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摘　 要: 随着差分定位技术的发展ꎬ 全球导航卫星系统的定位精度有了很大的提高ꎮ 本文介绍了差分定位的

原理ꎬ 利用本实验室的标准基站ꎬ 在现有静态校准的基础上ꎬ 通过采用一种旋转机构ꎬ 使差分定位双天线产生圆

周的相对运动ꎬ 从而实现对差分定位定向接收机的动态校准ꎮ
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０　 引言

全球 导 航 卫 星 系 统 ( Ｇｌｏｂａｌ Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ Ｓａｔｅｌｌｉｔｅ
Ｓｙｓｔｅｍꎬ ＧＮＳＳ)在军事、 交通运输、 精密授时及大地测

量等国民经济各领域得到广泛的应用[１－２]ꎬ 国内外主要

的卫星定位产品的单点定位精度可以达到 ３ ｍꎬ 随着差

分技术在卫星定位系统中的应用ꎬ 差分定位接收机的

定位精度得到了很大的提高ꎬ 国内外主流产品的差分

定位精度可以达到 １ ｃｍ 以内ꎮ 目前ꎬ 对卫星定位产品

定位精度的计量校准主要是静态精度校准ꎬ 通过标准

的大地坐标基站ꎬ 可以实现对单点定位和差分定位进

行静态校准[３－４]ꎬ 而实际使用中多数情况是在运动条件

下ꎬ 因此对卫星定位产品进行动态计量校准是十分必

要的ꎮ

１　 差分定位原理

差分定位原理[５－６]是在某一观测范围内使用两台及

以上的卫星定位接收机同时接收导航卫星信号ꎬ 将一

台安放在位置坐标已知的基准点上作为基准站ꎬ 其他

的接收机则作为移动站进行测量ꎬ 基准站接收机所测

得的三维位置与该点已知坐标值进行比较ꎬ 便可获得

卫星定位数据的修正值ꎬ 然后将这些修正数据通过数

据链发送给覆盖区域内的移动站ꎬ 用来修正移动站的

定位结果[７－８]ꎮ 差分定位原理如图 １ 所示ꎮ

图 １　 差分定位原理图

２　 差分定位接收机动态校准

利用现有的短基线场ꎬ 通过在一个旋转钢梁的中

心与一端分别安装基准站和移动站构建如图 ２ 所示的
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差分定位接收机校准装置ꎬ 安装基准站的对中杆通过

轴承与钢梁连接ꎬ 钢梁可以围绕中心点进行转动ꎬ 在

钢梁等距离的两端分别安装被校准的移动站天线ꎬ 通

过旋转钢梁ꎬ 实现移动站运动过程中的时时测量ꎬ 得

出移动站的坐标轨迹后ꎬ 计算出移动站与基准站的距

离 Ｂꎬ 通过与钢梁上基站与移动站的标准距离 Ａ 比较

可以实现对差分定位接收机的动态校准ꎮ

图 ２　 差分定位接收机结构框图

通过选取某型卫星接收机作为试验对象ꎬ 该接收

机可以实现动态差分定位ꎬ 差分定位最大允许误差 １
ｃｍꎮ 按设备使用要求ꎬ 将基准站接收天线安装在标准

点上ꎬ 移动站安装在钢梁一端、 数据线和计算机正确

连接ꎬ 启动电源和相应的数据测量软件ꎬ 将标准点的

大地坐标写入基准站ꎬ 移动站数据更新率设置为 １ Ｈｚꎮ
在系统进入定位状态后ꎬ 旋转钢梁围绕标准点进行转

动ꎬ 记录并保存移动站接收机不少于 ２０ ｍｉｎ 的观测数

据作为一组测量值ꎬ 得到移动站每个点的经度、 纬度、
高程实际测量值ꎬ 经坐标变换后计算移动站每个坐标

点与标准点间的距离差ꎬ 通过计算实测距离的平均值

与标准距离差ꎬ 得到差分定位接收机的测量误差ꎮ 对

该卫星接收机的校准结果进行处理后ꎬ 得到差分定位

接收机动态校准结果(如表 １)与移动站相对基准站坐

标分布(如图 ３ 所示)ꎮ

表 １　 差分定位接收机动态校准结果

采样率
/ Ｈｚ 采样点

两点间标准
距离 / ｍ

测量值的
平均值 / ｍ 误差 / ｍ 标准偏差 / ｍ

１ １２００ １􀆰 ５００ １􀆰 ５０１ ０􀆰 ００１ ０􀆰 ００５

通过本装置对改型差分定位接收机校准后ꎬ 得到

测量误差为 ０􀆰 ００１ ｍꎬ 测量结果的标准偏差为 ０􀆰 ００５
ｍꎬ 表明该旋转装置的性能指标可以满足差分定位接收

机动态校准的需求ꎮ

３　 结论

差分定位技术通过利用基准站接收机和移动站接

收机共同观测卫星信号ꎬ 通过卫星信号的相关性来消

图 ３　 移动站坐标分布图

除或削减定位误差ꎬ 使差分定位接收机在国民经济各

领域得到广泛的应用ꎮ 本文利用已建成的标准基站ꎬ
在现有定位接收机静态校准的基础上ꎬ 通过安装在基

准点上的旋转钢梁ꎬ 产生圆周运动轨迹ꎬ 实现了对差

分定位接收机的动态校准ꎮ
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