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ＧＰＳ软件接收机的构建及其精频捕获算法的实现
祝雪芬 　陈熙源 　李滋刚

（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：介绍了一种ＧＰＳ软件接收机的设计方法．该设计采用软件无线电设计理念，主要包括前端模块、捕获模
块、跟踪模块、同步模块、导航解算模块以及其他辅助模块．捕获模块采用基于圆周相关的捕获算法，通过 ＦＦＴ
（快速傅立叶变换）分别作用于输入信号和本地码信号将运算变换到频域内处理．该算法可得到 Ｃ／Ａ码起始相
位和分辨率为１ｋＨｚ的载波频率信号，但此载波频率精细度差，不能直接用于跟踪环路．为提高载波频率分辨
率，采用基于相位关系计算的精频估计算法．实验表明应用精频捕获算法得到的载波精频估计误差在几赫兹以
内，可直接用于后续跟踪环路．
关键词：ＧＰＳ软件接收机；捕获算法；圆周相关；精频估计
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