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(54) СПОСОБ ВСПОМОГАТЕЛЬНОГО ЗАХВАТА В ПРИЕМНИКЕ ОБЪЕДИНЕННОЙ
НАВИГАЦИОННОЙ СИСТЕМЫ

(57) Формула изобретения
1. Способ вспомогательного захвата приемником объединенной навигационной

системы, который способен принимать и обрабатывать сигналы нескольких спутников
и уже захватил и отследил сигналы по меньшей мере одного спутника, включающий
этапы формирования вспомогательной информации и этапы захвата и отслеживания
спутника; при этом

этапы формирования вспомогательной информации включают этапы, на которых:
1-а: выбирают контрольный спутник: записывают количество N захваченных и

отслеженных спутников и выбирают захваченный и отслеженный спутник n в качестве
контрольного спутника;

1-b: в момент trcu,n измерения контрольного спутника с помощью приемника
объединенной навигационной системыфиксируют локальный код расширения спектра
и осуществляют синхронизацию с сигналами контрольного спутника, измеряют время
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спутника, когда контрольный спутник возбуждает сигналы; и

формируют вспомогательную информацию по временному сдвигу

кода:

где является псевдодальностью контрольного спутника;

1-c: оценивают и записывают ошибку Δtrcu,n часов приемника объединенной
навигационной системы по контрольному спутнику:

1-d: определяют, существуют ли другие отслеженные спутники, которые не взяты в
качестве контрольных спутников при вычислении ошибки Δtrcu,n часов приемника
объединенной навигационной системы, и если существуют, то выполняют переход на
этап а, иначе выполняют переход на этап е;

1-е: вычисляют систематическую ошибку Δtrcu часов приемника объединенной
навигационной системы:

этапы захвата и отслеживания спутника включают этапы, на которых:
2-а: выбирают спутник, который ждет захвата и отслеживания в качестве целевого

спутника;
2-b: вычисляют псевдодальность Pr(2) целевого спутника;
2-с: вычисляют скорректированное значение Pr'(2) псевдодальности:

2-d: используют скорректированное значение Pr'(2) псевдодальности в качестве
целевого положения, захватывают и отслеживают целевой спутник.

2. Способ вспомогательного захвата приемником объединенной навигационной
системы по п. 1, в котором сигналы нескольких спутников, которые принимают и
обрабатываютприемникомобъединеннойнавигационной системы, являются сигналами
от спутников одной и той же спутниковой системы.
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3. Способ вспомогательного захвата приемником объединенной навигационной
системы по п. 1, в котором сигналы нескольких спутников, которые принимают и
обрабатывают с помощьюприемника объединенной навигационной системы, являются
сигналами от спутников разных спутниковых систем; при этом выбирают спутниковую
систему в качестве контрольной спутниковой системы; ошибка Δtrcu,n часов приемника
объединенной навигационной системы равна:

где Δtsys является смещением между спутниковой системой, которой принадлежит
указанный контрольный спутник, и контрольной спутниковой системой;
скорректированное значение Pr'(2) псевдодальности равно:

где Δ'tsys является смещением между спутниковой системой, которой принадлежит
целевой спутник, и контрольной спутниковой системой.
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