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内容概要

何秋生编写的《GNSS接收机基带信号处理算法》主要介绍全球卫星导航系统(GNSS)接收机基带信号
处理算法和相应的电路结构。
全书分为7章，共介绍了有关GPS的C／A码和Galileo的E1码的11种不同的基带信号处理算法，包括本地
信号的产生、捕获和跟踪算法、抗远近干扰及抗多径干扰算法等。
捕获算法包括串并行相关捕获算法、改变积分长度提高相关处理增益的捕获方法、匹配滤波捕获算法
及快速捕获算法、弱信号的捕获算法等。
跟踪算法包括多径干扰下的码跟踪算法、抑制互相关的高灵敏度码跟踪算法等。
本书中还讨论了实现相关算法的电路结构及算法的仿真结果和结论。
《GNSS接收机基带信号处理算法》适用于从事扩频通信、卫星导航接收机技术研究和设计的人员阅
读、使用，也可以作为高等学校信息与通信工程，以及电子科学与技术专业的研究生的教学参考书。
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章节摘录

版权页：   插图：   2）可以用于捕获的最大数据长度 在捕获信号时，最小的数据长度会因信号的不同
而不同。
同样，可以用于捕获的最大数据长度也不是无限的，会受到两个因素的限制：一是导航电文的限制；
二是多普勒频移的影响。
 由于伪随机噪声码受到导航电文信息的调制，所以导航电文中数据信息的变化会导致伪随机码相位的
变化或伪随机噪声码的不连续，于是可以直接用于捕获的最大数据长度是由导航电文的广播速度限制
的。
对于GPS而言，导航电文的广播速度是50Hz，因此，伪随机噪声码相位将会由于导航电文的调制
每20ms发生一次变化，这样就可以知道在GPS中可以直接使用的最大数据长度应该是10ms。
但是对于Galileo系统而言，其两个通道的情况还有所区别：B通道是一个由导航电文调制一级码的数据
通道，导航电文的广播速度是125bps，利用分析GPS中所用的方法进行分析，可以知道B通道上码的持
续周期是8ms，因此可以直接用于捕获的最大数据长度应该是4ms：而C通道是一个不携带导航电文的
通道，但是在该通道上存在二级码，二级码用于调制一级码，调制后的码周期是100ms，这样C通道从
理论上讲，可以直接用于捕获的最大数据长度是没有限制的。
 下面分析关于多普勒频移对最大数据长度的影响：对于GPS而言，假设允许最大的码偏移是半个码片
，则改变半个码片需要的时间是1/（2×3.17Hz）≈158ms，也就是说，此时最大的数据长度应该不超
过158ms，这远远大于上面所述的10ms；对于Galileo系统的B通道而言，要改变半个码片需要的时间
是1/（2×2.64Hz）≈189ms，这也远远大于B通道要求的4ms和C通道要求的100ms。
 上面分析了可以直接用于捕获的数据长度及限制使用数据长度的因素，但是这并不意味着只能使用上
述长度的数据。
如果采用非相干积分方式，则可用的数据长度从理论上讲是不受限制的。
也可以使用其他长度的数据，如在参考文献[49]中就使用了各种不同长度的数据，只是需要采用不同
的方法来使所用的数据不受到各种限制因素的限制而已。
 3.相关捕获中频率步长的分析 正如前面所说的，为了简便，一般统一使用±5kHz来表示载波的偏移范
围，但是考虑到高速移动的用户也会造成最大的多普勒速度变化，因此在这里确定载波频率的搜索范
围使用±10kHz，这就是在捕获过程中需要搜索的频率范围。
 在士10kHz范围内进行搜索时，所采用的搜索步长的大小与捕获所使用的数据长度有关。
当输入信号和本地复现的信号的相位偏差大于一个载波周期时，两个信号的相关值为0；当两个信号
的相位偏差小于一个载波周期时，这两个信号为部分相关。
因此，如果使用的数据长度为1ms，则1kHz的信号在1ms之内会改变一个周期。
 为了保证在1ms内两个信号的频率相差0.5个周期，频率步长应该选取为1kHz。
同样，如果选10ms的数据用于捕获，则频率步长应该选取为100Hz。
因此，频率步长可以通过捕获所使用的数据长度来确定。
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编辑推荐
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