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	论 文 概 要
1、 研究目的和方法
本文旨在利用提出的先进的卡尔曼滤波环路，估计GNSS BOC信号跟踪过程中的状态变量，包括载波相位误差、码相位误差、副载波相位误差、载波角频率及载波角频率变化率，使GNSS接收机能在高动态环境下稳定地跟踪GNSS新体制BOC(m,n)信号。本文主要采用仿真实验及蒙特卡罗方法验证提出的算法。
2、 主要结果与结论
通过仿真实验表明，在排除了低载噪比环境对GNSS接收机信号跟踪性能影响的前提下，提出的卡尔曼滤波环路能稳定跟踪加速度为10g到100g的BOC(m,n)信号，且环路的跟踪精度并未随着信号加速度的增加而降低。实验结果验证了提出的算法能有效消除动态应力对BOC信号跟踪的影响，大幅度提升接收机对高动态BOC信号的跟踪性能，提高了GNSS接收机跟踪高动态BOC信号的鲁棒性和跟踪精度。
3、 主要创新点
利用分数阶傅里叶变换估计GNSS信号的加速度，将估计得到的加速度送入提出的卡尔曼滤波环路辅助环路跟踪过程，实现了GNSS接收机在高动态环境下稳定跟踪新体制BOC信号的技术突破。
4、 科学意义和应用前景
本文提出的算法验证了单一的卫星导航系统替代组合导航系统跟踪高动态GNSS新体制信号的可行性，有利于降低高动态导航系统的研发成本；可用于北斗“二号”卫星导航信号、GPS L1C、Galileo E1等众多新体制GNSS信号高动态环境下的跟踪，具有一定的应用前景。
5、 解决的实际问题
随着GNSS现代化的发展，卫星导航系统已广泛使用BOC调制方式的导航信号。利用本文提出的算法，仿真实现了在高动态环境下对BOC(1,1)和BOC(6,1)信号的稳定跟踪，为基于BOC信号的高动态弹载卫星导航提供理论依据。
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