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如何进行姿态矩阵更新？

姿态矩
阵更新

欧拉角法

四元数法

方向
余弦法



Ø 什么是四元数？ 

四元数的定义

姿态矩阵用四元数表示

四元数微分方程

一、四元数法(Quaternions)

Ø 和姿态矩阵有什么关系？

Ø 怎么求四元数？



3. 姿态矩阵更新

Ø 1. 四元数定义
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广义复数表示法

三角表示法

物理意义：b系是由t系经过无中间过程的一次
性旋转形成的，Q包含了这次旋转的全部信息。
u为旋转轴，θ为转过的角度。

一、四元数法(Quaternions)



3. 姿态矩阵更新

Ø 2. 姿态矩阵用四元数表示
四元数的性质
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一、四元数法(Quaternions)
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3. 姿态矩阵更新

Ø 3. 姿态矩阵用四元数表示
1  R' Q R Q③转动四元数： 存在一个四元数Q，使

其中R绕u轴转过�到R’
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一、四元数法(Quaternions)

R C Rn n b
b



3. 姿态矩阵更新

Ø 3. 姿态矩阵用四元数表示
1  R' Q R Q③转动四元数： 存在一个四元数Q，使

其中R绕u轴转过�到R’
1n b   R Q R Q

   
   
   

2 2 2 2
0 1 2 3 1 2 0 3 1 3 0 2

2 2 2 2
1 2 0 3 0 1 2 3 2 3 0 1

2 2 2 2
1 3 0 2 2 3 0 1 0 1 2 3

2 2
2 2
2 2

n
b

q q q q q q q q q q q q
q q q q q q q q q q q q
q q q q q q q q q q q q

     
       
      

C

 �0 + �1� + �2� + �3� ⊗  ��� + ��� + ��� 
⊗  �0 − �1� − �2� − �3� 

一、四元数法(Quaternions)

R C Rn n b
b
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Ø 4. 四元数微分方程
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一、四元数法(Quaternions)



3. 姿态矩阵更新

   1
= ω C ω ω


 b n n n

ib b ie en

陀螺仪测量 迭代过程中
上一步已知值

地球自转角速度
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Ø 4. 四元数微分方程

一、四元数法(Quaternions)
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3. 姿态矩阵更新
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Ø 4. 四元数微分方程

一、四元数法(Quaternions)
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