
学习任务五 智能汽车惯性导航装配与调试（一）

一、单选题

1、惯性导航系统属于一种（ ）导航方式。

A.计划

B.思考

C.推算

D.商量

2、惯性导航系统组成模块不包括（ ）

A.惯性测量单元

B.机械力学编排模块

C.信号预处理单元

D.速度测量单元

3、陀螺仪中电容的变化跟加速度成（ ）

A.反比

B.正比

C.e2函数

D.没关系

4、惯性系统导航使用陀螺仪测量物体的（ ）。

A.航向

B.姿态角

C.角速度

D.速度

5、惯性导航系统不依靠外部参照可以实现自主导航需要（ ）。

A.给定加速度以及速度

B.给定初始位置以及加速度

C.给定初始位置以及速度

D.给定速度以及角速度

6、以下（ ）具备自主导航能力的系统。

A.卫星导航



B.惯性导航

C.天文导航

D.无线电导航

7、（ ）是用来感测运动载体沿一定方向的比例的惯性器件

A.加速度传感器

B.惯性传感器

C.位移传感器

D.速度传感器

8、以下哪个不是加速度传感器按测量的自由度划分的。（ ）

A.单轴

B.双轴

C.三轴

D.多轴

9、以下哪个可以提供接近实时的位置信息。（ ）

A.GPS

B.天文导航

C.IMU

D.NDB

10、在无人驾驶系统中，GPS 的更新频率为（ ），IMU 的更新频率为（ ）。

A.10Hz，80Hz

B.20Hz，100Hz

C.10Hz，100Hz

D.20Hz，200Hz

11、在 0~100ms 的周期中，使用 IMU 进行（ ）次位置的估计，待新的 GPS 定位

数据进来时，则进行修正，以此实现高频率的定位结果输出。（ ）

A.5

B.6

C.8

D.9



12、在 GPS 信号丢失或者很弱的情况下，暂时填补 GPS 留下的空缺，用积分法取

得最接近真实的（ ）高精度定位。（ ）

A.二维

B.三维

C.空间

D.四维

13、惯性导航系统缺点（ ）

A.不依赖于任何外部信息

B.不受外界电磁干扰影响

C.设备的价格较昂贵

D.数据更新率高

14、加速度计技术可测量出运载体的（ ）

A.运动加速度

B.等加速度

C.线加速度

D.载体加速度

15、易用性是指系统易于使用和（ ）、系统的自主性等。（ ）

A.时效性

B.维护

C.完整性

D.经济

16、陀螺仪按陀螺转子主轴所具有的进动自由度数目可分为（ ）陀螺仪和单

自由度陀螺仪。（ ）

A.二自由度

B.单自由度

C.三自由度

D.四自由度

17、GPS+IMU 为激光雷达的空间位置和脉冲发射姿态提供高精度定位，建立激光

雷达云点的（ ）维坐标系。（ ）



A.二

B.单

C.三

D.四

18、惯性导航技术用来实现运动物体姿态和运动轨迹控制的一门技术，它是惯性

仪表、惯性稳定、惯性系统、（ ）和惯性测量等相关技术的总称。（ ）

A.惯性制导

B.电子技术

C.控制技术

D.计算机技术

19、惯性技术是现代（ ）、制导与控制系统的核心信息源。（ ）

A.精确导航

B.电子技术

C.控制技术

D.计算机技术

20、惯性导航技术是基于惯性测量元件，自主测算出运载体或武器位置、（ ）、

航向与姿态角等信息。（ ）

A.时间

B.速度

C.控制技术

D.计算机技术

21、惯性导航技术主要包括陀螺技术、( )技术和航位推测技术。（ ）

A.加速度计

B.电子技术

C.控制技术

D.计算机技术

22、惯性导航技术通过计算机实时计算出载体的（ ）姿态、 速度、 位置等

导航信息。（ ）

A.二维



B.单维

C.三维

D.四维

23、平台式惯导系统的核心部分是有一个实际的（ ）

A.加速度计

B.陀螺稳定平台

C.导航计算机

D.控制显示器

24、（ ）是惯性导航系统中的核心器件。

A.陀螺仪

B.加速度计

C.控制技术

D.计算机技术

25、转子用动压气体轴承悬浮、陀螺球用液体悬浮、再加上磁力定心的陀螺叫

（ ）

A.激光陀螺

B.三浮陀螺

C.光纤陀螺

D.静电陀螺

26、人站在行驶的公共汽车内，汽车突然刹车，人向前倾倒的原因是（ ）

A.汽车有惯性，所以人向前倒;

B．汽车刹车时，使人受到一个向前的力，所以人就向前倒;

C．人有惯性，汽车刹车，人的脚停止运动，上身保持原有向前运动状态，所以

人向前倒。

27、惯性导航系统采用加速度传感器和（ ）来测量载体参数。( )

A.速度传感器

B.陀螺仪传感器

C.减速度传感器

D.位移变化量



28、惯性导航技术主要包括（ ）、加速度计技术和航位推测技术。

A.陀螺技术

B.减速度计技术

C.电子技术

D.惯性技术

29、捷联系统具有结构紧凑、（ ）、 质量轻、 体积小。( )

A.可靠性高

B.成本低

C.信息全面

D.完全自主

30、在作匀速直线运动的火车车厢内，乘客把小球竖直向上抛出，小球落下的位

置在抛出点的（ ）

A．正后方

B.正下方

C．正前方

二、多选题

1、惯性导航能够测量运动载体的（ ）

A.速度

B.角速度

C.加速度

D.角动量

2、惯性导航系统即从已知点测得的运动载体（ ）和（ ）推算出其下一

点的位置。( )

A.航向角

B.方位角

C.速度

D.加速度

3、一个惯性测量单元包括（ ）及（ ）惯性测量单元结构。（ ）



A.3 个相互正交的单轴速度计

B.3 个相互正交的单轴加速度计

C.3 个相互正交的单轴陀螺仪

D.3 个相互正交的单轴角速度计

4、在自主形成的导航坐标系中，加速度计首先测量物体的加速度，其次对该加

速度（ ）和（ ）得到在该坐标系中的速度和位移。（ ）

A.一次积分

B.二次积分

C.三次积分

D.多次积分

5、惯性导航系统具体的解算过程包括（ ）和（ ）两个层面。（ ）

A.惯性速率

B.惯性速度

C.惯性位置

D.惯性加速度

6、定位导航系统的应用面临（ ）影响？（ ）

A.易受干扰

B.高层建筑卫星信号闭塞

C.数据输出频率低

D.动态环境可靠性差

20、惯性导航技术是基于惯性测量元件，自主测算出运载体或武器位置、（ ）、

（ ）与姿态角等信息。（ ）

A.航向

B.速度

C.控制技术

D.计算机技术

8、惯性测量单元（IMU）是（ ）和（ ）结合。（ ）

A.速度传感器

B.惯性加速度



C.加速度传感器

D.陀螺仪

9、GPS+IMU 为（ ）的空间位置和（ ）发射姿态提供高精度定位，建立激光雷

达云点的三维坐标系。（ ）

A.毫米波雷达

B. 脉冲

C.激光雷达

D.视觉传感器

10、惯性导航系统的优点有哪些？（ ）

A.不依赖于任何外部信息

B.可全天候在全球任何地点工作

C.隐蔽性好

C.不受外界电磁干扰

11、惯性导航技术主要包括（ ）。

A.陀螺技术

B.加速度计技术

C.航位推测技术

D.惯性测量技术

12、加速度计按敏感加速度输入轴个数分为（ ）、（ ）、（ ）加速度计。

（ ）

A.单轴

B.双轴

C.三轴

D.四轴

13、捷联系统具有( )、 可靠性高、（ ）、 体积小、（ ）、维护方便、（ ）

等优点。（ ）

A.结构紧凑

B.质量轻

C.功耗低



D.成本低

14、加速度计按输出轴的支撑方式分为（ ）、气浮、（ ）、（ ）及（ ）

等加速度计。（ ）

A.液浮

B.挠性

C.磁悬浮

D.摆式

15、惯性导航系统（INS）是（ ）来计算载体的相对位置的一种定位技术。( )

A.惯性测量单元（IMU）的角度

B.惯性测量单元（IMU）的加速度

C.惯性测量单元（IMU）的角动量

D.惯性测量单元（IMU）的速度

16、惯性导航系统组成模块包括（ ）

A.惯性测量单元

B.机械力学编排模块

C.信号预处理单元

D.速度测量单元

17、陀螺仪按陀螺转子主轴所具有的进动自由度数目可分为（ ）陀螺仪和（ ）

陀螺仪。（ ）

A.二自由度

B.单自由度

C.三自由度

D.四自由度

18、加速度计按照输入与输出的关分为（ ）、（ ）及（ ）。（ ）

A.普通型加速度计

B.二次积分型加速度计

C.积分性加速度计

D.挠性摆式加速度计

19、惯性导航系统在一定的初始条件下可以实时推算（ ）



A.速度

B.位置

C.加速度

D.姿态

20、惯性导航系统缺点（ ）

A.误差随时间而增大

B.长期精度差

B.价格较昂贵

D.不能给出时间信息

三、判断题

1、惯性导航系统（INS）是一种利用角度传感器测量载体的角速度信息，并结合

给定的初始条件实时推算速度、位置、姿态等参数的自主式导航系统。（ ）

2、惯性导航系统（INS）是利用惯性测量单元（IMU）的角度和加速度信息来计

算载体的相对位置的一种定位技术。（ ）

3、IMU 利用陀螺仪或加速度传感器等惯性传感器的参考方向和初始位置信息来

确定载体位置。（ ）

4、惯性导航系统是一种依托于外在参考系的自主式导航系统。（ ）

5、惯性导航系统可以实时从陀螺仪和加速度计中解算出加速度和位移，从而不

断更新物体当前位置和速度。（ ）

6、惯性导航其特性既不需要向外界辐射信号，也不需要连续接收外部信号。

（ ）

7、全球导航卫星系统是应用最广泛的定位系统，它使用方便，成本低，定位精

度可达到 8米。（ ）

8、惯性导航系统采用加速度传感器和陀螺仪传感器来测量载体参数（ ）。

9、惯性导航既不需要向外界辐射信号，也不需要连续接收外部信号。（ ）

10、加速度计按照按物理原理可分为摆式和非摆式。（ ）

11、陀螺仪是传统意义上的陀螺仪是安装在框架中绕回转体的对称轴高速旋转的

物体。（ ）



12、陀螺仪按陀螺转子主轴所具有的进动自由度数目可分为三自由度陀螺仪和单

自由度陀螺仪。（ ）

13、无人驾驶汽车在处理路径跟随问题时，就能保持极高频率的定位和控制。

（ ）

14、惯性导航由陀螺仪、加速度传感器及软件构成，不能够得到运动载体的速度、

位置和姿态。（ ）

15、在 0~100ms 的周期中，使用 IMU 进行 8次位置的估计，待新的 GPS 定位数据

进来时，则进行修正，以此实现高频率的定位结果输出。（ ）

16、在 GPS 信号丢失或者很弱的情况下，暂时填补 GPS 留下的空缺，用积分法取

得最接近真实的二维高精度定位。（ ）

17、GPS+IMU 为激光雷达的空间位置和毫米波雷达发射姿态提供高精度定位，建

立激光雷达云点的三维坐标系。（ ）

18、惯性技术是现代精确导航、制导与控制系统的核心信息源。（ ）

19、易用性是指系统易于使用和经济、系统的自主性等。（ ）

20、惯性导航系统在无法接收 GNSS 信号或需要高度导航可靠性的应用场合，高

性能的自主 INS 仍具有可替代的作用。（ ）

21、受现代计算机技术快速发展的影响，平台式导航系统将被捷联式惯性导航系

统所替代。 （ ）

22、惯性技术已经成为一国技术水平先进性的重要标志之一。 （ ）

23、随着国民经济和技术水平的进一步发展，未来惯性技术的应用领域不持续扩

展。 （ ）

24、速度传感器和陀螺仪结合，一个解决速度，一个解决方向。（ ）

25、在无人驾驶系统中，GPS 的更新频率一般为 10Hz，IMU 的更新频率一般为

1000Hz。 （ ）

26、有了 100Hz 的稳定定位，无人驾驶汽车在处理路径跟随问题时，就能保持极

高频率的定位和控制。 （ ）

27、在 GPS 信号丢失或者很弱的情况下，暂时填补 GPS 留下的空缺，用积分法取

得最接近真实的三维高精度定位。 （ ）

28、GPS+IMU 为激光雷达的空间位置和脉冲发射姿态提供高精度定位，建立激光



雷达云点的二维坐标系。（ ）

29、惯性导航技术用来实现运动物体姿态和运动轨迹控制的一门技术。 （ ）

30、惯性技术是现代精确导航、制导与控制系统的核心信息源。（ ）


