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第1章 Kalman 滤波方法 

§1-1 滤波的基本概念 

§1-2 动力学模型和观测模型 

§1-3 Kalman 滤波一般解算原理 

§1-4 Kalman 滤波应用 

第2章 抗差估计理论 

§2-1 抗差估计综述 

§2-2 抗差 M 估计原理及影响函数 

§2-3 参数平差模型的抗差解 

§2-4 抗差估计的验后方差-协方差估计 

§2-5 双因子相关观测抗差估计理论 

第3章 随机模型误差补偿法 

§3-1 附加方差协方差矩阵滤波算法 

§3-2 模型误差协方差矩阵的自适应估计 

§3-3 先验协方差矩阵的开窗估计法 

§3-4 渐消滤波原理及理论分析 

第4章 含有色噪声的滤波 

§4-1 白噪声和有色噪声基本概念 

§4-2 系统噪声为有色噪声而观测噪声为白噪声情形 

§4-3 系统噪声为白噪声而观测噪声为有色噪声情形 

§4-4 动态定位有色噪声影响函数 

§4-5 动态定位中有色噪声拟合 

第5章 抗差自适应滤波 

§5-1 自适应滤波解的性质 

§5-2 抗差自适应 Kalman 滤波原理 

§5-3 抗差自适应滤波与渐消滤波的综合比较 

§5-4 多因子抗差自适应滤波 

第6章 Kalman 滤波在边坡变形监测中应用 

§6-1 概述 



§6-2 边坡动态模型和观测模型的建立 

§6-3 基于 Kalman 滤波的边坡变形预报 

§6-4 实例分析 

第7章 数据融合理论及应用 

§7-1 联邦滤波原理及其分析 

§7-2 几种最优融合定位算法 

§7-3 动静态数据融合及应用 

§7-4 实例分析 

 

课程目标 
了解最优估计理论及方法，掌握最优滤波方法在大坝、边坡形变监测领域的工

程应用。 

教学要求 
1、 分组讨论交流 

2、 完成一篇专题论文 

先修课程 测量评差, GPS 原理与应用，概率统计与可靠性理论 

参考书目 《变形监测新方法及其应用》何秀凤 科学出版社，2007 
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