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1、 研究目的和方法
    在高动态场景中，传统GNSS接收机通常在跟踪环路中使用大的带宽来追踪快速变化的多普勒频率，因此不可避免地引入了更多的宽带噪声，在低信噪比环境下可能导致环路失锁。同时，鉴别器的非线性效应也是影响高动态性能的一个重要因素。本文提出了一种基于高斯粒子滤波（GPF）的高动态载波跟踪算法。高斯粒子滤波在每一次环路更新中，通过对基于粒子方法的高斯密度进行参数估计，来近似后验概率密度，从而很好地避免了一般粒子滤波算法中粒子退化的问题。为了获得更好的鲁棒性，同时获得更加合理的建议分布，本文还提出了两种优化方法：强跟踪高斯粒子滤波（STF-GPF）和无迹高斯粒子滤波（UGPF）。
2、 主要结果与结论
本文所提出的算法都在不同信噪比条件下进行了仿真，仿真结果表明高斯粒子滤波方法优于传统跟踪方法，同时相比扩展卡尔曼滤波（EKF）和无迹卡尔曼滤波（UKF）能够获得更低的信噪比灵敏度。STF-GPF采用扩展卡尔曼滤波中的一阶线性化来产生建议分步，UGPF采用UKF中的确定性采样以获得更准确的建议分步，两种优化方法相对高斯粒子滤波提高了跟踪精度。
3、 主要创新点
本文提出了新的用于GNSS接收机的载波跟踪算法，在高动态环境下采用基于高斯粒子滤波的方法来获得鲁棒的信号跟踪。STF-GPF将STF和GPF深度结合，获得更好的鲁棒性。通过在GPF结构中使用UKF来产生建议分步，进一步提出了UGPF来提高跟踪精度。仿真结果表明所提出的GPF跟踪环路和两种优化方法明显优于传统方法，同时相比EKF和UKF能够获得更低的信噪比灵敏度。
4、 科学意义和应用前景
参数估计环路一般可化为非线性离散系统模型，现有的非线性滤波方法大都采用近似的方法来解决该问题，而贝叶斯滤波才是非线性系统中理论上最优的滤波算法，粒子滤波是贝叶斯滤波在非线性的实现形式，因此将粒子滤波应用在载波跟踪领域具有广阔的应用前景
5、 解决的实际问题

重采样算法在高动态载波跟踪过程中难以有效遏制粒子退化问题，本文采用的高斯粒子滤波避免了粒子退化问题，同时提高了计算效率，更适用于实时跟踪。
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