
电子海图在内河船舶综合导航系统中 的应用探讨

孙继祥

武汉交通职业学院 ， 湖北武汉 ，
４ ３ ００６５

摘 要 ： 船舶综合导航系统是
一种多功能性的系统 ，

为促进系统的柔性集成 ， 设计人员设计出来幵放式的综合导航系统体系结构 ，
通

过信息融合技术可以解决信息过载问题 ， 增强信息的可靠性和精确度 。 在科学技术发展的推动下 ， 船舶综合导航系统的应用范围发生了

改变 ， 内河船舶综合导航系统被研制成功 ，
为船舶在内河水域中自动行驶提供了引导 。 这一任务的实现需要内河电子海图作为基础支撑 ，

由此将电子海图应用于内河船舶综合导航系统中 ， 为船舶的准确定位提供了精确的数据信息 。 本文就电子海图在内河船舶综合导航系统

中的应用进行分析 。
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１ 内河船舶综合导航系统体 系结构分析坐标系 ， 该坐标系能够快速的获取电子海图的数据。

１ ． １群结构獄
综合导航系统的主要结构如下图所示 ：

２ 电子海图在 内河船舶综合导航系统中的应用


！图 的左侧２ ． １ 船舶位置和航向估算中对电子海图的应用

部分是传感器船舶的定位工作是船舶运行中
一

项重要的工作 ，
加强电子海
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部分
，
右侧部 图和雷达图像的匹配可以实时完成船舶定位。 但是在这一过程中

，
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彩 ：色分是执行＿ ，
还需要考虑图像的处理以及电子海囹信息量的存取和计算 。 这种

丨 ”中间表示导航 位置确定方式是基于
一

个假设 ，
在海图和雷达图像之间差别较小
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｜系统需要完成 的情况下可以完成 。 计算结果精确度的提升需要采取有效的方法 ，

關
卜船载计算机的主要任务。 将电子海图距离大于某

一

限定值的回波点加以消除 ， 然后根据留

丨 誠 Ｉ＾ ＾＾ ＾
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其中传感器部 下的雷达点 ， 计算船只的预估位置以及预估艏向修正值以及修正
丨

碟器 ｒ〇 ｉ

＜〇＾ｍ分主要分为 两 值的协方差阵 。 根据信息匹配计算出的船舶位置精度在横向和纵

｜

航向 ＇
速率Ｌ
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种 ，

一种是图 向的位置是不同的 ， 很大程度上 ，
纵向位置精度相对于横向位置
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像传感器 ， 包 精度更为
）
１确 ， 通过将这＿匹０己结果同 彳专感器

；
１量值加以结合 ，

Ｉ

速度 Ｌ＾￣ ＾

ｊ—＊
？ 主机括雷达 、 激光 就可以计算机船舶航向以及船舶位置的最佳数值 。

丨

職 「
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，
还有２ ． ２ 利用电子海图确定雷达目标
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麵一沖是非图像在内河船舶综合导航中 ，

为了确定船舶行驶的状态 ， 通常采
丨

臟 ｒ 丨 １传感器
，
包括 用一沖多目标跟踪算法 ， 随着被跟踪目标数量的不断增加 ， 计算

Ｈ １

速度计 程仪
、

时间也会不断增加 。 在内Ｓ船运行中采用这种跟踪算法需要注意

陀螺 、 ＧＰＳ 接收机 。 雷达在船舶行业的过程中能够显示船舶所处
一

个问题 ， 需要对来 自河岸上的树木以及桥梁等产生的雷达回波

的具体环境以及周围环境的状况 ，
这是一种在在商用内河船舶中 加以处理 。

使用较多的设备 ， 在很短的时间内就可以获得
一个新的雷达图像 ， ２ ．３ 电子海图在航线引导中的应用

并且将其获得的具体图发送到船载计算机 。 陀螺仪主要用来测量为了确保船舶在内ＳＢ１中自动航行 ，
保迎船舶行驶的安全性 ，

船舶的回转速率 。 速度计程仪会给出水的速度测定值 。 ＧＰＳ 接收 需要在内河做出一条实际引导航线。 电子海图存储为这一目标的

机会输出船舶的具体位置坐标 ，
同时还能够为船舶的行驶提供对 实现提供了大量的预知信息 。 通过电子海图能够得到两条最为合

地速度 。 图的右侧位置为执行机构 ，
通过计算机对主机的控制可 适的引导航线 ， 其中一种航线主要用于上水引航

，
另一条航线则

以对船蛇进行调节 。用于下水引航。

整个导航系统的监控主要由导航人员人工实施 。 显示器上会

出现不 同的任务系显示结果 ，
导航人员可以对引航任务进行补充３结语

和修改 ， 只需要利用一个跟踪球和键盘操作系统就可以完成整个船舶在内珂行驶过程中容易受到很多年因素的影响 ，
导致船

引航任务的修改和补充工作 。 综合导航系统的信息源主要来自于 舶的定位无法准确确定 ， 这对船舶行驶安全造成了
一

定的影响 ，

计算机知识库内部存放的知识 ，
这些知识中有大量的信息都是导 电子海图和雷达图像的匹配可以完成船舶的准确定位

，
为船舶行

航人员必须使用的信息
，
而知识库的组成则包括电子海图 、 交通 驶提供了导航信 息。 不仅如此

，
船舶行驶过程中 ， 相关人员需要

规则以及动态模型三个部分 。对传感器的不同数据加以处理 ， 在传感器失灵的情况下容易导致

１ ． ２ 电子海图分析测量误差的出现 ，
利用电子海图可以检测出误差值 ，

从而提高船

船舶知识库组成部分之
一

是电子海图 ， 而电子海图结构也必 舶定位的精确度 ， 为其行驶提供更加科学的数据信息。

须符合综合导航系统的特殊要求 。 电子海图的存储也决定着实时

处理的需求 。 将电子海图同基本的雷达图像进行比较 ，
需要一种 参考文献 ：
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