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基于时间相对定位理论的周跳探测方法

喻国荣　　生仁军
（东南大学交通学院，南京 ２１００９６）

摘要：提出了一种有效的用于高精度 ＧＰＳ定位或导航的周跳探测方法，该方法基于动态高采样率
的假设，则时间单差观测值中的各种误差很小以至可以忽略不计，且模糊度参数值应当为零，如果

发生周跳，模糊度参数的估值就是周跳，所以周跳可作为未知参数加到时间相对定位方程中进行估

计．因为时间单差观测值是由同一接收机在不同位置不同历元获得的观测值，如果时间单差点位方
程如同传统测站单差方程那样线性化，将导致设计矩阵秩亏，为获得稳定的线性化方案，分析了时

间相对定位方程，引入了虚观测值的概念．车载试验数据处理结果表明，基于时间相对定位理论的
周跳探测方法可以探测到一周量值的周跳．结果还显示：如果２颗卫星过于接近，其对站星几何图
形的影响是等价的，从而给周跳探测带来困难甚至可能得出错误结论；不同卫星发生的周跳也通过

站星几何图形影响周跳探测．
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