
Sigma系列 测试报告
车规级高精度组合导航系统 INS/DUAL-RTK/ODOM

2026年1月飞迪 FDIsystems 公司在合肥进行了跑车实验，主要测试Sigma产品在GNSS中断情况下的姿态、速度

以及位置漂移的情况。该测试使用猎户Orion9光纤惯性组合导航系统 (10s平滑0.01°/h光纤陀螺，20ug石英加速度计)

作为参考基准同步测试，测试验收了规格书的指标精度，并对航空模式和车载模式的误差进行了对比分析，本报告总

结了相关结果。

High Lights

 车规级惯导双天线厘米级定位定向

 陀螺零偏不稳定性 0.5°/h

 航位推算、航向角0.1˚、姿态0.05˚

 支持里程计/车辆挡位/SLAM/高精地图融合

 动力学模型、安装参数自适应辨识

 全网通4G DTU、免费位置云服务

 导航输出频率1000Hz/500Hz、2GB黑匣子

 RS232&Ethernet/RS422&CAN&PPS接口

 ITAR-free 中国制造

* sigma is a transliteration of the Greek letter sigma =, Proprietary family name for in-car PBOX

FDISYSTEMS



G N SS
C O M PA SS
SATELLITE
C O M PASS

G N SS C om pass is a low -cost all-in-one 
G N SS/IN S navigation and heading solution. 

It provides accurate dual-antenna G PS-based 
heading that is not subject to m agnetic interference 
and can m aintain accurate heading during G N SS 
outages of up to 20 m inutes. 

It features high accuracy RTK positioning and is plug and 
play w ith N M EA 0183, N M EA 2000, and Ethernet interfaces.

P E R F O R M A N C E

A P P LIC A T IO N S

LAN D

K E Y  F E A T U R E S

• M arine N avigation

• H ydrography

• Autonom ous A griculture

• Antenna Targeting

• D ual Antenna H eading

• G PS, G LO N ASS, G alileo &  BeiD ou

• Ethernet &  Serial O p tions

• Easy to interface w ith hydrographic

  packages

SEA

0.4 ° Roll and Pitch

0.2 ° H eading

0.01 m  RTK Positioning

H eave: 5 %  or 0.05 m
(w hichever is great)

ASIL B
IMU
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Sigma测试方法

将测试产品与光纤惯导固定安装在木板上，木板固定在车后备箱位置，两个GNSS天线装在车顶并于测试产品连接，提前用卷

尺测量测试产品到GNSS天线的杆臂以及与汽车后轮中心的杆臂值。开始测试前，先绕口子型跑车用自带的算法计算测试产品

以及双天线相对于车体的安装误差角，从而将产品以及双天线与汽车对齐，用于NHC滤波；正式测试时，用零偏稳定性0.01°/h

的光纤惯导作为姿态参考，用厘米级RTK作为速度位置参考，首先静止10分钟进行光纤对准，然后开始绕下图地图所示的路线

进行跑车测试：

系列特点

Sampling8khz,
calibration
Signal
Processing

FFT 500hz

跑车测试过程中，组合导航收敛后，手动关闭GNSS/INS组合导航，从而进行纯

惯导推算，包含有NHC滤波以及没有NHC滤波的情况，下面简称为条件A(开启

NHC滤波)和条件B(关闭NHC滤波)；条件A利用载体在垂直和侧向速度为0作为

约束来限制INS速度和位置的发散，属于虚拟参考，并没有用到其他任何传感器

作参考，只要有IMU就能实现，因此条件A属于纯惯导推算(车载模式)；条件B也

可以称为纯机械编排推算(航空模式)，即没有任何观测源对数据进行修正，属于

最能考验INS性能的模式；

每组测试记录不同组合条件下的一圈路线的导航数据，导航数据包括：

 测试产品的横滚、俯仰、偏航、速度、位置数据，速度和位置数据通过杆臂

映射到GNSS天线相位中心；

 RTK(厘米级)的速度、位置数据(GNSS天线相位中心速度位置参考)；

 光纤惯导的横滚、俯仰、偏航数据(姿态参考)；

3 Axis Accelerometers
15ug

3 Axis Gyroscopes
0.5°/h

Temperature Sensor

Sensor

1KhzSampling,
calibration,
Signal,
Processing

Aiding Equipments
» RTCM ODOM SLAM 高精地图

DATA FUSION

SPKF@500Hz
Navagtion
output

多星多频1408通道-DualAnts-RTK

4G DTU

RTK基站 飞迪位置服务

No Export
Restriction

2-year
Warranty

Ethernet
/RS422

USB

GPIO

CAN

RS232

SYNC

Clock & Interrups

Blackbox-2G



测试数据

跑车测试按条件A，B分类，共2类，每个类型测试3组。每组数据记录完成后，将参考数据减去测试产品数据的姿态误差，速度

误差以及位置误差按10s，30s，60s、300s和终点时刻记录在下面的表格里。由于路线上存在红绿灯，因此跑一圈时间不固

定，大约在9-13分钟之间，总路程大约为4.9km。具体时间以每组曲线数据的横坐标为准。本测试数据不做特殊说明测量值均

为6σ 峰峰值。

姿态误差曲线

1 垂直参考模式，或磁力计辅助，无GNSS辅助姿态精度。2 SP GNSS单点定位模式，充分的运动情况下，良好GNSS接收条件 ；

3 RTK 差分固定解厘米级定位模式 充分的运动情况下，良好的GNSS接收条件以及RTCM输入

4 磁偏角补偿，适当的磁场环境和已经进行软磁和硬磁的补偿校准； 5 海洋船舶版本使用
* Allan方差 标准测试环境. 温度标定范围是-40°C 至 85°C

条件A(开启NHC滤波)车载模式 条件B(关闭NHC滤波)航空模式

GNSSS 失 锁

时间误差类型
10s 30s 60s 300s

终点时刻

900-

2200s

GNSS失锁时间

误差类型
10s 30s 60s 300s

终点时刻

900-

2200s

横滚第一组° -0.01 -0.002 0.018 0.035 0.005 横滚第一组° -0.0053 -0.021 -0.029 -0.064 -0.164

横滚第二组° 0.011 0.027 -0.002 0.006 0.024 横滚第二组° -0.006 -0.024 -0.007 0.017 0.039

绝对值平均° 0.011 0.015 0.01 0.021 0.015 绝对值平均° 0.0057 0.023 0.018 0.041 0.102

俯仰第一组° 0.017 0.083 0.103 -0.11 -0.285 俯仰第一组° -0.0079 -0.007 0.015 -0.018 0.035

俯仰第二组° 0.013 0.049 0.013 -0.033 -0.077 俯仰第二组° -0.028 -0.019 0.0016 -0.0047 -0.017

绝对值平均° 0.015 0.066 0.058 0.072 0.18 绝对值平均° 0.018 0.013 0.0083 0.011 0.026

航向第一组° 0.007 0.091 0.228 0.223 -0.014 航向第一组° -0.019 -0.013 0.032 -0.232 -0.77

航向第二组° -0.012 -0.034 -0.032 -0.034 -0.467 航向第二组° -0.0054 -0.064 -0.16 -0.156 0.03

绝对值平均° 0.003 0.063 0.13 0.129 0.241 绝对值平均° 0.012 0.039 0.096 0.194 0.4

水平速度第一组m/s 0.06 0.207 0.636 0.404 1.57 水平速度第一组m/s 0.045 0.094 0.063 1.29 3.26

水平速度第二组m/s 0.045 0.117 0.116 0.04 0.0096 水平速度第二组m/s 0.024 0.078 0.095 2.92 4.55

绝对值平均m/s 0.053 0.162 0.376 0.222 0.79 绝对值平均m/s 0.035 0.086 0.079 2.11 3.91

垂直速度第一组m/s -0.052 0.0005 -0.084 0.089 0.012 垂直速度第一组m/s 0.11 0.011 -0.07 -0.09 0.48

垂直速度第二组m/s -0.014 0.037 -0.049 0.035 -0.00037 垂直速度第二组m/s 0.042 0.045 -0.055 0.064 0.52

绝对值平均m/s 0.033 0.019 0.067 0.062 0.006 绝对值平均m/s 0.076 0.028 0.063 0.077 0.5

水平位置第一组m 0.025 1.58 3.13 30.12 29.31 水平位置第一组m 0.05 1.01 2.36 160.83 706.85

水平位置第二组m 0.02 1.17 2.3 17.83 71.71 水平位置第二组m 0.07 1.58 4.77 358.63 985.71

绝对值平均m 0.023 1.38 2.72 23.98 60.51 绝对值平均m 0.06 1.3 3.57 259.73 746.28

高程位置第一组m 0.006 -0.078 -0.48 -4.77 -14.49 高程位置第一组m 0.10 0.63 1.58 14.2 23.67

高程位置第二组m 0.04 0.39 -0.42 -2.11 -15.75 高程位置第二组m 0.08 0.84 2.55 18.82 31.52

绝对值平均m 0.023 0.23 0.45 3.44 15.12 绝对值平均m 0.09 0.74 2.07 16.51 27.6

条件A下的航姿误差曲线
A条件第一组

A条件第二组

条件B下的航姿误差曲线
B条件第一组

B条件第二组



结论

条件A和条件B跑车记录的水平位置推算轨迹

：

NHC对导航误差影响

水平误差/总里程 \测试条件 A B

第一组
0.59% 14.42%

第二组
1.46% 20.11%

平均值
1.02% 17.27%

条件A(开启NHC滤波)车载模式
GNSS失锁时

间误差类型
10s 30s 60s 300s

终点时刻

900-2200s

横滚°
0.011 0.015 0.01 0.021 0.015

俯仰°
0.015 0.066 0.058 0.072 0.18

航向°
0.003 0.063 0.13 0.129 0.241

水平速度m/s
0.053 0.162 0.376 0.222 0.79

垂直速度m/s
0.033 0.019 0.067 0.062 0.006

水平位置m
0.023 1.38 2.72 23.98 60.51

高程位置m
0.023 0.23 0.45 3.44 15.12

条件B(关闭NHC滤波)航空模式
GNSS失锁时间误

差类型
10s 30s 60s 300s

终点时刻

900-2200s

横滚°
0.0057 0.023 0.018 0.041 0.102

俯仰°
0.018 0.013 0.0083 0.011 0.026

航向°
0.012 0.039 0.096 0.194 0.4

水平速度m/s
0.035 0.086 0.079 2.11 3.91

垂直速度m/s
0.076 0.028 0.063 0.077 0.5

水平位置m
0.06 1.3 3.57 259.73 746.28

高程位置m
0.09 0.74 2.07 16.51 27.6

旋转误差\条件 A B 平动误差\条件 A B

10s横滚误差° 0.011 0.0057 10s水平速度误差m/s 0.053 0.035

30s横滚误差° 0.015 0.023 30s水平速度误差m/s 0.162 0.086

60s横滚误差° 0.01 0.018 60s水平速度误差m/s 0.376 0.079

300s横滚误差° 0.021 0.041 300s水平速度误差m/s 0.222 2.11

最终横滚误差° 0.015 0.102 最终水平速度误差m/s 0.79 3.91

10s俯仰误差° 0.015 0.018 10s垂直速度误差m/s 0.033 0.076

30s俯仰误差° 0.066 0.013 30s垂直速度误差m/s 0.019 0.028

60s俯仰误差° 0.058 0.0083 60s垂直速度误差m/s 0.067 0.063

300s俯仰误差° 0.072 0.011 300s垂直速度误差m/s 0.062 0.077

最终俯仰误差° 0.18 0.026 最终垂直速度误差m/s 0.006 0.5

10s航向误差° 0.003 0.012 10s水平位置误差m 0.023 0.06

30s航向误差° 0.063 0.039 30s水平位置误差m 1.38 1.3

60s航向误差° 0.13 0.096 60s水平位置误差m 2.72 3.57

300s航向误差° 0.129 0.194 300s水平位置误差m 23.98 259.73

最终航向误差° 0.241 0.4 最终水平位置误差m 60.51 746.28
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从实际测试数据看，无论是车载和航空模式，

Sigma均具有出色的性能满足指标规格（规格书中指标

均为1σ RMS值）。在打开NHC（条件A）滤波的情况

下，横滚和俯仰精度与不打开NHC精度相近，航向精度

低于不打开NHC滤波；故需要更好的航姿精度可以使用

航空模式（条件B）。

航姿精度 规格书 测试结果(GNSS失锁10S)

横滚° RMS 0.05° 0.00095°

俯仰° RMS 0.05° 0.003°

航向° RMS 0.08° 0.002°

对于最能考验INS性能的纯机械编排推算的条件B，

在60s内的横滚角和俯仰角误差基本在0.05°以内，航向

误差角在0.1°以内；在60s内，不打开NHC滤波的水平速

度和水平位置精度要略好于打开NHC滤波的精度，在这

之后随着测试时间的增加，不打开NHC滤波的速度和位

置精度迅速变差，而打开NHC滤波的速度和位置精度缓

慢变差；最终在跑完一圈4.9km的三次平均测试中，两

者每公里的平均误差分别为1.02%和17.27%，NHC滤波

将位置误差较少了94%。

从原理上分析，NHC利用载体在垂直和侧向速度为

0作为约束来限制INS速度和位置的发散，在模型正确的

情况下速度和位置精度是优于不开NHC融合的，和测试

基本吻合；但是实际测试中，侧向/垂向速度的变化与众

多复杂影响相关，比如产品和载体的安装误差角，比如

载体在转弯以及颠簸场景，存在侧滑等不符合垂直和侧

向速度为0的情况，可能会错误估计速度和位置误差；但

是从整个时间轴上看，其限制速度位置误差发散的作用

是远大于不打开NHC滤波的。因此在GNSS失锁的情况

下，车载模式NHC约束可以获得更好的位置定位精度。

两种条件下导航误差平均值对比

本测试数据不做特殊说明测量值均为6σ 峰峰值。



FDISYSTEMS
Your Partner in Navigation Systems.

安徽飞迪航空科技有限公司(FDIsystems)是使用最新MEMS传感器和GNSS技术的高性能惯性导航系统的领先开发和制造

商。自2018年成立以来，为自主驾驶、航空、海洋和工业机器人、教育等行业的系统集成商提供了针对SWaP-C约束优

化的嵌入式导航解决方案。FDIsystems在多源信息融合和传感器校准技术方面拥有独特的专业知识。团队来自中国科

大，在航空航天和海军舰艇应用领域有着多年的技术和研究经历。

FDIsystems是一家专注导航技术和产品的公司，产品包含惯性、卫星、视觉、激光雷达等导航系统。

FDIsystems Technologies

中国合肥市铭传路和永和路交叉口科大硅谷肥西园区B1栋501
230088,CN

tel +86 15656549568
0551 - 67160686

Web fdisystems.cn
Sales sales@fdisystems.cn

fdi.fdisystems.cn
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