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一、 研究目的和方法 

多 GNSS系统选择共同参考星的紧组合模型能够增加冗余观测量，有利于提升 GNSS融合

定位的性能。对于 GPS和目前的 BDS-2系统，由于没有共同的频率，在构建紧组合模型时除

了要处理差分系统间偏差（DISB）外，还需处理由观测值波长不同导致的单差模糊度问题。

BDS 的 GEO 卫星空间位置相对地面变化缓慢，选取 GEO 为参考星时可保证单差模糊度长时间

固定，利用这一特性本文选取 GEO卫星作为参考星，以融合 DISB和单差模糊度，在初始化阶

段或者参考星变化的情况下利用粒子滤波快速获取融合后的载波 DISB，在分析 DISB 稳定性

的基础上提出了一种满秩可估的 GPS/BDS紧组合定位模型。 

二、 主要结果与结论 

GPS/BDS 伪距 DISB 随时间稳定。当参考星不发生变化时，融合后的 GPS/BDS 载波 DISB

也随时间稳定，当参考星发生变化时，载波 DISB发生改变，但采用粒子滤波能够快速获取新

的 DISB。相比于松组合模型，在卫星数较少的情况下基于以上特性提出的紧组合模型能够显

著缩短首次固定时间，提高定位精度。 

三、 主要创新点 

提出了一种新的不同频率 DISB估计和分析方法，并在此基础上建立了顾及 DISB的紧组

合定位模型，该模型能有效提升定位模型的强度，尤其是对遮挡等可视卫星数较少的情况改

进明显，卫星数少于 7颗时定位精度提升可达 60%以上。 

四、 科学意义和应用前景 

文章构建了针对不同频率的紧组合模型，将常规估计共有状态域参数的松组合模式转变

为采用观测域统一函数模型的紧组合模式，实现 GNSS 定位观测冗余的提升和观测结构的优

化，能够显著提升城市峡谷等复杂观测环境下 GNSS 定位性能。 

五、 解决的实际问题 

在城市峡谷等复杂观测环境下 GNSS 定位的精度和可靠性受到观测卫星数的限制，文章

提出的针对不同频率的紧组合模型能够充分利用多 GNSS 的优势，显著提升复杂环境下 GNSS

定位精度和可靠性。 
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