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摘　要：几何精度因子 （ＧＤＯＰ）是衡量一个定位系统精度的重要标准之一。为分析三维空间中 ＧＤＯＰ随几何
位置关系的变化，构建了ＧＤＯＰ分析模型。对ＧＤＯＰ的解算算法和典型四基站三维无源定位系统的分析表明，
测距精度最终导致的定位精度会随着用户处于不同的相对几何位置而产生明显波动和规律变化。在以球体作

为几何参考体的情况下，ＧＤＯＰ在不同 “经线”或 “纬线”上会出现不同程度的波动或近似为常数；延径向

向外ＧＤＯＰ不断增大；基站点处出现ＧＤＯＰ的间断点。这些分析结果可以作为用户选择基站或操作区域的基本
判据，并可为无源测距定位系统基准站点的布设提供参考。基站周边应当设定适当的保护距离以保持用户的

定位精度；用户应当尽可能在参考几何体内部运动；在系统设计中，应当充分考虑用户的活动区域等限制

因素。

关键词：几何精度因子分析；三维；无源测距定位系统；几何相对距离

中图分类号：ＴＮ９６　　文献标识码：Ａ　　文章编号：１００３－０５３０（２０１２）０１－０１２４－０７

ＡｎａｌｙｓｉｓｏｆＧＤＯＰｉｎｔｈｅＰａｓｓｉｖｅｒａｎｇｉｎｇＰｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇＳｙｓｔｅｍＤｅｓｉｇｎ

ＷＡＮＧＨａｏｔｏｎｇ１　ＭＡＹｕ２　ＬＩＷｅｉｍｉｎｇ２　ＺＨＡＮＧＢｉｎｇｑｉａｎｇ１　ＦＡＮＧＷｅｉ１

（１．ＤｅｐａｒｔｍｅｎｔｏｆＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃ＆ＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，ＴｈｅＮａｖａｌＡｅｒｏｎａｕｔｉｃａｌａｎｄＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．
ＹａｎＴａｉ２６４００１，Ｃｈｉｎａ；２．ＧｒａｄｕａｔｅＳｔｕｄｅｎｔｓ’Ｂｒｉｇａｄｅ，ＴｈｅＮａｖａｌＡｅｒｏｎａｕｔｉｃａｌａｎｄＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃａｌ

Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．ＹａｎＴａｉ２６４００１，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ：　Ｇｅｏｍｅｔｒｉｃｄｉｌｕｔｉｏｎｏｆｐｒｅｃｉｓｉｏｎ（ＧＤＯＰ）ｉｓｏｎｅｏｆｔｈｅｍｏｓｔｉｍｐｏｒｔａｎｔｆａｃｔｏｒｓｆｏｒｊｕｄｇｉｎｇｗｈｅｔｈｅｒａｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ
ｓｙｓｔｅｍｉｓｏｆｈｉｇｈａｃｃｕｒａｃｙ．ＡｎａｎａｌｙｓｉｓｍｏｄｅｌｏｆＧＤＯＰｉｓｃｏｎｓｔｒｕｃｔｅｄ，ｗｈｉｃｈｃａｎｈｅｌｐｔｏａｎａｌｙｚｅｔｈｅｖａｒｉａｔｉｏｎｓｏｆＧＤＯＰ
ｇｏｉｎｇｗｉｔｈｔｈｅｃｈａｎｇｅｓｏｆｇｅｏｍｅｔｒｉｃａｌｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｔｈｅｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｓｐａｃｅ．Ｗｉｔｈｔｈｅａｎａｌｙｓｉｓｏｆｂｏｔｈｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎａｒｉｔｈｍｅ
ｔｉｃｏｆＧＤＯＰａｎｄｔｙｐｉｃａｌ３ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｐａｓｓｉｖｅｒａｎｇｉｎｇｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｓｙｓｔｅｍｏｆ４ｓｔａｔｉｏｎｓ，ｗｅｇｅｔｔｈａｔｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙ，ｏｆ
ｗｈｉｃｈｔｈｅｒａｎｇｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙｉｓｔｈｅｒｏｏｔ，ｗｉｌｌｏｂｖｉｏｕｓｌｙｆｌｕｃｔｕａｔｅａｎｄｒｅｇｕｌａｒｌｙｃｈａｎｇｅｆｏｌｌｏｗｉｎｇｔｈｅｖａｒｉａｔｉｏｎｓｏｆｕｓｅｒ’ｓｐｏｓｉ
ｔｉｏｎ．Ｕｓｉｎｇａｓｐｈｅｒｅａｓｔｈｅｇｅｏｍｅｔｒｉｃａｌｒｅｆｅｒｅｎｃｅ，ＧＤＯＰｗｉｌｌｆｌｕｃｔｕａｔｅｖａｒｉｏｕｓｌｙｏｒｂｅａｌｍｏｓｔｃｏｎｓｔａｎｔａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔ“ｌｏｎｇｉ
ｔｕｄｅｓ”ａｎｄ“ｌａｔｉｔｕｄｅｓ”，ｉｎｃｒｅａｓｅａｌｏｎｇａｒａｄｉａｌ，ａｎｄｂｅｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｎｅａｒａｂａｓｅｓｔａｔｉｏｎ．Ｔｈｅｓｅｒｅｓｕｌｔｓｃｏｕｌｄｐｒｏｖｉｄｅｕｓｅ
ｆｕｌｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｆｏｒｔｈｅｕｓｅｒｓｔｏｓｅｌｅｃｔｔｈｅｓｔａｔｉｏｎｓａｎｄｗｏｒｋａｒｅａ，ｗｈｉｃｈａｌｓｏｃａｎｇｉｖｅｔｈｅｄｅｓｉｇｎｅｒｓｏｆｐａｓｓｉｖｅｒａｎｇｉｎｇｐｏｓｉｔｉｏ
ｎｉｎｇｓｙｓｔｅｍｓｏｍｅａｄｖｉｃｅｓａｂｏｕｔｄｅｐｌｏｙｉｎｇｓｔａｔｉｏｎｓ．Ｆｉｒｓｔｌｙ，ｆｏｒｔｈｅｐｕｒｐｏｓｅｓｏｆｍａｉｎｔａｉｎｉｎｇａｐｒｏｐｅｒｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙ，
ｓａｆｅｄｉｓｔａｎｃｅｓｈｏｕｌｄｂｅｓｕｇｇｅｓｔｅｄａｒｏｕｎｄｔｈｅｓｔａｔｉｏｎｓ．Ｂｅｓｉｄｅｓ，ｔｈｅｕｓｅｒｓｓｈｏｕｌｄｓｔａｙｉｎｔｈｅｒｅｆｅｒｅｎｃｅｇｅｏｍｅｔｒｙ，ｉｆｐｏｓｓｉｂｌｅ．
Ａｔｌａｓｔ，ｉｎｔｈｅｂｅｇｉｎｎｉｎｇｏｆａｄｅｓｉｇｎ，ｔｈｅｆａｃｔｏｒｓ，ｓｕｃｈａｓｔｈｅｌｉｍｉｔｏｆｕｓｅｒｓ’ｌｏｃａｔｉｏｎｒｅｇｉｏｎ，ｓｈｏｕｌｄｂｅｔａｋｅｎｉｎｔｏａｃｃｏｕｎｔ．
Ｋｅｙｗｏｒｄｓ：　ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｇｅｏｍｅｔｒｉｃｄｉｌｕｔｉｏｎｏｆｐｒｅｃｉｓｉｏｎ；ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ；ｐａｓｓｉｖｅｒａｎｇｉｎｇｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｓｙｓｔｅｍ；ｇｅｏｍｅｔｒｉｃ
ｒｅｌａｔｉｖｅｄｉｓｔａｎｃｅ

１　引言

几何精度因子在导航定位系统中有着广泛应用。

无线传感器网络中，ＧＤＯＰ是位置估计中考虑的重要
因素之一［１］；无线定位系统中，基站间不同的几何分布

方式对用户定位误差将具有不同的影响［２，３］；ＧＤＯＰ也
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是选择基站的重要因素［４，５］；在采用ＴＤＭＡ接入技术的
无源定位导航系统中，用户通过合理选择基站源，监听

它们报告的位置信息，就可以实现自身的相对定位和

导航功能，其中 ＧＤＯＰ是限制导航定位性能的核心因
素之一［６，７］。在高精度定位系统中要求精确的距离测

量和在待定位用户和测量基站之间具有良好的几何关

系，因此将ＧＤＯＰ定义为定位精度与距离测量精度的
比值。

在不同应用背景下，建立适当的 ＧＤＯＰ分析模型，
可为用户提供更好的导航定位服务。刘会杰等根据

ＧＤＯＰ的定义研究了最优定位星的问题［８］；邵良琪等

人在某有源测距导航定位系统中，实现了在 ＤＳＰ上计
算ＧＤＯＰ［９］；丛丽等分析了卫星导航中ＧＤＯＰ的影响因
素和具体应用情况［１０］；ＳｈｉｎｇＨ．Ｄｏｏｎｇ研究了在使用４
颗卫星定位中一种高效计算 ＧＤＯＰ的方法［１１］。本文

针对无源测距定位系统中ＧＤＯＰ的算法分析和仿真结
果进行了研究。

２　ＧＤＯＰ计算

在 ＴＤＭＡ接入方式下，用户通过不断接收定位
基准（称为基站）的位置消息，和测量消息的到达时

刻（Ｔｉｍｅｏｆａｒｒｉｖａｌ，ＴＯＡ），就可以得到用户自身相对
于基站的测量距离（伪距）。因此，可假设测量模

型为

ｒｉ＝｜Ｐ－Ｐｉ｜＋Ｃ·ξ

＝ （ｘ－ｘｉ）
２＋（

$

－
$ｉ）

２＋（
"

－
"ｉ）槡

２＋Ｃ·ξ （１）
其中，ｉ＝１，２，．．．，Ｎ；ｒｉ是平台自身相对于第 ｉ个基站
的距离测量值；Ｐ是单元自身外推的相对位置值，用三
维坐标表示为（ｘ，

$

，
"

）；Ｐｉ是第 ｉ个基站报告的位置
值，用三维坐标表示为（ｘｉ，$ｉ，"ｉ）；Ｃ是光速；ξ是到
达时间测量的定时偏差，且与基站相互独立。注，此

时测量模型是为进行 ＧＤＯＰ分析而建立的，其中没有
考虑基站和待定位用户相对于系统时间的同步偏

差。假设得到的位置坐标估计误差分别为 Δｘ、Δ$ 和
Δ"，并且测量噪声误差为 Δξ，那么对应的伪距误差可
近似表示为
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ｒｉ
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ｒｉ
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其中αｉ＝（ｘ－ｘｉ）／ｒｍｉ；βｉ＝（$－$ｉ）／ｒｍｉ；γｉ＝（"－"ｉ）／ｒｍｉ；ｒｍｉ
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２，表示测试点到基站的

距离。注，（２）式是（１）式 Ｔａｙｌｏｒ展开中忽略高阶项的

近似表达式。用矩阵表示可记为ＡＸ＝Ｂ，其中

Ａ＝
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当基站的数量Ｎ大于等于４时，可得到 Ｘ的最小二乘
解（ＡＴＡ）－１ＡＴＢ。根据中心极限定理，可假设伪距测量

偏差服从Ｇａｕｓｓ分布，满足Ｅ［Δｒｉ］＝０，Ｅ［ΔｒｉΔｒｊ］＝０（ｉ

≠ｊ），Ｅ［Δｒ２ｉ］＝σ
２
ｒ。因此，

Δｘ＝［Ａ
～＋］１，１∑

Ｎ

ｉ＝１
αｉΔｒｉ＋［Ａ

～＋］１，２∑
Ｎ

ｉ＝１
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Ｎ
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Ｎ

ｉ＝１
Δｒｉ

＝∑
Ｎ

ｉ＝１
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其中，Ａ～＝ＡＴＡ；Ａ～＋为 Ａ～的满足ＭｏｏｒｅＰｅｎｒｏｓｅ全部方程
的广义逆矩阵；

ρｉ＝［Ａ
～＋］１，１αｉ＋［Ａ

～＋］１，２βｉ＋［Ａ
～＋］１，３γｉ＋［Ａ

～＋］１，４ （５）

这里采用广义逆是因为在三维 ＧＤＯＰ计算过程中 Ａ～

存在奇异点，采用最小二乘解往往导致非唯一特性，给

分析结果带来不稳定因素；但是 Ａ～＋广义逆矩阵将导致
极小最小二乘解，且具有唯一性等良好性质，所以采用

广义逆计算ＧＤＯＰ值。因此
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Ｎ

ｉ＝１
ρｉΔｒ[ ]ｉ ＝∑Ｎｉ＝１Ｅ［ρｉΔｒｉ］＝∑
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由此可以看出位置 ｘ坐标偏差的方差 σ２ｘ是伪距测量

偏差的方差σ２ｒ和几何位置关系表征量 ρｉ的函数。考

虑到σ２ｒ为常数，因此 σ２ｘ仅是 ρｉ的函数。同理可求得
坐标

$

和坐标
"

的位置偏差满足

Ｅ［Δ$］＝０，Ｅ［Δ"］＝０，

σ２
$
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Ｎ

ｉ＝１
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Ｎ

ｉ＝１
"

２
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其中
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～＋］２，４ （８）

５２１
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"ｉ＝［Ａ
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～＋］３，２βｉ＋［Ａ
～＋］３，３γｉ＋［Ａ

～＋］３，４

（９）
综上所述，将ＧＤＯＰ定义为

ＧＤＯＰ＝
σ２ｘ ＋σ２

$

＋σ２
"

σ２槡 ｒ
＝ ∑

Ｎ

ｉ＝１
（ρ２ｉ ＋κ

２
ｉ ＋"

２
ｉ槡
）

（１０）

而且当 Ａ～可逆时，常数 Ｃ≠０对 ＧＤＯＰ的计算结果无

影响；但是当 Ａ～不可逆时，由于计算机的计算精度、存
储数值的有效位数限制，以及求解广义逆过程等因素，

使得ＧＤＯＰ会受到常数 Ｃ的影响，此时需要合理的选
取常数Ｃ使得计算结果有效。由于Ｃ值的改变并不影
响几何位置关系，只是对测量模型中的误差项系数进

行了修正，所以在固定 Ｃ值情况下得到的 ＧＤＯＰ分析
仍然是有意义的。

３　三维无源测距定位系统

对于在空间内运动的用户而言，定位基准一般选

取为具有较高位置精度的地面固定基站。本节分析表

明，用户在定位基准构成的几何球体内部具有较好的

几何位置关系，因此在建立定位系统时应当尽可能使

参考几何体覆盖整个用户的运动区域。在这里主要讨

论典型的正方形四基站 ＧＤＯＰ分析［１２］，对于更加一般

的分布方式可采用类似分析方法。

３．１　基于几何体表面的ＧＤＯＰ分析
考虑Ｎ＝４个基站均匀分布在同一个圆环上时，文

献［１３］指出在二维平面上圆心位置 ＧＤＯＰ具有最小
值，圆边界上具有最大值。在三维空间的情况下，可以

通过坐标旋转将处于同一平面的４个基站变换到 ｘ－
$

坐标平面中且使圆心与坐标原点重合。采用球体作为

参考几何体时，可得到如图１所示的典型情况。这里
采用球体作为参考几何体，是因为其几何关系描述简

洁且理论分析简便。

当用户位于圆球上一点时可得 αｉ＝－ｃｏｓθｉ；βｉ＝
－ｃｏｓωｉ；γｉ＝－ｃｏｓηｉ（ｉ＝１，２，３，４）。由向量夹角的定义
可知，

　α１＝－ｃｏｓθ１＝
ｓｉｎｃｏｓφ－１

槡２ １－ｓｉｎｃｏｓ槡 φ
（１１）

　β１＝－ｃｏｓω１＝
ｓｉｎｓｉｎφ

槡２ １－ｓｉｎｃｏｓ槡 φ
（１２）

　γ１＝－ｃｏｓη１＝
ｃｏｓ

槡２ １－ｓｉｎｃｏｓ槡 φ
（１３）

图１　基站位于同一圆环上
Ｆｉｇ．１　Ｂａｓｅｓｔａｔｉｏｎｓａｒｅｏｎａｃｉｒｃｌｅ．

当ｉ＝２，３，４时，可得类似结果，且都为 φ和 的
函数。由式（２）可知，式（１１）至式（１３）中的 αｉ、βｉ和
γｉ是求解ＧＤＯＰ过程中的关键参数，θｉ、ωｉ和ηｉ是球面
测试点指向第ｉ个基站矢量与坐标轴矢量的夹角，关键
参数与夹角之间成负余弦关系，且可由测试点所处参考

几何体的相对位置（φ、）唯一决定。再适当选取模型
参数Ｃ，即可得到所需的分析模型。基于此，可得
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（１４）

其中Ｎ＝４；

∑
４

ｉ＝１
α２ｉ＝１＋

ｓｉｎ２ｃｏｓ２φ
ｃｏｓ２＋ｓｉｎ２ｃｏｓ２φ

（１５）

∑
４

ｉ＝１
αｉγｉ＝

ｃｏｓｓｉｎｃｏｓφ
１－ｓｉｎ２ｓｉｎ２φ

（１６）

∑
４

ｉ＝１
β２ｉ＝１＋

ｓｉｎ２ｓｉｎ２φ
ｃｏｓ２＋ｓｉｎ２ｓｉｎ２φ

（１７）

∑
４

ｉ＝１
γ２ｉ＝

ｃｏｓ２（１＋ｃｏｓ２）
（１－ｓｉｎ２ｓｉｎ２φ）（１－ｓｉｎ２ｃｏｓ２φ）

（１８）

∑
４

ｉ＝１
βｉγｉ＝

ｃｏｓｓｉｎｓｉｎφ
１－ｓｉｎ２ｃｏｓ２φ

（１９）

∑
４

ｉ＝１
αｉβｉ＝０ （２０）

至此，可以得出 ＧＤＯＰ在几何球体上的取值仅取
决于其相对于球体的几何位置关系，计算结果如图２
和图３所示。
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第 １期 王好同 等：无源测距定位系统设计中的ＧＤＯＰ分析

图２　球面上不同“纬度”位置ＧＤＯＰ与旋转角φ的关系
Ｆｉｇ．２　ＴｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎＧＤＯＰａｎｄｒｏｌｌｉｎｇ

ａｎｇｅｌｏｆφａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔ“ｌａｔｉｔｕｄｅｓ”

图３　球面上不同“经度”位置ＧＤＯＰ与旋转角的关系
Ｆｉｇ．３　ＴｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎＧＤＯＰａｎｄｒｏｌｌｉｎｇ

ａｎｇｅｌｏｆａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔ“ｌｏｎｇｉｔｕｄｅｓ”

从图２和图３中可以看出，在高“纬度”（０°～３０°）区
域，相对几何位置关系随“经度”变化不大，ＧＤＯＰ波动轻
微（峰峰值较小）；中、低“纬度”（４０°～８０°）区域ＧＤＯＰ波
动（峰峰值）随纬度降低而变大；低“纬度”（８０°～９０°）区域
ＧＤＯＰ开始趋向于常数。需要特别强调的是，在“赤道”
（９０°）上ＧＤＯＰ几乎等于常数，但是偏离“赤道”就会产生
较强的波动；基站点处是ＧＤＯＰ的可去间断点。

在数学上Ａ～＋为φ和的复杂函数，解析表示十分
困难。本文根据物理意义对计算结果加以说明和分析。

由于基站在“赤道”上均匀分布且各个基站之间对用户

而言是等价的，所以ＧＤＯＰ在同一“纬度”上呈现周期变
化。当用户在同一“纬度”上顺时针运动时，用户越靠近

基站则基站对ＧＤＯＰ的贡献越大，在基站的去心邻域内
具有较低的 ＧＤＯＰ值，随着远离基站 ＧＤＯＰ值增加，相
邻两基站等距处为ＧＤＯＰ的极大值点。在“极点”位置，
由于只有一点，所以ＧＤＯＰ为一常数，不随旋转角变化；
在赤道上类似于平面情况，但由于此时考虑了高度信息

对ＧＤＯＰ的贡献，且Ａ～出现不可逆情况，并采用 Ａ～＋计算
ＧＤＯＰ，因此得到的计算结果与文献［１３］中所得二维情
况下的分析结果数值上不同，但是它们都近似为常数，

在这一点上是一致的。具体推到过程见文献［１３］。
３．２　基于几何体径向的ＧＤＯＰ分析

在某一径向方向上，仍可采用与基站组成几何体

的相对关系来描述用户的位置，但是为了简化问题和

分析方便，引入几何相对距离的概念，即用户位置距几

何体中心的距离与几何体标准参考距离的比值。当几

何体为球形时，几何体中心为球心，标准参考距离为半

径。假设球体的半径为ｒ，用户与球心的距离为ｓ，那么
几何相对距离为ｓ／ｒ，记为δ，如图４所示。
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图４　几何相对距离示意图
Ｆｉｇ．４　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｇｅｏｍｅｔｒｉｃｒｅｌａｔｉｖｅｄｉｓｔａｎｃｅ

　　当用户从球心延径向运动时，可得

α１＝－ｃｏｓθ１＝
δｓｉｎｃｏｓφ－１

１＋δ２－２δｓｉｎｃｏｓ槡 φ
（２１）

β１＝－ｃｏｓω１＝
δｓｉｎｓｉｎφ

１＋δ２－２δｓｉｎｃｏｓ槡 φ
（２２）

γ２＝－ｃｏｓη２＝
δｃｏｓ

１＋δ２－２δｓｉｎｃｏｓ槡 φ
（２３）

当 ｉ＝２，３，４时，可得类似结果，且都为 φ、和 δ的

函数；同时，Ａ～中的元素也均为 φ、和 δ的函数，
满足

∑
４

ｉ＝１
α２ｉ＝

２（１＋δ２）－２（３δ２－δ４）ｓｉｎ２ｃｏｓ２φ
（１＋δ２－２δｓｉｎｃｏｓφ）（１＋δ２＋２δｓｉｎｃｏｓφ）

＋ ２δ２（１＋δ２）ｓｉｎ２ｃｏｓ２φ
（１＋δ２－２δｓｉｎｓｉｎφ）（１＋δ２＋２δｓｉｎｓｉｎφ）

（２４）

∑
４

ｉ＝１
β２ｉ＝

２δ２（１＋δ２）ｓｉｎ２ｓｉｎ２φ
（１＋δ２－２δｓｉｎｃｏｓφ）（１＋δ２＋２δｓｉｎｃｏｓφ）

＋ ２（１＋δ２）－２（３δ２－δ４）ｓｉｎ２ｓｉｎ２φ
（１＋δ２－２δｓｉｎｓｉｎφ）（１＋δ２＋２δｓｉｎｓｉｎφ）

（２５）

∑
４

ｉ＝１
γ２ｉ＝

４δ２（１＋δ２）ｃｏｓ２（１＋δ４＋２δ２ｃｏｓ２）
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ （１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ

（２６）

∑
４

ｉ＝１
αｉβｉ＝

２δ２（δ２－１）ｓｉｎ２ｃｏｓφｓｉｎφ
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ

＋ ２δ
２（δ２－１）ｓｉｎ２ｃｏｓφｓｉｎφ

（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ

＝ ４δ２（δ２－１）ｓｉｎ２ｃｏｓφｓｉｎφ（１＋δ４＋２δ２ｃｏｓ２）
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ （１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ

（２７）

∑
４

ｉ＝１
αｉγｉ＝

２δ２（δ２－１）ｃｏｓｓｉｎｃｏｓφ
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ

＋ ２δ２（１＋δ２）ｃｏｓｓｉｎｃｏｓφ
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ

＝ ４δ４ｃｏｓｓｉｎｃｏｓφ（１＋δ４＋２δ２ｃｏｓ２）
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ （１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ

（２８）

∑
４

ｉ＝１
βｉγｉ＝

２δ２（δ２－１）ｃｏｓｓｉｎｓｉｎφ
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ

＋ ２δ２（１＋δ２）ｃｏｓｓｉｎｓｉｎφ
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ

＝ ４δ４ｃｏｓｓｉｎｓｉｎφ（１＋δ４＋２δ２ｃｏｓ２）
（１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｓｉｎ２( )φ （１＋δ２）２－４δ２ｓｉｎ２ｃｏｓ２( )φ

（２９）

式（２１）至式（２３）中的 αｉ、βｉ和 γｉ是求解 ＧＤＯＰ过程

中的关键参数，θｉ、ωｉ和 ηｉ是空间中任意测试点指向

第 ｉ个基站矢量与坐标轴矢量的夹角，关键参数与夹

角之间依然成负余弦关系，且可由测试点所处参考几

何体的相对位置（φ、、δ）唯一决定。选取模型参数 Ｃ

与球面分析时相同，即得到径向的分析模型。因此

ＧＤＯＰ在几何球体径向上的取值也仅取决于其相对于

球体的几何位置关系，计算结果如图５所示。

用户超出参考球体时，基站对用户的定位服务性

能将逐渐减弱。考虑一种极端情况，当基站围成的区

域远远小于其相对于用户的距离时，任意基站对用户

定位能力的贡献将近似于，同一方向上一个基站的性

能，在三维定位中具有很差的几何位置关系。当用户

位于几何球体内部时，基站可为用户在各个方向上提

供较好的定位服务；当超出几何球体时，用户不能在所

有方向上都有效地修正自己的位置误差，必将导致某

一方向系统定位性能下降：在“赤道”正上方时，系统

依然能够较好的为用户提供ｘ轴和 ｙ轴方向上的定位

服务，但是在
"

轴方向上的性能主要取决于与基站距

离和基站数量等因素，性能随着距离的增加而减弱；在
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第 １期 王好同 等：无源测距定位系统设计中的ＧＤＯＰ分析

接近“赤道”的径向上，用户一旦超出球体，那么系统

在ｘ轴、ｙ轴和ｚ轴方向上的定位能力均将迅速减弱。
从图５所示的计算结果可以看出，随着几何相对距离δ
的增大ＧＤＯＰ也增加，且当δ＞１时，随着“纬度”的降低
ＧＤＯＰ增加的速度也在加快。需要特别注意的是，在
基站点处会出现跳跃间断点，这是由于对于伪距测量

模型中位置信息的缺失造成的［１３］。

图５　ＧＤＯＰ随几何相对距离的变化
Ｆｉｇ．５　ＴｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎＧＤＯＰ
ａｎｄｇｅｏｍｅｔｒｉｃｒｅｌａｔｉｖｅｄｉｓｔａｎｃｅ

４　结论

通过建立适当的参考几何体模型，分析 ＧＤＯＰ与
几何参数的变化规律，可以为无源测距定位系统设计

提供基本依据。本文详细分析了四基站球形参考几何

体定位系统中 ＧＤＯＰ在球体表面和延径向的变化情
况。分析表明，无源测距定位系统中的基站周边应当

设定适当的保护距离以保持用户的定位精度；用户应

当尽可能在参考几何体内部运动；在系统设计中，应当

充分考虑用户的活动区域等限制因素。
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ＮＥＳＥＪＯＵＲＮＡＬＯＦＳＥＮＳＯＲＳＡＮＤ ＡＣＴＵＡＴＯＲＳ．
２０１１，２４（１）：９３９９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［４］　ＷｅｉＨａｎＳｕａｎｄＣｈｉｈＨｕｎｇＷｕ．ＳｕｐｐｏｒｔＶｅｃｔｏｒＲｅｇｒｅｓ
ｓｉｏｎｆｏｒＧＤＯＰ［Ｃ］∥２００８ＥｉｇｈｔｈＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒ
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ｅｎｃｅｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＳｙｓｔｅｍｓＤｅｓｉｇｎａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ．
２００８：３０２３０６．

［５］　黄金凤，韩焱，王黎明．无源时差定位布站形式对定位
精度的影响［Ｊ］．火力与指挥控制．２００９，３４（１０）：３３３５．
ＨＵＡＮＧＪｉｎｆｅｎｇ，ＨＡＮＹａｎ，ＷＡＮＧＬｉｍｉｎｇ．Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅ
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ｃｉｓｉｏｎ［Ｊ］．ＦｉｒｅＣｏｎｔｒｏｌ＆ＣｏｍｍａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ．２００９，３４
（１０）：３３３５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［６］　田增山，何维，邢培基．移动通信系统无源定位性能
分析和比较［Ｊ］．重庆邮电大学学报．２００９，２１（１）：
４５４９．
ＴＩＡＮＺｅｎｇｓｈａｎ，ＨＥＷｅｉ，ＸＩＮＧＰｅｉｊｉ．Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａ
ｎａｌｙｓｉｓａｎｄｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｐａｓｓｉｖｅｌｏｃａｔｉｏｎｉｎｍｏｂｉｌｅｃｏｍ
ｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｈｏｎｇｑｉｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ
ｏｆＰｏｓｔｓａｎｄＴｅｌｅｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓ，２００９，２１（１）：４５４９．
（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［７］　沈文亮，李艳斌，陈卫东，郝志安，柏如龙，魏华锐．基
于无源测距的快速定位方法研究［Ｊ］．电子学报．
２００９，３７（６）：１３４３１３４７．
ＳＨＥＮＷｅｎｌｉａｎｇ，ＬｉＹａｎｂｉｎ，ＣＨＥＮＷｅｉｄｏｎｇ，ＨＡＯ
Ｚｈｉａｎ，ＢＡＩＲｕｌｏｎｇ，ＷｅｉＨｕａｒｕｉ．ＴｈｅＳｔｕｄｙｏｆａ
ＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆＰａｓｓｉｖｅＭｅａｓｕｒｉｎｇＤｉｓｔａｎｃｅＳｉｎｇｌｅＯｂｓｅｒｖ
ｅｒＦａｓｔＰａｓｓｉｖｅＬｏｃａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＡＣＴＡＥＬＥＣＴＲＯＮＩＣＡ
ＳＩＮＩＣＡ．２００９，３７（６）：１３４３１３４７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［８］　刘会杰，张乃通．基于ＧＤＯＰ的最优定位星座性能研究
［Ｊ］．高技术通信．２０００，１０（１）：４３４７．
ＬｉｕＨｕｉｊｉｅ，ＺｈａｎｇＮａｉｔｏｎｇ．ＰｅｒｆｏｒｍａｎｃｅＲｅｓｅａｒｃｈｆｏｒ
ＧＤＯＰＢａｓｅｄＯｐｔｉｍｕｍ ＰｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇＣｏｎｓｔｅｌｌａｔｉｏｎ［Ｊ］．
ＨＩＧＨＴＥＣＨＮＯＬＯＧＹＬＥＴＴＥＲＳ．２０００，１０（１）：４３４７．
（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［９］　邵良琪，李署坚，邵定蓉．某导航系统中基于ＤＳＰ的几
何精度因子（ＧＤＯＰ）计算［Ｊ］．测控技术．２００４，２３
（ｚ１）：１７４１７６．

［１０］丛丽，ＡｈｍｅｄＩＡｂｉｄａｔ，谈展中．卫星导航几何因子的
分析和仿真［Ｊ］．电子学报．２００６，３４（１２）：２２０４２２０８．
ＣＯＮＧＬｉ，ＡｈｍｅｄＩＡｂｉｄａｔ，ＴＡＮＺｈａｎｚｈｏｎｇ．Ａｎａｌｙｓｉｓ
ａｎｄＳｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｔｈｅＧＤＯＰｏｆＳａｔｅｌｌｉｔｅＮａｖｉｇａｔｉｏｎ［Ｊ］．
ＡＣＴＡＥＬＥＣＴＲＯＮＩＣＡＳＩＮＩＣＡ．２００６，３４（１２）：２２０４
２２０８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１１］ＳｈｉｎｇＨ．Ｄｏｏｎｇ．ＡｃｌｏｓｅｄｆｏｒｍｆｏｒｍｕｌａｆｏｒＧＰＳＧＤＯＰ

ｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＧＰＳＳＯＬＵＴＩＯＮＳ．２００９，１３（３）：
１８３１９０．

［１２］张政超，童力．四站时差无源定位精度分析［Ｊ］．中国
电子科学研究院学报．２０１０，５（６）：５８２５８５．
ＺＨＡＮＧＺｈｅｎｇｃｈａｏ，ＴＯＮＧＬｉ．ＰｒｅｃｉｓｉｏｎＡｎａｌｙｓｉｓｏｆ
ＰａｓｓｉｖｅＬｏｃａｔｉｏｎｏｆ４ｓｔａｔｉｏｎｓＢａｓｅｄｏｎＴＤＯＡ［Ｊ］．Ｊｏｕｒ
ｎａｌｏｆＣＡＥＩＴ．２０１０，５（６）：５８２５８５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１３］ＩａｎＳｈａｒｐ，ＫｅｇｅｎＹｕ，ａｎｄＹ．ＪａｙＧｕｏ．ＧＤＯＰＡｎａｌｙｓｉｓ
ｆｏｒＰｏｓｉｔｉｏｎＳｙｓｔｅｍＤｅｓｉｇｎ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴＲＡＮＳＡＣＴＩＯＮＳ
ＯＮＶＥＨＩＣＵＬＡＲＴＥＣＨＮＯＬＯＧＹ．２００９，５８（７）：３３７１３３８２．
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