


0 地文导航原理与船位线

地文导航系统基本原理

船位线及其类型
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0 地文导航基本方法

根据船位线理论，组合设计不同的定位方法1



地文导航基本方法
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观测者在观测时，动作既要准确，又要迅速，

从而保证同时性。

方位定位原理



地文导航方法分类

地文导航就是利用罗经、测距仪、六分仪等观测仪

器测定陆标的方位、距离和水平角，并按一定法则确定

船位。

罗经 六分仪测距仪



移线定位法观测物标的同时性问题

1

 三个关键信息

罗经测量方位 测距仪测量距离 六分仪测量水平角

确定方位船位线 确定水平角船位线确定距离船位线

两标方位法定位

三标方位法定位

地文导航方法分类

距离法定位

一方位一距离法定位

三标两角定位
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式中 :

由经度差和东西距的关系式：

secW   

两标方位法
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即：

由经度差和东西距的关系式：

secW   

两标方位法
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两标方位法

?

根据观测船位和推算船位，

求出船位经纬度修正量：
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A(φA,λA)

M1(φ01, λ01)

M2(φ02,λ02)
M3(φ03,λ 03)

B( φB，λB)

C(φC,λC)

三标方位法

用罗经观测三个物标方位来确定船位的方法。

两标方位法方法简单，

但很难判断定位结果的正

确性。



3 三标方位法

用罗经观测三个物标方位来确定船位的方法。

A(φA,λA)

M1(φ01, λ01)

M2(φ02,λ02)
M3(φ03,λ 03)

B( φB，λB)

C(φC,λC)

如果存在大误差三角

形，则需检查原因，如认

错物标、看错读数等。



3 三标方位法

用罗经观测三个物标方位来确定船位的方法。

A(φA,λA)

M1(φ01, λ01)

M2(φ02,λ02)
M3(φ03,λ 03)

B( φB，λB)

C(φC,λC)

对于小误差三角形，可

采取求取三个船位坐标算术

平均值的方法得到观测船位。



3 三标方位法

用罗经观测三个物标方位来确定船位的方法。
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3 两标距离法

测定船舶至两个物标距离，得出距离船位线，实现定位的方法。

根据三角形内角计算方法可得：
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根据两点之间的距离及坐标方位
角公式，可得：
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3 两标距离法

测定船舶至两个物标距离，得出距离船位线，实现定位的方法。
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根据：

最终求得船舶P的坐标 ( , )X Y



3 一方位一距离法

根据所测物标方位，做过物标的逆方位线，得到方位船

位线 AM。以物标为始点，在方位船位线上量取所观测的距

离D，从而实现定位的方法。
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船位确定公式为： A

A

  

  

  


  

M(φ,λ)

D

A(φA,λA)

F

Fm

φ

一方位一距离法

位置修正量计算公式为：
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• 对于近距离的物标，可以直接用所观测的距离和方位的数值

• 对于远距离的物标，则需考虑大圆修正量
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利用六分仪同时测定三个物标之间的两个水平角确定

船位的方法，其定位精度较高。

三标两角法



三标两角法

船位确定公式为：
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三标两角法

船位确定公式为：
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3 移 线 定 位
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• 直线位置线转移方法

移 线 定 位

 转移位置线的方法
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• 直线位置线转移方法

移 线 定 位

 转移位置线的方法
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转移位置线



• 圆弧位置线转移方法

移 线 定 位

 转移位置线的方法
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D
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CA/CG0800 0800-0900

M’M
圆弧位置线的转

移，其核心问题

是正确转移圆弧

位置线的圆心。



移 线 定 位

 单标方位移线定位
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