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基于狼群算法的 ＧＮＳＳ欺骗干扰识别
孙闽红１，２　邵章义２　包建荣２　余旭涛１

（１东南大学信息科学与工程学院，南京 ２１００９６）
（２杭州电子科技大学通信工程学院，杭州 ３１００１８）

摘要：为解决卫星导航接收机在受到欺骗干扰时难以识别欺骗干扰这一问题，提出了一种基于模型的欺骗
干扰识别方法．首先将干扰机／卫星发射机以及通信信道建模为 Ｈａｍｍｅｒｓｔｅｉｎ模型，然后使用一种新的模型
辨识方法———狼群算法来进行模型参数辨识．将估计得到的模型参数作为特征参数，使用欧氏距离比较法
实现欺骗干扰的识别．仿真实验验证了所提方法的有效性和鲁棒性．结果表明：狼群算法与最小二乘法、迭
代法和蝙蝠算法等其他模型辨识算法相比，虽然在算法时间复杂度上比最小二乘法和蝙蝠算法略高，但具
有更高的模型参数辨识精度和欺骗干扰识别率，甚至在信噪比较低时识别性能也最优．
关键词：全球卫星导航系统；欺骗干扰检测；系统辨识；狼群算法
中图分类号：ＴＮ９７３
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