, что погрешности ГнСС-решений ограничены и зависят от окружающей 
среды, тогда как погрешность СПП растет со временем из-за систематических по-
грешностей датчиков [20]. 

Результаты комплексирования

Комплексирование ГнСС и СПП на основе РфК, как показывает рис. 11, позво-
ляет ограничить рост погрешностей определения координат. 

Рис. 10. траектории по данным ГнСС (зеленая), СПП (синяя) и эталонная (красная), °

Рис. 11. траектории как результат комплексирования ГнСС/СПП (зеленая линия)  
и эталонная (красная линия), °
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Как видно из рис. 11, результаты комплексирования (зеленая линия) намного точ-
нее, чем в случае использования ГнСС и СПП по отдельности. Отметим, что данные 
ГнСС были сглажены до комплексирования с данными СПП. Кроме того, данные 
ГнСС и СПП были синхронизированы, как это описано в разделе 2.

Оценка эффективности. Среднеквадратическая погрешность (СКП) – классиче-
ская характеристика отклонения оценок Dest некоторой величины от ее истинных 
значений Dtrue:
 

,                                (26)

где n – общее число измерений. В табл. 2 представлены СКП горизонтальных ко-
ординат для девяти проходов с использованием только ГнСС, только СПП и при 
комплексировании ГнСС/СПП. В предпоследнем столбце приведены общие по всем 
проходам значения СКП. В последнем столбце приведены значения СКП, получен-
ные по ковариационной матрице РфК, – расчетная характеристика точности. из та-
блицы видно, что комплексирование позволяет достичь существенно более высокой 
точности позиционирования, чем использование ГнСС и СПП независимо друг от 
друга. СКП при комплексировании находится на уровне 0,6-0,8 м. При этом РфК 
вырабатывает адекватную реальным погрешностям характеристику точности.

т а б л и ц а  2
скП горизонтальных координат, м 

Способ 1й  
проход

2й  
проход

3й  
проход

4й  
проход

5й  
проход

6й  
проход

7й 
проход

8й  
проход

9й  
проход

По всем 
прохо-

дам

СКП 
из 

РфК

ГнСС 3,79 3,65 3,51 3,92 3,96 3,00 3,57 3,43 3,73 3,62 3,63

СПП 2,26 2,34 2,48 2,33 2,31 2,30 2,34 2,40 2,30 2,34 2,34

ГнСС/
СПП 0,70 0,66 0,59 0,67 0,78 0,59 0,63 0,67 0,77 0,67 0,68

Аналогичным образом были получены СКП для курса. При этом эталонное зна-
чение курса определялось как результат комплексирования SBG + u-blox в каме-
ральном режиме. СКП курса приведены в табл. 3. Видно, что с точки зрения курса 
комплексирование ГнСС/СПП имеет еще большее преимущество перед отдельны-
ми ГнСС и СПП-решениями, чем это было для горизонтальных координат. При ком-
плексировании СКП курса находится на уровне 2-3°.

т а б л и ц а  3
 

скП курса, град

Способ 1й  
проход

2й  
проход

3й  
проход

4й 
проход

5й  
проход

6й  
проход

7й  
проход

8й 
проход

9й  
проход

По всем 
прохо-

дам

СКП 
из 

РфК

ГнСС 23,45 20,32 28,51 18,59 13,62 15,30 16,77 23,51 16,93 19,67 20,17

СПП 12,26 15,67 12,48 9,00 15,64 9,30 12,19 13,52 15,16 12,80 13,02

ГнСС/
СПП 2,13 1,99 1,92 2,67 3,29 1,93 1,83 2,60 2,45 2,31 2,36
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выводы и дальнейшая работа 

Рассмотрен метод пешеходной навигации с помощью встроенных в смартфон 
ГнСС-приемника и автономных датчиков. метод основан на комплексировании 
данных СПП и ГнСС на основе РфК с включением в вектор состояния координат, 
путевой скорости, курса и азимутальной угловой скорости. метод предусматрива-
ет определение длины шага по данным акселерометров, а также алгоритмическую 
синхронизацию показаний автономных датчиков и измерений ГнСС. Результаты 
натурной апробации продемонстрировали, что, несмотря на применение дешевых, 
грубых датчиков, встроенных в смартфон, при комплексировании они позволяют 
обеспечить пешехода навигационными решениями с точностями порядка 1 м в не-
благоприятных условиях приема сигналов ГнСС (блокировка сигналов зданиями, 
многолучевость). Планируются дальнейшие исследования в части совершенство-
вания фильтров и более корректного учета погрешностей инерциальных датчиков, 
которые предполагается проводить при большем разнообразии сценариев и на более 
протяженных интервалах времени.
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Abstract. According to well-described literature concerning the work history of multipath mitiga-
tion in the global navigation satellite systems (GNSS), multipath is still the most dominant 
factor in a challenging environment. There are unperturbed harsh circumstances where 
GNSS signals cannot reach and smartphone navigation is not possible. The main objec-
tive of this research is to find an accurate solution for pedestrian smartphone navigation 
in a multipath environment. Experiments are done with micro-electro-mechanical system 
(MEMS) sensors mounted on a smartphone, and no extra hardware is needed. The latest 
Android smartphone is used to log the data files of GNSS and MEMS sensors. This scheme 
has been classified in the synopsis, and a rectangular route with three perpendicular turns 
has been selected for a pedestrian walk. The data is preprocessed using a low pass filter 
to remove high-frequency noise and smooth the signal. The description of accumulative 
error produced by the heading and step size estimation has been reduced by implementing 
the indices of mean cumulative heading error and cumulative step length error , respec-
tively. In the end, the suboptimal extended Kalman filter algorithm is used to fuse the data 
of GNSS and pedestrian dead reckoning (PDR) for final results. In this paper, we try to 
give a technique to provide accurate pedestrian smartphone navigation. The fusion results 
show that the prospective method explores the possibility to use smartphone navigation 
in any case when GNSS or PDR information is not available. Substantial simulations are 
implemented and corroborate that the schemed method is sturdier to use in a harsh envi-
ronments. The aim is to achieve high-level accuracy with an ultra-low-cost solution.

Key words: smartphone navigation, MEMS sensors, PDR, extended Kalman filter, multipath.
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