
◆优点

➢ 伪距改正是在WGS-84坐标上进行的，得到的是直接改正数，所以可到达

很高的精度。

➢ 可提供改正数及变化率，所以在未得到改正数的空隙内能继续精密定位。

➢ 基准站提供所有卫星改正数，用户只需接收４颗卫星信号，结构可简单。

伪距差分



伪距差分
◆缺点

➢ 伪距差分能将两站公共误差抵消，但随用户到基准站距离的增加又出现了系统

误差，这种误差用任何差分法都不能消除。

➢ 基准站和用户站间距离对伪距差分的精度有决定性影响。

➢ 星历提供的卫星钟与接收机时间不精确同步，卫星实际位置和计算位置不一致。

➢ 两地测量误差始终有无法校正的剩余误差。

➢ 卫星位置误差与接收机差分误差成正比关系。

伪距差分



定义模糊度向量，
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◆解算模型的建立

参考卫星

(3+n-1) ×1

载波相位差分



◆载波相位观测值的相关性

假设可视卫星的非差相位观测值（求差之前的载波相位原始观测值）

为独立同分布的随机变量，方差为 。
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对卫星 i、j 分别在测站之间作单差：

相位观测值之间的相关性



相位观测值之间的相关性单差协方差矩阵：
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假定非差原始观测量是不相关的，那么载波相位单差观测值是不

相关的。然而，单差后的相位观测噪声将会被放大。

◆载波相位观测值的相关性

相位观测值之间的相关性



假设得到三颗卫星的单差观测值，其中，参考卫星为k，则
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单差观测值：

双差观测值：

◆载波相位观测值的相关性

相位观测值之间的相关性



双差协方差矩阵：

双差相位观测值之间是相关的。由于参考星卫星的误差将会影响到每一

个双差观测量，因此必须保证参考卫星所对应观测量尽量的小。以抑制

空间信号误差为例，一般选取卫星高度角最大的卫星作为参考星。
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◆载波相位观测值的相关性

相位观测值之间的相关性



在短基线的前提下，由于用户与之间空间信号误差的强相关性，经

过双差之后强相关误差将充分被消除。因此一般我们总是基于相位差是

相互独立的等精度观测值这样的假设来开展工作。

在中长基线前提下，用户与基站之间的空间信号误差呈现出去相关

的特点，因此差分之后仍将以残差形式存在，因此必须考虑相关残差对

解算模型鲁棒性的影响。

解算模型的进一步考虑



◆ LAMBDA：目标

整周模糊度解搜索的代价函数可表示为

物理意义：测量残差的平方和达到最小。
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整周模糊度的实时求解





定位方法 优点 缺点 精度 应用范围

单点定位
一台接收机，实施方
便，数据处理简单

定位精度较差，不能满足
精密定位的需要

20m 任意

伪距差分
精度明显高于单点定
位，能克服一些相关
性强的误差

接收机内部噪声，多路径
等无法消除，需要一个已
知位置的基准站接收机

米级至分米级
(最佳)

50km

载波相位差分
精度高，克服相关和
相关性强的误差

接收机噪声和多路径无法
消除，模糊度求解较复杂，
需要一个已知位置的基准
站接收机

厘米至毫米级
(最佳)

50km

总 结


