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极低信噪比环境下含近邻约束的改进唐检测判决算法
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（北京理工大学雷达技术研究所，北京１０００８１）

　　摘　要：极低信噪比环境下的伪码连续波测量雷达初始粗同步捕获过程中，为了增加唐检测判决算法的灵敏

度，除门限条件外，引入前后两次单次检测捕获的伪码相位估计值之差在一定范围内的近邻约束作为上／下行计

数器值增减的条件。通过对唐检测判决过程建立马尔可夫链模型，对引入近邻约束的改进唐检测算法的检测性

能进行了理论分析与推导。仿真结果表明，将近邻约束引入唐检测判决算法，可以在检测概率几乎不变的情况

下，大幅度降低虚警概率，即改进算法明显地增强了对微弱信号的检测能力，且检测速度不受影响。
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０　引　言

　　伪码连续波测量雷达作为空间交会对接过程的测量敏

感器［１］，用于精确测量追踪航天器与目标航天器之间的相

对位置、相对速度和相对姿态，在伪码和载波精确同步的条

件下可以获得距离和速度的高精度测量值，是交会对接测

量系统的关键组成部分。对伪码相位和载波多普勒频率的

初始粗同步过程称为捕获［２３］，能否快速、准确地给出伪码

相位和多普勒频率的估计值是精确同步过程即跟踪的前

提，也是最终实现两航天器安全可靠对接的基础。

动态环境下的伪码捕获，在时间和频率二维平面内进

行搜索，对检测单元利用单次驻留进行判决。在低信噪比

环境下，由于单次驻留判决虚警概率较高，当检测到信号存

在后，要对宣布信号存在的单元利用多次驻留策略进行验

证［４５］，验证阶段通过，才最终宣布捕获成功。通常使用

Ｍ／Ｎ检测
［６］或唐检测判决算法［６７］来完成验证过程。唐检

测判决算法（以下简称“唐检测算法”）是一种依序可变驻留

时间的搜索检测算法，它的计算量适中，相比 Ｍ／Ｎ检测算

法具有更好的检测性能和更快的检测速度［６］，因而得到广

泛应用。

在测量雷达工作的初始阶段，由于两航天器相对距离

远，接收信号极其微弱。此时，可以通过增加唐检测算法的

上行门限值来提高检测算法的灵敏度，但所付出的代价是

检测速度的降低［６］。若上行门限值保持不变，在唐检测算

法中引入近邻约束，即将两次单次检测捕获的伪码相位估

计值（以下简称“伪码相位”）之差在一定范围内，作为上／下

行计数器值增减的约束条件，则可以大幅度压低虚警概率，

进而可以在总虚警概率满足要求的前提下，通过降低检测

门限，提高检测概率。目前尚无文献就引入近邻约束后的

唐检测算法性能变化情况这一问题进行过严格的理论推导



　·１７４６　 · 系统工程与电子技术 第３３卷


　

与定量分析。

文献［８］通过全概率公式推导出唐检测算法检测性能公

式，修正了以往文献［６７］中所使用的唐检测算法检测性能公

式的错误。本文提出将唐检测算法建模为马尔可夫链，基于

此数学模型，得到与文献［８］相同的无近邻约束的传统唐检

测算法检测性能公式。在此基础上，推导出含近邻约束的改

进唐检测算法检测性能公式。通过计算机仿真，与传统唐检

测算法在检测性能和平均驻留次数两方面进行了比较，对理

论推导的正确性及所做改进的有效性进行了验证。

１　唐检测判决算法的马尔可夫链模型

传统唐检测算法的处理流程如下：设上／下行计数器犽

初值为犅，上行门限为犃，本次单次检测结束后（单次检测指

完成一次相关处理并得到伪码相位估计值及对应的检验统

计量），若检验统计量超过判决门限，犽值加１；反之，犽值减１。

当犽值达到上行门限犃时，宣布信号存在，唐检测过程结束；

当犽值减为０时，宣布信号不存在，唐检测过程亦结束。

实际上，可以用具有两个吸收态［９１０］的马尔可夫

链［１１１３］来描述唐检测算法的处理流程。马尔可夫链是一个

离散随机过程，其定义包含一个状态集犛，犛＝｛０，１，…，犿｝，

犿为正整数；一个转移概率矩阵犘，犘中的元素狆犻犼为当前状

态为犻的条件下，下一个状态为犼的概率，有犻，犼∈犛。对所

有犻，犼∈犛，有０≤狆犻犼≤１，以及∑
犃

犼＝０

狆犻犼 ＝１；又若狆犻犻＝１，狆犻犼＝

０（犻≠犼），则称状态犻为吸收态。唐检测器上／下行计数器犽

值的变化过程是一个随机序列犓，记犽的初值为犽０，第狀次

驻留的值为犽狀（狀＝１，２，…），犽在第狀＋１次驻留的值犽狀＋１仅

与第狀次驻留的值犽狀 有关，而与以前的状态无关，即满足：

对任意的时刻狀，对任意的状态犻，犼∈犛，只要时刻狀的状态

为犻，不论过去发生了什么，也不论如何到达犻，下一个时刻

转移到犼的概率一定为

狆犻犼 ＝狆（犽狀＋１ ＝犼狘犽狀 ＝犻，犽狀－１ ＝犻１，…，犽０ ＝犻狀）＝

狆（犽狀＋１ ＝犼狘犽狀 ＝犻） （１）

也就是说，随机序列犓＝｛犽狀，狀＝０，１，２，…｝具有马尔可夫

链的特征。又当犽＝犃或犽＝０时，唐检测过程结束，所以犃

和０可看作两个吸收态。因此，唐检测算法上／下行计数器

犽的值可以用状态空间为犛＝｛０，１，２，…，犃｝，具有犃 和０

两个吸收态的马尔可夫链来描述。

对于具有犃 和０两个吸收态的马尔可夫链，从状态犻

开始，到达吸收态犃停止的概率犪犻（犻＝０，１，…，犃）可以通

过下面的线性方程组［１１］来求解：

犪０ ＝０，犪犃 ＝１

犪犻 ＝∑
犃

犼＝０

狆犻犼犪犼，犻＝１，２，…，犃－
烅

烄

烆 １

（２）

　　设由状态犻到犼＝犻＋１的转移概率为狆，由状态犻到犼＝

犻－１的转移概率为１－狆，则对应的转移概率矩阵犘１ 为

犘１ ＝

０ ０ ０ ０ … ０

１－狆 ０ 狆 ０ … ０

０ １－狆 ０ 狆 … ０

     

０ ０ ０ ０ …

熿

燀

燄

燅１

（３）

　　将式（３）代入方程组（２）可解得

犪犻
（

＝

１

狆
－ ）１

犻

－

（

１

１

狆
－ ）１

犃

－１

，犻＝１，２，…，犃－１ （４）

　　从｛１，２，…，犃－１｝中选取唐检测算法上／下行计数器犽

的初值犅，概率犪犻即为唐检测算法上／下行计数器犽值从犅

开始，到达上行门限犃停止，宣布信号存在的概率。将犻＝

犅，狆＝狆ｄ代入式（４），此时犪犻 即为唐检测算法总检测概率

犘Ｄ，其中，狆ｄ 为 犎１ 假设下（有目标存在）检验统计量大于

门限且捕获的伪码相位正确的概率，称为单次检测概率。

将犻＝犅，狆＝狆ｆａ代入式（４），此时犪犻即为总虚警概率犘ＦＡ，其

中，狆ｆａ为犎０ 假设下（仅有噪声）检验统计量大于门限的概

率，称为单次虚警概率。犘Ｄ 和犘ＦＡ分别如下
［８］：

犘Ｄ
（

＝

１

狆ｄ
－ ）１

犅

－

（

１

１

狆ｄ
－ ）１

犃

－１

，犅＝１，２，…，犃－１ （５）

犘ＦＡ
（

＝

１

狆ｆａ
－ ）１

犅

－

（

１

１

狆ｆａ
－ ）１

犃

－１

，犅＝１，２，…，犃－１ （６）

２　含近邻约束的唐检测判决算法

伪码连续波测量雷达的捕获过程，不仅仅是判决目标

有无的信号检测问题（通过检验统计量是否过门限来判

决），还要对伪码相位和载波多普勒频率两个参数进行估

计，以实现目标的精确测距和测速。在测量雷达工作过程

中，当目标存在时，测量雷达前后两次捕获的伪码相位之差

不应超过一定范围；而目标不存在时，由虚警导致捕获成功

得到的伪码相位是随机的，前后两次捕获的伪码相位之差

不超过一定范围的概率非常小。因此，在唐检测算法中引

入前后两次捕获的伪码相位之差不超过一定范围作为判决

时的约束条件，可以大大降低系统的总虚警概率，从而可以

在总虚警概率满足要求的前提下，通过降低门限，达到提高

唐检测算法灵敏度的目的。基于第２节中对唐检测算法建

立的马尔可夫链模型，下面对含近邻约束的唐检测算法检

测性能进行详细分析。

当上／下行计数器犽值为１时，仅对检验统计量进行门

限判决：若检验统计量大于门限，犽＝犽＋１；否则，犽＝犽－１。

当２≤犽≤犃时，如果本次检测的检验统计量大于门限，且前

后两次单次检测捕获的伪码相位之差在一定范围内，犽＝

犽＋１；如果检验统计量小于门限，或者尽管检验统计量大于

门限，但前后两次捕获的伪码相位之差不在规定范围内，

犽＝犽－１。

前后两次捕获的伪码相位之差的范围犾由接收信号载

波中的多普勒频率来确定。一个伪码周期内（设码周期为

１ｍｓ，含犖 个码片，）由多普勒频率引起的伪码相位偏差为

犖犳ｄ

犳ｕｐ＋犳ｄ
（单位：码片／ｍｓ），其中，犳ｄ 为多普勒频率；犳ｕｐ为载

波频率。设完成一次单次检测的时间为犜ｍｓ，则在此时间
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段内由多普勒引起的伪码相位偏差为
犜犖犳ｄ

犳ｕｐ＋犳ｄ
（单位：码

片），则有犾＝
犜犖犳ｄ

犳ｕｐ＋犳ｄ
（·表示向上取整）。

需要说明的是，当经过多次单次检测后，犽值再次为１

时，仍仅对检验统计量进行门限判决，而不对本次与上次捕

获得到的伪码相位进行比较，这样可以使状态犻＝１时的转

移概率保持一致。

上／下行计数器犽值从１开始，到达上行门限犃 停止

时，含近邻约束的唐检测算法上／下行计数器犽值变化的转

移概率矩阵犘２ 为

犘２ ＝

０ ０ ０ ０ ０ ０ … ０

１－狆 ０ 狆 ０ ０ ０ … ０

０ １－狆ｃｏｎｓ ０ 狆ｃｏｎｓ ０ ０ … ０

０ ０ １－狆ｃｏｎｓ ０ 狆ｃｏｎｓ ０ … ０

       

０ ０ ０ ０ ０ ０ …

熿

燀

燄

燅１

（７）

式中，狆为检验统计量大于门限的概率；１－狆为检验统计

量小于门限的概率；狆ｃｏｎｓ为检验统计量大于门限且前后两

次捕获的伪码相位之差在一定范围内的概率；１－狆ｃｏｎｓ为检

验统计量小于门限或者尽管检验统计量大于门限，但前后

两次捕获的伪码相位之差不在规定范围内的概率。

从犽＝１开始，到达犽＝犃 停止，宣布信号存在的概率

犪１ 可以通过下面的线性方程组来求解：

犪０ ＝０ （８）

犪犃 ＝１ （９）

犪１ ＝ （１－狆）犪０＋狆犪２ （１０）

　犪犻 ＝ （１－狆ｃｏｎｓ）犪犻－１＋狆ｃｏｎｓ犪犻＋１，犻＝２，３，…，犃－１ （１１）

将方程（８）代入方程（１０），可得犪１＝狆犪２。

由方程（１１）可得

（１－狆ｃｏｎｓ）（犪犻－犪犻－１）＝狆ｃｏｎｓ（犪犻＋１－犪犻） （１２）

令ρ＝
１－狆ｃｏｎｓ

狆ｃｏｎｓ
及

δ犻 ＝犪犻＋１－犪犻，犻＝２，３，…，犃－１ （１３）

代入式（１２）则有δ犻＝ρδ犻－１（犻＝２，３，…，犃－１），通过递推

可得

δ犻 ＝ρ
犻－１
δ１，犻＝２，３，…，犃－１ （１４）

当犻取不同值时，将式（１３）两边进行累加，可得δ１＋δ２＋

…＋δ犃－１ ＝１－犪１，将 式 （１４）代 入 其 中，可 得 δ１ ＝

１－犪１
１＋ρ＋…＋ρ

犃－２
。由式（１３）还可得犪犻＝δ犻－１＋犪犻－１（犻＝２，３，

…，犃－１），当犻取不同值时，将等式两边进行累加，可得

犪犻 ＝犪１＋（１＋ρ＋…＋ρ
犻－２）δ１ ＝

犪１ρ
犻－１
－ρ

犃－２

１－ρ
犃－１ ＋

１－ρ
犻－１

１－ρ
犃－１
，犻＝２，３，…，犃－１ （１５）

　　当犻＝２时，犪２＝犪１ρ
－ρ

犃－２

１－ρ
犃－１＋

１－ρ
１－ρ

犃－１
，又犪１＝狆犪２，则

犪１ ＝
２狆ｃｏｎｓ－１

狆 （ｃｏｎｓ
１

狆
－ ）［１ １ （－ １

狆ｃｏｎｓ
－ ）１

犃－

］
１

＋２狆ｃｏｎｓ－１

（１６）

式（１６）即为含近邻约束的上／下行计数器犽初值为１的唐

检测算法检测性能公式。

将狆＝狆ｄ，狆ｃｏｎｓ＝狆ｄ代入式（１６），即得到无近邻约束的

唐检测算法总检测概率

犪１
（

＝

１

狆ｄ
－ ）１ －

（

１

１

狆ｄ
－ ）１

犃

－１

与式（５）中令犅＝１所得的总检测概率公式一致；将狆＝狆ｆａ，

狆ｃｏｎｓ＝狆ｆａ代入式（１６），即得到无近邻约束的总虚警概率

犪１
（

＝

１

狆ｆａ
－ ）１ －

（

１

１

狆ｆａ
－ ）１

犃

－１

与式（６）中令犅＝１所得的总虚警概率公式一致，由此证明

了式（１６）推导的正确性。

将狆＝狆ｄ，狆ｃｏｎｓ＝狆ｄ狆ｄ 代入式（１６），可得含近邻约束的

唐检测算法上／下行计数器犽初值犅＝１时的总检测概率

犘Ｄ ＝
２狆ｄ

２
－１

狆ｄ（１－狆ｄ ［）１ （－ １

狆ｄ
２－ ）１

犃－

］
１

＋２狆ｄ
２
－１

（１７）

　　若求含近邻约束时的唐检测算法总虚警概率犘ＦＡ，首

先要求出在目标不存在的情况下，前后两次捕获的伪码相

位之差在一定范围内的概率狆ｃｓａｍｅ。设在一个相关处理周

期内搜索的伪码相位个数为犔，前后两次捕获的伪码相位

分别为τ犻和τ犼，满足｜τ犻－τ犼｜≤犾成立的概率即为狆ｃｓａｍｅ，这

即为在两个整数集合１ 和２（１＝２＝｛０，１，…，犔｝）中随机

抽取两个数τ犻和τ犼 且满足｜τ犻－τ犼｜≤犾的概率。由参考文

献［１４］中的结论可得狆ｃｓａｍｅ＝
（１＋２犾）犔－犾２－犾

犔２
，则在信号不

存在时，检验统计量大于门限且前后两次捕获的伪码相位

之差在一定范围内的概率为

狆ｃｏｎｓ＝狆ｆａ狆ｃｓａｍｅ＝狆ｆａ
（１＋２犾）犔－犾

２
－犾

犔２
（１８）

将式（１８）及狆＝狆ｆａ代入式（１６）可得含近邻约束的唐检测算

法上／下行计数器犽初值犅＝１时的总虚警概率

犘ＦＡ ＝
２狆ｆａ犜－犔

２

（１－狆ｆａ） ［犜 １ （－ 犔２

狆ｆａ犜－ ）１
犃－

］
１

＋２狆ｆａ犜－犔
２

（１９）

式中，犜＝（１＋２犾）犔－犾２－犾。

３　性能仿真与比较

３．１　检测性能

设唐检测算法上／下行计数器犽初值犅＝１，上行门限

犃＝５，犔＝１２８，犾＝０，由式（５）和式（１７）分别得到无近邻约束

和含近邻约束的唐检测算法总检测概率犘Ｄ 与单次检测概

率狆ｄ的关系曲线，如图１所示；由式（６）和式（１９）分别得到

无近邻约束和含近邻约束的唐检测算法总虚警概率犘ＦＡ与

单次虚警概率狆ｆａ之间的关系曲线，如图２所示。
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图１　无近邻约束与含近邻约束的总检测概率比较

图２　无近邻约束与含近邻约束的总虚警概率比较

由图１可见，含近邻约束时，当狆ｄ＝８０％时，有犘Ｄ＝

６６．０４％；无近邻约束时，当狆ｄ＝８０％时，有犘Ｄ＝７５．０７％，

即在相同的单次检测概率狆ｄ下，总检测概率犘Ｄ 有所降低；

但随着狆ｄ的增大，当狆ｄ达到９０％以上时，含近邻约束时的

犘Ｄ 与无近邻约束时的犘Ｄ 之间的差距小于２％。在对唐检

测算法进行参数设计时，为了满足系统总检测概率达到

９０％的要求，单次检测概率应该保证在９０％以上，所以在

唐检测算法中引入近邻约束后，虽然总检测概率会有损失，

但在所关注的单次检测概率取值区域内，损失可以忽略

不计。

由图２可见，在引入近邻约束后，总虚警概率犘ＦＡ大大

降低，如当狆ｆａ＝１０
－４时，有犘ＦＡ＝０．４×１０

－２４，而无近邻约

束时，当狆ｆａ＝１０
－４时，有犘ＦＡ＝１×１０

－１６；特别是当狆ｆａ较大

时，引入近邻约束后，对犘ＦＡ的压低作用仍非常明显，如在

无近邻约束时，当狆ｆａ＝２６．０１％时，犘ＦＡ已达１０
－２量级，而含

近邻约束时，当狆ｆａ＝２６．０１％时，犘ＦＡ仍在１０
－１５量级。由此

可见，在引入近邻约束后，在总检测概率变化不大的情况

下，极大地降低了唐检测算法的虚警概率。

如上分析，在传统唐检测算法中引入近邻约束后，可以

极大地降低总虚警概率。因此，可以在总虚警概率满足系

统要求的前提下，降低对单次虚警概率的要求，进而通过降

低检测门限，达到提高检测概率的目的，增强系统在极低信

噪比环境下的检测能力。

伪码连续波测量雷达接收端信号最低载噪比约为

３５ｄＢＨｚ，核算至检测前信噪比约为５ｄＢ，根据高斯白噪声

条件下的信号检测理论，当采用平方律检波器［１５１６］时，要满

足检测概率９０％，虚警概率１０－８的要求，所需的检测前信噪

比狉ＳＮ为１４．２ｄＢ，此时检测门限狏狋＝３６．８４。当采用唐检测

算法后，当犘ＦＡ＝１０
－８，上／下行计数器犽初值犅＝１，上行门

限犃＝５，犔＝１２８，犾＝０时，在无近邻约束和含近邻约束两种

情况下，总检测概率和检测前信噪比的关系如图３所示。

图３　无近邻约束与含近邻约束时总检测概率与

检测前信噪比的关系（犘ＦＡ＝１０－８）

由图３可见，无近邻约束时，狆ｆａ＝１０
－２，狏狋＝９．２３，当

狉ＳＮ＝５．３ｄＢ时，有犘Ｄ＝７．５８％；若使犘Ｄ≈９０％，则应有

狉ＳＮ＝９．６ｄＢ。而含近邻约束时，狆ｆａ＝０．３４，狏狋＝２．１４，当

狉ＳＮ＝５．３ｄＢ时，有犘Ｄ≈９０％。此时，测量雷达灵敏度附近

的信号也可以可靠地检测到。由此可见，在引入近邻约束

后，在总虚警概率满足要求的前提下，一方面，在检测前信

噪比相同的条件下，通过降低检测门限，大幅度提高了检测

概率；另一方面，在总检测概率相同的条件下，所需的检测

前信噪比减小了约５ｄＢ，相当于改进唐检测算法带来了约

５ｄＢ的信噪比增益，当参数不同时，所获得的信噪比增益还

可能更大，即在引入近邻约束后，唐检测算法的灵敏度得到

了显著提高。

３．２　平均驻留次数

检测算法的检测速度是衡量算法性能的另一个重要指

标。唐检测算法的检测速度由平均驻留次数来决定。在马

尔可夫链中，从任意状态犻出发、到达吸收态犃或０停止的

平均次数，定义为平均吸收时间［１１］

μ犻（犻＝０，１，…，犃），μ犻 是

下列方程组的唯一解：

μ０ ＝０，μ犃 ＝０

μ犻 ＝１＋∑
犃

犼＝０

狆犻犼μ犼，犻＝１，２，…，犃－
烅

烄

烆 １

（２０）
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　　利用平均吸收时间的定义，将式（３）和式（７）代入方程

组式（２０）即可得到在无近邻约束和含近邻约束时，唐检测

算法上／下行计数器犽从初值犅 开始，到达犃或０停止的平

均驻留次数。

设唐检测算法上／下行计数器犽初值犅＝１，表１和表２

分别给出了对目标存在单元和噪声单元利用唐检测算法进

行验证时，以犃为参变量，在不同的单次检测概率和单次虚警

概率下，由方程组式（２０）计算得到的平均驻留次数。

表１　验证目标存在单元时的平均驻留次数

犃
狆ｄ（无近邻约束） 狆ｄ（含近邻约束）

０．９ ０．９３ ０．９５ ０．９ ０．９３ ０．９５

５ ４．３ ４．１ ４．１ ５．１ ４．７ ４．５

６ ５．４ ５．３ ５．２ ６．５ ５．９ ５．７

１２ １２．１ １１．７ １１．５ １４．９ １３．５ １２．７

表２　验证噪声单元时的平均驻留次数

犃
狆ｆａ（无近邻约束） 狆ｆａ（含近邻约束）

０．３ ０．１ １０－６ ０．３ ０．１ １０－６

５ ２．６ １．３ １．０ １．９ １．２ １．０

６ ２．４ １．３ １．０ １．９ １．２ １．０

１２ ２．４ １．３ １．０ １．８ １．２ １．０

由表１可见，在相同条件下，引入近邻约束后，唐检测

算法的平均驻留次数略有增加；由表２可见，引入近邻约束

后唐检测算法的平均驻留次数略有减小，即可知，在引入近

邻约束后，唐检测算法的检测速度几乎不受影响。

４　结　论

在可变驻留时间唐检测算法中引入近邻约束，可在总

检测概率损失不大的情况下，大幅度降低总虚警概率，则可

在总虚警概率满足系统要求的前提下，通过降低检测门限，

大幅度提高检测概率，改善唐检测算法的灵敏度，增强系统

在极低信噪比环境下的检测能力；且在引入近邻约束后，对

目标存在单元验证和对噪声单元验证时的平均驻留次数几

乎不变，因而对检测速度没有影响。因此，含近邻约束的改

进唐检测算法可以有效地应用于接收信号极微弱的伪码连

续波测量雷达初始粗同步捕获过程中，并且由于改进唐检

测算法可以带来较大的信噪比增益，因而也适用于其他需

改善检测算法灵敏度的信号检测处理过程中。

参考文献：

［１］位寅生，许诺，侯颖辉．星载雷达弱目标长时间积累算法研究［Ｊ］．

系统工程与电子技术，２００７，２９（１０）：１６３８ １６４２．（ＷｅｉＹＳ，

ＸｕＮ，ＨｏｕＹＨ．Ｓｔｕｄｙｏｎｌｏｎｇｔｉｍｅｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒ

ｗｅａｋｓｐａｃｅｂｏｒｎｅｒａｄａｒｔａｒｇｅｔ［Ｊ］．犛狔狊狋犲犿狊犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵犪狀犱

犈犾犲犮狋狉狅狀犻犮狊，２００７，２９（１０）：１６３８ １６４２．）

［２］ＹｅｎＮＹ，ＳｕＳＬ．Ｒｏｂｕｓｔｍａｔｃｈｅｄｆｉｌｔｅｒａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｆｏｒｄｉｒｅｃｔ

ｓｅｑｕｅｎｃｅｕｌｔｒａｗｉｄｅｂａｎｄｓｙｓｔｅｍｓ［Ｊ］．犐犈犈犈犜狉犪狀狊．狅狀犞犲犺犻犮狌

犾犪狉犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，２００９，５８（８）：４４１９ ４４５２．

［３］ＬｉＨ，ＬｕＭ Ｑ，ＦｅｎｇＺＭ．Ｉｍｐｒｏｖｅｄｚｅｒｏｐａｄｄｉｎｇｍｅｔｈｏｄｆｏｒ

ｒａｐｉｄｌｏｎｇＰＮｃｏｄｅａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎ［Ｊ］．犐犈犈犈犜狉犪狀狊．狅狀犛犻犵狀犪犾犘狉狅

犮犲狊狊犻狀犵，２００８，５６（８）：３７９５ ３７９９．

［４］钱镱，崔晓伟，陆明泉，等．ＰＮ码快速捕获中的捕获策略和性能

分析［Ｊ］．系统工程与电子技术，２００８，３０（１０）：１９９１ １９９４．

（ＱｉａｎＹ，ＣｕｉＸ Ｗ，ＬｕＭ Ｑ，ｅｔａｌ．Ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｓｔｒａｔｅｇｙａｎｄ

ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓｆｏｒｆａｓｔＰＮｃｏｄｅａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎ［Ｊ］．犛狔狊狋犲犿狊

犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵犪狀犱犈犾犲犮狋狉狅狀犻犮狊，２００８，３０（１０）：１９９１ １９９４．）

［５］ＤｉＲｅｎｚｏＭ，ＡｎｎｏｎｉＬＡ，ＧｒａｚｉｏｓｉＦ，ｅｔａｌ．Ａｎｏｖｅｌｃｌａｓｓｏｆ

ａｌｇｏｒｉｔｈｍｓｆｏｒｔｉｍｉｎｇａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌｔｒａｎｓｍｉｔｔｅｄｒｅｆｅｒ

ｅｎｃｅＵＷＢｒｅｃｅｉｖｅｒｓ：ａｒｃｈｉｔｅｃｔｕｒｅ，ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｓｙｓ

ｔｅｍｄｅｓｉｇｎ［Ｊ］．犐犈犈犈犜狉犪狀狊．狅狀 犠犻狉犲犾犲狊狊犆狅犿犿狌狀犻犮犪狋犻狅狀狊，

２００８，７（６）：２３６８ ２３８７．

［６］ＫａｐｌａｎＥＤ，ＨｅｇａｒｔｙＣ．犝狀犱犲狉狊狋犪狀犱犻狀犵犌犘犛：狆狉犻狀犮犻狆犾犲狊犪狀犱

犪狆狆犾犻犮犪狋犻狅狀［Ｍ］．２ｎｄｅｄ．Ｂｏｓｔｏｎ：ＡｒｔｅｃｈＨｏｕｓｅＰｕｂｌｉｓｈｅｒｓ，

２００６：１６６ １７０．

［７］ＱａｉｓａｒＳＵ，ＤｅｍｐｓｔｅｒＡＧ．ＡｎａｎａｌｙｓｉｓｏｆＬ１Ｃ／Ａｃｒｏｓｓｃｏｒｒｅ

ｌａｔｉｏｎ＆ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｅｆｆｏｒｔｉｎｗｅａｋｓｉｇｎａｌｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓ［Ｃ］∥

犘狉狅犮．狅犳狋犺犲犐狀狋犲狉狀犪狋犻狅狀犪犾犌犾狅犫犪犾犖犪狏犻犵犪狋犻狅狀犛犪狋犲犾犾犻狋犲犛狔狊狋犲犿狊

犛狅犮犻犲狋狔犐犌犖犛犛犛狔犿狆狅狊犻狌犿，２００７．

［８］姚铮，崔晓伟，陆明泉，等．应用于ＧＰＳ接收机的序贯检测器性

能分析［Ｊ］．清华大学学报（自然科学版），２００７，４７（７）：１１６６

１１６９．（ＹａｏＺ，ＣｕｉＸＷ，ＬｕＭＱ，ｅｔａｌ．Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓ

ｏｆｓｅｑｕｅｎｔｉａｌｄｅｔｅｃｔｏｒｆｏｒＧＰＳｒｅｃｅｉｖｅｒｓ［Ｊ］．犜狊犻狀犵犺狌犪犛犮犻犲狀犮犲

犪狀犱犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，２００７，４７（７）：１１６６ １１６９．）

［９］ＫｈａｎＵＡ，ＫａｒＳ，ＭｏｕｒａＪＭＦ．Ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｅｄｓｅｎｓｏｒｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎｉｎ

ｒａｎｄｏｍｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓｕｓｉｎｇｍｉｎｉｍａｌｎｕｍｂｅｒｏｆａｎｃｈｏｒｎｏｄｅｓ［Ｊ］．

犐犈犈犈犜狉犪狀狊．狅狀犛犻犵狀犪犾犘狉狅犮犲狊狊犻狀犵，２００９，５７（５）：２０００ ２０１６．

［１０］ＢｅｎｄｅｒＡ，ＲａｉｎｓｆｏｒｄＴ．ＩｎｈｏｍｏｇｅｎｅｏｕｓＭａｒｋｏｖａｐｐｒｏａｃｈｔｏ

ｐｅｒｃｏｌａｔｉｏｎｔｈｅｏｒｙｂａｓｅｄｐｒｏｐａｇａｔｉｏｎｉｎｒａｎｄｏｍ ｍｅｄｉａ［Ｊ］．

犐犈犈犈犜狉犪狀狊．狅狀犃狀狋犲狀狀犪狊犪狀犱犘狉狅狆犪犵犪狋犻狅狀，２００８，５６（１０）：

３２７１ ３２８４．

［１１］ＢｅｒｔｓｅｋａｓＤＰ，ＴｓｉｔｓｉｋｌｉｓＪＮ．概率导论［Ｍ］．２版．郑忠国，童

行伟，译．北京：人民邮电出版社，２００９：２１９ ３１６．（ＢｅｒｔｓｅｋａｓＤ

Ｐ，ＴｓｉｔｓｉｋｌｉｓＪＮ．犐狀狋狉狅犱狌犮狋犻狅狀狋狅狆狉狅犫犪犫犻犾犻狋狔［Ｍ］．２ｎｄｅｄ．

ＺｈｅｎｇＺＧ，ＴｏｎｇＸ Ｗ，ｔｒａｎｓ．Ｂｅｉｊｉｎｇ：Ｐｏｓｔｓ ＆ Ｔｅｌｅｃｏｍ

Ｐｒｅｓｓ，２００９：２１９ ３１６．）

［１２］ＢｕｓｔａｍａｎｔｅＣｅｄｅｎｏＥ，ＡｒｏｒａＳ．Ａｌｌｏｃａｔｉｏｎｏｆｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｃｈａｒｇｅｓ

ｆｏｒｒｅａｌｐｏｗｅｒｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｕｓｉｎｇｍａｒｋｏｖｃｈａｉｎｓ［Ｊ］．犌犲狀犲狉犪狋犻狅狀，

犜狉犪狀狊犿犻狊狊犻狅狀牔犇犻狊狋狉犻犫狌狋犻狅狀，２００７，１（４）：６５５ ６６２．

［１３］ＥｐｈｒａｉｍＹ，ＲｏｂｅｒｔｓＷＪＪ．ＡｎＥＭａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒＭａｒｋｏｖｍｏｄ

ｕｌａｔｅｄＭａｒｋｏｖｐｒｏｃｅｓｓｅｓ［Ｊ］．犐犈犈犈犜狉犪狀狊．狅狀犛犻犵狀犪犾犘狉狅犮犲狊狊

犻狀犵，２００９，５７（２）：４６３ ４７０．

［１４］崔嵬，朱新国，吴嗣亮．基于约束判决的二次门限检测［Ｊ］．电

子与信息学报，２００９．３１（９）：２０７４ ２０７８．（ＣｕｉＷ，ＺｈｕＸＧ，

ＷｕＳＬ．Ｓｔｕｄｙｏｎｄｏｕｂｌｅｔｈｒｅｓｈｏｌｄｄｅｔｅｃｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｃｏｎ

ｓｔｒａｉｎｔｊｕｄｇｅｍｅｎｔ［Ｊ］．犑狅狌狉狀犪犾狅犳犈犾犲犮狋狉狅狀犻犮狊牔犐狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀

犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，２００９，３１（９）：２０７４ ２０７８．）

［１５］ＳｕｎＫ，ＰｒｅｓｔｉＬＬ．Ｃｈａｎｎｅｌｓｃｏｍｂｉｎｉｎｇｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓｆｏｒａｎｏｖｅｌ

ｔｗｏｓｔｅｐｓａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｏｆｎｅｗｃｏｍｐｏｓｉｔｅＧＮＳＳｓｉｇｎａｌｓｉｎｐｒｅｓ

ｅｎｃｅｏｆｂｉｔｓｉｇｎｔｒａｎｓｉｔｉｏｎｓ［Ｃ］∥ 犘狉狅犮．狅犳狋犺犲犐犈犈犈／犐犗犖

犘狅狊犻狋犻狅狀犔狅犮犪狋犻狅狀犪狀犱犖犪狏犻犵犪狋犻狅狀犛狔犿狆狅狊犻狌犿犘犔犃犖犛，２０１０：

４４３ ４５７．

［１６］ＷｉｎｔｅｒｎｉｔｚＬＭＢ，ＢａｍｆｏｒｄＷＡ，ＨｅｃｋｌｅｒＧＷ．ＡＧＰＳｒｅｃｅｉｖｅｒ

ｆｏｒｈｉｇｈａｌｔｉｔｕｄｅｓａｔｅｌｌｉｔｅｎａｖｉｇａｔｉｏｎ［Ｊ］．犐犈犈犈犑狅狌狉狀犪犾狅犳犛犲犾犲犮狋犲犱

犜狅狆犻犮狊犻狀犛犻犵狀犪犾犘狉狅犮犲狊狊犻狀犵，２００９，３（４）：５４１ ５５６．




