
针对实际捷联惯导系统中陀螺和加速度计的传递函数相移特性不一致问题，通过分析指出了在角运动环境下容易引起时间不同步
导航速度误差。从系统测试角度提出了辨识加速度计时延的简便方法，即在重力场中进行惯导系统的翻滚试验和惯导解算，建立
加速度计时延与导航速度误差之间的关系，从速度误差中可计算出时延参数。此外，还提出了两种方法对不同步速度误差进行补
偿：一是根据加速度计传递函数模型和外推算法计算时延补偿；二是通过惯导速度更新算法直接补偿。最后，在实验室条件下利
用光纤陀螺惯导系统进行了试验，时延补偿提高了系统的导航精度，验证了理论分析的正确性。
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