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摘　要：提出一种新的钟差算法———开窗分类因子抗差自适应序贯平差，即首先对一维钟差数据进行开窗处理，在窗口

内利用抗差等价权削弱粗差影响，在窗口间构造自适应因子抵制钟跳异常，从而达到消除和削弱观测异常和状态异常的

目的。针对不同星钟参数不符值描述不同的扰动特性，提出构造分类自适应因子来抵制钟差时间序列中的扰动异常。

计算结果表明，新算法一方面引入抗差估计，控制了粗差影响，拟合精度和预报精度与没有进行抗差处理的自适应序贯

平差相比，分别提高７８．９％和６０．４％；另一方面由于新算法构造分类自适应因子，分别处理不同特征的状态异常，钟差

拟合精度和预报精度与单因子抗差自适应序贯平差相比，分别提高４．３％和２９．２％。
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１　引　言

卫星导航精确位置测量实际上是精确时间测

量，高精度的卫星钟是导航系统的基础，利用卫星

导航系统实现快速定位和时间同步，需要知道精

确卫星钟时间参数，因此也就需要对卫星钟的星

钟参数进行估计和预报。针对卫星钟差模型（如

线性模型、多形式模型、指数模型等），国内外很多

学者进行了研究，并取得了显著的效果［１６］。但这

些方法大多使用最小二乘估计多项式系数。而最

小二乘本身不具有抗差性，且容易受状态扰动的

影响，钟差数据又往往含有粗差和钟跳，一般采用

数据预处理的方法，包括相位数据和频率数据转

换、图示法、粗差探测法等［７］，这些方法都是事后

处理，且需人工判断，自动化程度较低，无法满足

实时参数估计和预报的要求，这也使得常规最小

二乘模型在钟差参数计算和预报工作中存在局限

性。针对这些问题，本文首先将钟差序列分成大

小相同的单个数据窗口，利用抗差估计法解决一

维钟差序列难以直接进行抗差自适应估计的问

题［８１０］，并讨论了不同窗口大小的钟差解性质。

其次构造分类自适应因子自动识别因钟跳现象导

致的状态异常，通过分类因子抗差自适应序贯平

差进行钟差拟合和预报。最后通过算例分析，验

证了本文算法的优越性和有效性。
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２　钟差模型

进行卫星钟差估计，首先需要构造精密钟差模

型，而准确表征卫星钟时频域稳定性的因素通常包

括相位、频率、频漂（老化率）等，因此，一般选用包

含这三种因素的二次多项式模型作为钟差模型，事

实上，ＧＰＳ导航文件的卫星钟差也正是基于这三种

因素构成。二次多项式钟差拟合模型如下

Δ狋犻＝犪０＋犪１狋－狋（ ）狅犮 ＋犪２狋－狋（ ）狅犮
２＋狏犻 （１）

式中，犪０，犪１，犪２ 为星钟参数，对应钟差（相位）、钟

速（频率）和钟漂（频漂）；狋狅犮为卫星钟参考时间；

Δ狋犻为钟差观测值。

对式（１）直接进行最小二乘求解，即可获得星

钟参数，而在实际工作中，由于原子钟观测数据量

较大，本文采用运算效率更高、解算结果等价的序

贯平差进行求解［１１］。

原子钟测量过程中，由于受断电、设备故障和

外部干扰等因素影响［１０］，获得的钟差观测数据会

不可避免地存在数据中断、相位跳变和粗差等，这

种异常会直接影响钟差参数估计和预报的精度。

因此，为了抵制这些异常对钟差拟合预报的影响，

本文引入自适应抗差序贯平差来消除或减弱这些

异常的影响［１２１３］。标准的自适应抗差序贯平差

采用单一自适应因子来调节预报信息对参数估值

的贡献，而在钟差序列中，状态异常往往受某个参

数或某几个参数影响，若直接采用单因子自适应

序贯平差，必将降低预报信息的准确率。基于钟

差、钟速和钟漂不符值都可以单独用来控制状态

扰动异常对参数估值的影响［１４］，且不同参数描述

不同的钟差扰动特性，因此，提出构造分类自适应

因子来抵制钟差扰动异常。

３　分类因子自适应抗差序贯平差原理

３．１　自适应抗差序贯平差

钟差拟合模型（１）可写成如下简化形式

犞＝犃^犡－犔，犘 （２）

式中，^犡为三个星钟参数；犃为设计矩阵；犔为钟

差观测值；犞观测值残差；犘为观测权阵。

设参数向量犡有先验估值犡^０、先验协方差矩

阵犙犡^０（或权阵犘犡^０＝犙
－１

犡^
０），则有序贯平差解为

犡^＝ 犃Ｔ犘犃＋犘犡^（ ）０ －１ 犃Ｔ犘犔＋犘犡^０^犡（ ）０

犙犡^＝ 犃
Ｔ犘犃＋犘犡^（ ）０

烍
烌

烎
－１

（３）

当参数先验估值犡^０ 和观测向量犔存在异常

误差时，必然对序贯平差结果产生影响。为控制

这些异常对解算结果的影响，借鉴自适应滤波思

想［１５１７］，构造抗差自适应序贯平差法进行参数求

解，具体求解过程见文献［１７］，这里不再赘述。

利用上述思想，可得抗差自适应序贯平差解为

犡^＝ 犃Ｔ珚犘犃＋珚犘犡^（ ）０ －１ 犃Ｔ珚犘犔＋珚犘犡^０^犡（ ）０

犙犡^＝ 犃
Ｔ珚犘犃＋珚犘犡^（ ）０ －１

（４）

式中，珚犘为当前观测向量的抗差等价权；珚犘犡^０为先

验参数的等价权矩阵；珚犘犡^０＝犠
１
２犘犡^０犠

１
２；犠 为自适

应调整矩阵［１８］。犠 通常可采用单因子确定，此时

犠 为１×１维矩阵。

犠 矩阵中的单因子元素狑 通常可采用三段

函数［１９］、两段函数［２０］、指数函数［２１］确定。

其中，三段函数自适应因子确定如下

狑＝

１ Δ珟犡 ≤犽０

犽０

Δ珟犡

犽１－ Δ珟犡

犽１－犽（ ）
０

２

犽０＜ Δ珟犡 ≤犽１

０ Δ珟犡 ＞犽

烅

烄

烆 １

（５）

式中，犽０，犽１ 为控制常量，犽０ 一般取１．５～２．５，犽１

一般取３．０～８．０；Δ珟犡 为标量形式，具体值可通

过式（６）进行求解。

Δ珟犡 ＝‖珟犡－^犡
０
‖／ ｔｒ犙犡^（ ）槡 ０ （６）

式中，珟犡 为当前观测量的抗差最小二乘参数解向

量；^犡０ 为参数先验值（或预报值）向量；犙犡^０为参数

先验方差矩阵；ｔｒ（ ）· 为矩阵求迹表达式。

在抗差自适应序贯平差中，观测等价权元素

和自适应因子的确定是整个算法的关键，观测等

价权元素直接反映了自适应抗差滤波算法对观测

异常的控制能力；自适应因子不仅反映钟差信息、

钟速信息和钟漂预报信息对参数估值的贡献大

小，而且反映了算法对扰动异常的控制效果。

３．２　分类自适应因子确定

鉴于钟差、钟速和钟漂不符值描述不同的钟

差扰动特性，提出构造分类自适应因子来钟差扰

动异常。此时，自适应因子分为三类：钟差自适应

因子（狑１）、钟速自适应因子（狑２）和钟漂自适应因

子（狑３），自适应因子调整矩阵犠 的形式如下

犠＝

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

０ ０ 狑

熿

燀

燄

燅３

（７）

狑１ 的构造过程如下：首先类似式（６）构造钟差不符

值统计量 Δ珟犡１ ，此时式（６）中的珟犡和犡^
０ 应为钟差

参数的抗差最小二乘值珟犡１ 和预报值犡^
０
１，ｔｒ犙犡^（ ）０

为犡^０１ 的方差阵元素犙犡^０
１
；其次利用式（５）可确定自

６１
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适应因子狑１。狑２和狑３的构造过程类似狑１。

３．３　窗口设计

钟差观测数据是一维数据，构造的观测模型

是二次多项式模型，显然直接进行序贯平差很难

控制异常观测的影响，进而很难区分观测异常和

状态扰动，因此也就很难可靠确定自适应因子。

实际钟差数据中经常出现大的钟跳和粗差，因此

钟差序列的异常观测必须得到有效处理，才能为

后续稳定性分析［２２］、拟合预报等工作打下基础。

鉴于此，本文提出对钟差序列进行开窗处理，即将

狀个钟差观测数据分成犻个窗口，每个窗口大小

为犿，具体分割形式如图１。对每个窗口内的观

测数据独立进行最小二乘拟合，窗口之间进行序

贯平差求解，理论上，这种开窗序贯平差与整体平

差是完全等价的。

图１　窗口大小设计

Ｆｉｇ．１　Ｄｅｓｉｇｎｏｆｗｉｎｄｏｗｓｉｚｅ

窗口大小犿的设计是本文研究的关键，犿 若

小于４，则无法直接利用当前观测实现抗差估计，

犿设计的过大，则容易包括过多的状态扰动，造

成自适应因子不准确。通过对大量ＧＰＳ钟差产

品分析，发现卫星钟的绝大多数钟跳均发生在天

与天之间。同时考虑到ＩＧＳ产品是单天计算，其

基准站接收机钟受码的噪声、温度、多路径等因素

影响，在天与天之间存在天跳变（ｄａｙｂｏｕｎｄａ

ｒｙ）
［２３２５］，从而直接影响卫星钟差数据。因此，本

文认为犿＝９６（．ＳＰ３文件）或犿＝２８８（．ｃｌｋ文件）

较为合适，即窗口的大小设计为１ｄ。

犿的大小，对应不同性质的参数估计形式：

（１）当犿＝１时，可直接实现钟差单因子自适

应序贯平差解，无抗差功能

犡^＝ 犃Ｔ犘犃＋珚犘犡^（ ）０ －１ 犃Ｔ犘犔＋珚犘犡^０犡^（ ）０ ，

珚犘犡^０＝狑
１
２

１犘犡^０狑
１
２

１
（８）

（２）当犿＝２时，可直接实现钟差、钟速分类

因子自适应序贯平差解，无抗差功能

犡^＝ 犃Ｔ犘犃＋珚犘犡^（ ）０ －１ 犃Ｔ犘犔＋珚犘犡^０^犡（ ）０ ，

珚犘犡^０＝

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

熿

燀

燄

燅０ ０ １

１
２

犘犡^０

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

熿

燀

燄

燅０ ０ １

１
２

（９）

（３）当犿＝３时，可直接实现钟差、钟速、钟漂

分类因子自适应序贯平差解，无抗差功能

犡^＝ 犃Ｔ犘犃＋珚犘犡^（ ）０ －１ 犃Ｔ犘犔＋珚犘犡^０^犡（ ）０ ，

珚犘犡^０＝

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

０ ０ 狑

熿

燀

燄

燅３

１
２

犘犡^０

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

０ ０ 狑

熿

燀

燄

燅３

１
２

（１０）

（４）当３＜犿＜狀时，可实现钟差、钟速、钟漂

分类因子抗差自适应序贯平差

犡^＝ 犃Ｔ珚犘犃＋珚犘犡^（ ）０ －１ 犃Ｔ珚犘犔＋珚犘犡^０^犡（ ）０ ，

珚犘犡^０＝

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

０ ０ 狑

熿

燀

燄

燅３

１
２

犘犡^０

狑１ ０ ０

０ 狑２ ０

０ ０ 狑

熿

燀

燄

燅３

１
２

（１１）

（５）当犿＝狀时，为抗差最小二乘解，无自适

应功能

犡^＝ 犃Ｔ珚（ ）犘犃 －１犃Ｔ珚犘犔 （１２）

事实上，犿＝１时，通过当前观测钟差珦犡１ 与

预报钟差珦犡０１ 之差以及采样间隔τ，也可间接获得

当前钟速估值

珦犡２＝
珦犡１－珦犡

０
１

τ
（１３）

基于计算的钟速估值和预报速度，也可以间

接构造钟速信息的自适应因子。同理，当犿＝２，

通过间接获得钟漂的当前估值，一样可获得钟漂

信息的自适应因子。但考虑到间接构造自适应因

子一方面依赖预报值，与预报值存在相关性，同时

当前观测值没有进行抗差处理，很难区分观测异

常和状态扰动，所以文中没有采用间接构造的自

适应因子方案。

４　算例与分析

本文算例采用ＩＧＳ发布的精密钟差数据

（ｈｔｔｐ：∥ｉｇｓｃｂ．ｊｐｌ．ｎａｓａ．ｇｏｖ／）来进行预报研究。

数据采集时间为２００９０２２２—２００９０３０５，共计

１２ｄ的数据，钟差数据的采样间隔为５ｍｉｎ。考虑

到目前 ＧＰＳ卫星大部分都搭载的是高精度 Ｒｂ

钟，而且我国的北斗二代导航系统配备的也是国

产Ｒｂ钟，本文选择配备Ｒｂ钟的６号卫星作为研

究对象，前１０ｄ进行参数估计分析，后２ｄ作为预

报精度检核数据。

定义钟差预报的均方根差（ＲＭＳ）为

σ＝
１

狀－１∑
狀

犻＝１

Δε（ ）犻槡
２ （１４）
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式中，Δε犻为实时预报钟差和ＩＧＳ精密钟差的差

值；狀为预报钟差的个数。

钟差模型采用二次多项式模型，窗口大小设

计为２８８，抗差估计采用ＩＧＧ３等价权函数
［１２］，其

中犮０＝１．５，犮１＝２．５；自适应因子构造采用三段

函数法［１６］；控制常量犽０＝１．５，犽１＝５．０。设计以

下四种方案进行对比分析：① 标准序贯平差

（ＬＳ）；② 自适应序贯平差（ＡＬＳ）；③ 单因子抗差

自适应序贯平差（ＡＲＬＳ１）；④ 分类因子抗差自适

应序贯平差（ＡＲＬＳ２）。

６号卫星１０ｄ的钟差时间序列如图２所示。

从图２可以看出，该卫星钟在第２天和第３天之

间发生了一个明显的钟跳，其钟差、钟速值均发生

较大变化；若不考虑这个钟跳，势必大大影响拟合

预报的精度。另外，为了有效识别钟差序列中存

在的粗差，去除钟跳后计算得出对应钟差数据的

频率时间序列，如图３所示。从图３可以看出，该

钟差序列中存在多处明显粗差。为了验证不同方

案的拟合精度，对含有粗差的钟差数据进行预处

理，得到一个“干净”的钟差序列，作为评价不同方

案拟合精度的标准。预处理后得到的频率时间序

列如图４所示。通过图４可以看出，该钟差序列

中已无明显粗差点。

图２　卫星钟差相位时间序列

Ｆｉｇ．２　Ｓａｔｅｌｌｉｔｅｃｌｏｃｋｐｈａｓｅｄａｔａｓｅｒｉｅｓ

图３　卫星钟差去除钟跳后的频率时间序列

Ｆｉｇ．３　Ｓａｔｅｌｌｉｔｅｃｌｏｃｋｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄａｔａｓｅｒｉｅｓｒｅｍｏｖｅｄ

ｃｌｏｃｋｊｕｍｐｓ

对比方案１和方案２得到的钟差序列与标

准钟差序列如图５所示（为了图形直观，方案２的

钟差值统一减去２．０Ｅ５），从图５可以看出，自适

应序贯平差能有效识别钟跳异常，并能做出自动

调整，解算结果不受钟跳影响，而标准序贯平差方

案由于无法处理钟跳，结果失真。

图４　卫星钟差去除钟跳和粗差后的频率时间序列

Ｆｉｇ．４　Ｃｌｏｃｋｆｒｅｑｕｅｎｃｙｄａｔａｓｅｒｉｅｓｒｅｍｏｖｅｄｃｌｏｃｋ

ｊｕｍｐｓａｎｄｂｌｕｎｄｅｒｓ

图５　方案１和方案２的钟差序列对比

Ｆｉｇ．５　ＣｏｎｔｒａｓｔｒｅｓｕｌｔｓｗｉｔｈＳｃｈｅｍｅ１ａｎｄＳｃｈｅｍｅ２

方案１到方案４的钟差拟合残差如图６～

图９所示，四种方案钟差拟合精度统计如表１

所示。

图６　方案１拟合残差

Ｆｉｇ．６　Ｒｅｓｉｄｕａｌｏｆｓｃｈｅｍｅ１

通过图６～图９和表１可以看出：

（１）标准序贯平差无法有效处理钟跳和粗

差，拟合结果失真；
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图７　方案２拟合残差

Ｆｉｇ．７　Ｒｅｓｉｄｕａｌｏｆｓｃｈｅｍｅ２

图８　方案３拟合残差

Ｆｉｇ．８　Ｒｅｓｉｄｕａｌｏｆｓｃｈｅｍｅ３

　　（２）自适应序贯平差通过自适应因子调整，

能有效抑制钟差扰动，拟合模型精度受其影响

较小；

图９　方案４拟合残差

Ｆｉｇ．９　Ｒｅｓｉｄｕａｌｏｆｓｃｈｅｍｅ４

　　（３）单因子抗差自适应序贯平差（方案３）通

过观测等价权控制观测粗差的影响，并且使用自

适应因子控制钟跳扰动异常，拟合精度明显优于

没有进行抗差处理的自适应序贯平差（方案２），

精度提高幅度约为７７．９％；

（４）分类因子自适应抗差序贯平差（方案４）

由于能够更为可靠地描述钟差序列中的不同扰动

特性，拟合精度最高，优于单因子自适应抗差序贯

平差（方案３），精度提高幅度约为４．３％；相比没

有进行抗差处理的自适应序贯平差法（方案２），

精度提高幅度约为７８．９％。

为了进一步验证分类因子方案与单因子方案

的区别，给出方案３和方案４在窗口间的自适应

因子数值结果，如表２所示。

表１　不同方案的钟差估计精度统计

犜犪犫．１　犛狋犪狋犻狊狋犻犮犲狊狋犻犿犪狋犲犱犚犕犛狅犳犮犾狅犮犽犲狉狉狅狉犪狋犱犻犳犳犲狉犲狀狋狊犮犺犲犿犲狊 ／ｓ

ｍａｘ ｍｉｎ ｍｅａｎ ＲＭＳ

方案１ ２．４３２６４Ｅ０５ －１．１３７３４Ｅ０７ 　２．９０７１０Ｅ０６ ８．８９３８０Ｅ０６

方案２ １．０４７９１Ｅ０８ －１．０６０７４Ｅ０８ －４．６１３０５Ｅ１０ ２．７４２８６Ｅ０９

方案３ １．６５７３４Ｅ０９ －２．６７３５４Ｅ０９ －１．０７９５６Ｅ１２ ６．０５８１３Ｅ１０

方案４ １．６５７３４Ｅ０９ －２．５２４１９Ｅ０９ －３．４５０５９Ｅ１１ ５．７９６７５Ｅ１０

表２　方案３和方案４的自适应因子数值

犜犪犫．２　犃犱犪狆狋犻狏犲狏犪犾狌犲狅犳狊犮犺犲犿犲３犪狀犱狊犮犺犲犿犲４

钟差分类因子

（方案４）

钟速分类因子

（方案４）

钟漂分类因子

（方案４）

单因子自适应

（方案３）

窗口２（０２８９０５７６历元） １．００００ １．００００ １．００００ １．００００

窗口３（０５７７０８６４历元）★ ０．００００ ０．００００ ０．００００ ０．００００

窗口４（０８６５１１５２历元） ０．００００ ０．００００ ０．００００ ０．００００

窗口５（１１５３１４４０历元） ０．００００ ０．００００ ０．００００ ０．００００

窗口６（１４４１１７２８历元） １．００００ １．００００ ０．３４７４ １．００００

窗口７（１７２９２０１６历元） ０．００００ ０．００００ ０．００００ ０．００００

窗口８（２０１７２３０４历元） ０．１１９８ １．００００ １．００００ １．００００

窗口９（２３０５２５９２历元） ０．００００ ０．００００ ０．００００ ０．００００

窗口１０（２５９３２８８０历元） １．００００ ０．０１３１ ０．００００ １．００００

　　注：★处为出现大钟跳的窗口
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　　从表２可以看出：当钟差序列发生大的钟跳

时（窗口３），无论是单因子方案（方案３）还是分类

因子方案（方案４）均能实现参数估计模型自动调

节，自适应因子为０，从而使得后续窗口参数估计

结果不受钟跳影响。而当钟差序列出现小的异常

时，方案３只能利用整体参数结果确定自适应因

子，无法区别个别参数出现的状态异常情况（窗口

６、窗口８、窗口１０）。方案４由于采用分类因子分

别描述不同钟差参数的状态异常，进而做出自适

应调整，因此当钟差参数（窗口８）、钟速参数（窗

口１０）、钟漂参数（窗口６）分别发生异常时，方案

４均能较好地对其实现自适应调整。

为了进一步分析不同方案的预报精度，对四

种方案得到的星钟参数进行未来两天的钟差预

报，并与实际钟差观测值进行比较。计算得到四

种方案的预报精度统计如表３所示，方案２—方

案４的预报钟差不符值如图１０所示（因方案１预

报结果失真，没有描述）。

表３　不同方案的钟差预报精度统计

犜犪犫．３　犛狋犪狋犻狊狋犻犮狆狉犲犱犻犮狋犲犱犚犕犛狅犳犮犾狅犮犽犲狉狉狅狉犪狋犱犻犳犳犲狉犲狀狋狊犮犺犲犿犲狊 ／ｓ

ｍａｘ ｍｉｎ ｍｅａｎ ＲＭＳ

方案１ －３．４４３５８Ｅ０５ １．７２０６０Ｅ０５ －２．１２６００Ｅ０５ ２．２４１４２Ｅ０５

方案２ ５．７４１０７Ｅ０８ １．０１６２１Ｅ０８ ３．０１１２２Ｅ０８ ３．３０３４４Ｅ０８

方案３ ４．０５７０８Ｅ０８ －８．０５３０５Ｅ１０ １．３９９３３Ｅ０８ １．８４５２２Ｅ０８

方案４ ２．９４０４８Ｅ０８ －９．９１３５２Ｅ１０ ９．６８２５６Ｅ０９ １．３０７４２Ｅ０８

图１０　不同方案的预报钟差不符值

　　　Ｆｉｇ．１０　Ｒｅｓｉｄｕａｌｏｆｐｒｅｃｉｓｅｃｌｏｃｋｅｒｒｏｒａｔ

ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｃｈｅｍｅｓ

　　通过表３和图１０可以看出，方案１预报精度

较差，结果失真；而引入抗差估计的方案３和方案

４预报精度明显优于没有进行抗差处理的方案２；

四种方案中，分类因子抗差自适应序贯平差（方

案４）预报精度最高，相比方案２和方案３，其预报

精度提高幅度分别为６０．４％和２９．２％。

５　结论与建议

（１）通过对一维钟差序列设置不同窗口，能

有效简便地实现钟差拟合模型的抗差自适应序贯

平差。

（２）抗差自适应序贯平差利用抗差等价权和

自适应因子有效抑制了观测异常和状态扰动的影

响，其钟差拟合预报精度明显优于标准序贯平差。

（３）分类因子抗差自适应序贯平差通过对预

报参数进行分类，利用不同的自适应因子分别控

制不同特征的状态异常，钟差拟合预报精度优于

单因子抗差自适应序贯平差。

（４）对于钟差窗口大小的最优设计，需要进

一步的理论研究和数据测试，这也是作者下一步

的研究重点。

本文算法同样适用于除二次多项式以外的其

他钟差模型，如ＡＲ模型、灰色模型等。其开窗处

理方案在导航定位算法中也可类似运用。

参考文献：

［１］　ＪＩＳｈａｎｂｉａｏ，ＺＨＵ Ｗｅｎｙａｏ，ＸＩＯＮＧＹｏｎｇｑｉａｎｇ．Ｃａｌｃｕｌａ

ｔｉｏｎａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｔｈｅＧＰＳＳａｔｅｌｌｉｔｅＣｌｏｃｋＯｆｆｓｅｔ［Ｊ］．

ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｐａｃｅＳｃｉｅｎｃｅ，２００１，２１（３）：４２４８．（季

善标，朱文耀，熊永清．精密ＧＰＳ卫星钟差的改正和应用

［Ｊ］．空间科学学报，２００１，２１（３）：４２４８．）

［２］　ＪＡＭＥＳＰＣ，ＥＶＥＲＥＮＴＴＲＳ，ＦＲＡＮＫＭ．Ｉｍｐｒｏｖｅｍｅｎｔ

ｏｆｔｈｅＮＩＭＡＰｒｅｃｉｓｅＯｒｂｉｔａｎｄＣｌｏｃｋＥｓｔｉｍａｔｅｓ［Ｃ］∥ＩＯＮ

ＧＰＳ１９９８．Ｎａｓｈｖｉｌｌｅ：ＩＯＮ，１９９８．

［３］　ＧＲＥＧＨ，ＪＡＣＫＴ．ＮａｖｉｇａｔｉｏｎＵｐｌｏａｄＰｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ［Ｃ］∥

ＩＯＮＧＰＳ２０００．ＳａｌｔＬａｋｅＣｉｔｙ：ＩＯＮ，２０００．

［４］　ＰＡＵＬＡＫ，ＤＥＭＥＴＲＩＯＳＭ，ＭＩＨＲＡＮ Ｍ．Ａｌｔｅｒｎａｔｅ

ＡｌｇｏｒｉｔｈｍｓｆｏｒＳｔｅｅｒｉｎｇｔｏＭａｋｅＧＰＳＴｉｍｅ［Ｃ］∥ＩＯＮＧＰＳ

２０００．ＳａｌｔＬａｋｅＣｉｔｙ：ＩＯＮ，２０００．

［５］　ＬＩＵＬｉ．ＲｅｌａｔｉｖｉｓｔｉｃＴｈｅｏｒｙｏｆＴｉｍｅＴｒａｎｓｆｅｒａｎｄＴｅｃｈｎｉｑｕｅｓ

ｏｆＣｌｏｃｋＳｙｎｃｈｒｏｎｉｚａｔｉｏｎ［Ｄ］．Ｚｈｅｎｇｚｈｏｕ：Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ

ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００６．（刘利．相对论时间比对理

论与高 精 度 时 间 同 步 技 术 ［Ｄ］．郑 州：信 息 工 程 大

学，２００４．）

［６］　ＺＨＥＮＧＺｕｏｙａ，ＣＨＥＮＹｏｎｇｑｉ，ＬＵＸｉｕｓｈａｎ．ＡｎＩｍｐｒｏｖｅｄ

ＧｒｅｙＭｏｄｅｌｆｏｒｔｈｅＰｒｅｄｉｃｔｉｏｎｏｆＲｅａｌｔｉｍｅＧＰＳＳａｔｅｌｌｉｔｅ

０２



第１期 黄观文，等：开窗分类因子抗差自适应序贯平差用于卫星钟差参数估计与预报

ＣｌｏｃｋＢｉａｓ［Ｊ］．ＡｃｔａＡｓｔｒｏｎｏｍｉｃａＳｉｎｉｃａ，２００８，４９（３）：

３０６３２０．（郑作亚，陈永奇，卢秀山．灰色模型修正及其在

实时ＧＰＳ卫星钟差预报中的应用研究［Ｊ］．天文学报，

２００８，４９（３）：３０６３２０．）

［７］　ＧＵＯＨａｉｒｏｎｇ．ＳｔｕｄｙｏｎｔｈｅＡｎａｌｙｓｉｓＴｈｅｏｒｉｅｓａｎｄＡｌｇｏｒｉｔｈｍｓ

ｏｆｔｈｅＴｉｍｅａｎｄＦｒｅｑｕｅｎｃｙＣｈａｒａｃｔｅｒｉｚａｔｉｏｎｆｏｒＡｔｏｍｉｃ

Ｃｌｏｃｋｓ ｏｆ Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ Ｓａｔｅｌｌｉｔｅｓ ［Ｄ］． Ｚｈｅｎｇｚｈｏｕ：

ＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００６．（郭海荣．导航

卫星原子钟时频特性分析理论与方法研究［Ｄ］．郑州：信息

工程大学，２００６．）

［８］　ＺＨＯＵＪｉａｎｇｗｅｎ．ＣｌａｓｓｉｃａｌＴｈｅｏｒｙｏｆＥｒｒｏｒｓａｎｄＲｏｂｕｓｔ

Ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＡｃｔａＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，

１９８９，１８（２）：１１５１２０．（周江文．经典误差理论与抗差估

计［Ｊ］．测绘学报，１９８９，１８（２）：１１５１２０．）

［９］　ＯＵＪｉｋｕｎ．ＤｅｓｉｇｎｏｆａＮｅｗＳｃｈｅｍｅｏｆＲｏｂｕｓｔＥｓｔｉｍａｔｉｏｎ

ｂｙＴｈｒｅｅＳｔｅｐｓ［Ｊ］．ＡｃｔａＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，

１９９６，２５（３）：１７３１７９．（欧吉坤．一种三步抗差方案的设计

［Ｊ］．测绘学报，１９９６，２５（３）：１７３１７９．）

［１０］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ．ＡｄａｐｔｉｖｅｌｙＲｏｂｕｓｔＬｅａｓｔＳｑｕａｒｅｓＥｓｔｉｍａｔｉｏｎ

［Ｊ］．ＡｃｔａＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，１９９６，２５

（３）：２０６２１１．（杨元喜．自适应抗差最小二乘估计［Ｊ］．

测绘学报，１９９６，２５（３）：２０６２１１．）

［１１］　ＥｄｉｔｏｒｓｏｆＳｕｒｖｅｙｉｎｇＡｄｊｕｓｔｍｅｎｔｉｎ ＷｕｈｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．

ＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｏｆＳｕｒｖｅｙｉｎｇ Ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ ［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：

ＳｕｒｖｅｙｉｎｇａｎｄＭａｐｐｉｎｇＰｒｅｓｓ，２００３．（武汉大学测量平

差编 写 组．测 量 平 差 基 础 ［Ｍ］．北 京：测 绘 出 版

社，２００３．）

［１２］　ＨＥＨａｉｂｏ，ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ．ＲｏｂｕｓｔＥｓｔｉｍａｔｉｏｎｆｏｒＳｅｑｕｅｎｔｉａｌ

Ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ［Ｊ］．ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇｏｆＳｕｒｖｅｙｉｎｇａｎｄＭａｐｐｉｎｇ，

１９９８，７（１）：３６４０．（何海波，杨元喜．序贯平差抗差估计

［Ｊ］．测绘工程，１９９８，７（１）：３６４０．）

［１３］　ＷＵＳｈｅｎｇｗｕ．ＡｕｔｏａｄａｐｔｉｖｅＳｅｑｕｅｎｔｉａｌＲｏｂｕｓｔＥｓｔｉｍａｔｉｏｎ

［Ｊ］．ＢｕｌｌｅｔｉｎｏｆＳｕｒｖｅｙｉｎｇａｎｄＭａｐｐｉｎｇ，２００６（１）：１４．

（吴生武．自适应序贯抗差估计［Ｊ］．测绘通报，２００６（１）：

１４．）

［１４］　ＣＵＩＸｉａｎｑｉａｎｇ，ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ．ＡｄａｐｔｉｖｅｌｙＲｏｂｕｓｔＦｉｌｔｅｒｉｎｇ

ｗｉｔｈＣｌａｓｓｉｆｉｅｄＡｄａｐｔｉｖｅＦａｃｔｏｒｓ［Ｊ］．ＰｒｏｇｒｅｓｓｉｎＮａｔｕｒａｌ

Ｓｃｉｅｎｃｅ，２００６，１６（４）：４９０４９４．（崔先强，杨元喜．分类

因子自适应抗差滤波［Ｊ］．自然科学进展，２００６，１６（４）：

４９０４９４．）

［１５］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ，ＨＥＨａｉｂｏ，ＸＵＴｉａｎｈｅ．ＡｄａｐｔｉｖｅＲｏｂｕｓｔ

Ｆｉｌｔｅｒｉｎｇｆｏｒ Ｋｉｎｅｍａｔｉｃ ＧＰＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ ［Ｊ］． Ａｃｔａ

ＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，２００１，３０（４）：２９３

２９８．（杨元喜，何海波，徐天河．论动态自适应滤波［Ｊ］．

测绘学报，２００１，３０（４）：２９３２９８．）

［１６］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ．ＰｒｏｐｅｒｔｉｅｓｏｆＡｄａｐｔｉｖｅＲｏｂｕｓｔＦｉｌｔｅｒｉｎｇ

ｆｏｒＫｉｎｅｍａｔｉｃＧＰＳＰｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ［Ｊ］．ＡｃｔａＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔ

ＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，２００３，３２（３）：１８９１９２．（杨元喜．动

态定位自适应滤波解的性质［Ｊ］．测绘学报，２００３，３２（３）：

１８９１９２．）

［１７］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ．ＡｄａｐｔｉｖｅＮａｖｉｇａｔｉｏｎａｎｄＫｉｎｅｍａｔｉｃＰｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ

［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＳｕｒｖｅｙｉｎｇａｎｄＭａｐｐｉｎｇＰｒｅｓｓ，２００６．（杨

元喜．自适应动态导航定位 ［Ｍ］．北京：测绘出版

社，２００６．）

［１８］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ，ＣｕｉＸｉａｎｑｉａｎｇ．ＡｄａｐｔｉｖｅｌｙＲｏｂｕｓｔＦｉｌｔｅｒ

ｗｉｔｈＭｕｌｔｉＡｄａｐｔｉｖｅＦａｃｔｏｒｓ［Ｊ］．ＳｕｒｖｅｙＲｅｖｉｅｗ，２００８，

４０（３０９）：２６０２７０．

［１９］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ，ＳＯＮＧＬｉｊｉｅ，ＸＵＴｉａｎｈｅ．ＲｏｂｕｓｔＥｓｔｉｍａｔｏｒ

ｆｏｒＣｏｒｒｅｌａｔｅｄＯｂｓｅｒｖａｔｉｏｎｓＢａｓｅｄｏｎＢｉｆａｃｔｏｒＥｑｕｉｖａｌｅｎｔ

Ｗｅｉｇｈｔｓ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ Ｇｅｏｄｅｓｙ，２００２，７６（６７），

３５３３５８．

［２０］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ，ＳＯＮＧＬｉｊｉｅ，ＸＵＴｉａｎｈｅ．ＲｏｂｕｓｔＰａｒａｍｅｔｅｒ

ＥｓｔｉｍａｔｉｏｎｆｏｒＧｅｏｄｅｔｉｃＣｏｒｒｅｌａｔｅｄＯｂｓｅｒｖａｔｉｏｎ［Ｊ］．Ａｃｔａ

ＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，２００２，３１（２）：９５９９．

（杨元喜，宋力杰，徐天河．大地测量相关观测抗差估计

理论［Ｊ］．测绘学报，２００２，３１（２）：９５９９．）

［２１］　ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ，ＧＡＯＷｅｉｇｕａｎｇ．ＩｎｆｌｕｅｎｃｅＣｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆ

ＡｄａｐｔｉｖｅＦａｃｔｏｒｓｏｎＮａｖｉｇａｔｉｏｎＲｅｓｕｌｔｓ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ，２００５，５８（３）：４７１４７８．

［２２］　ＧＵＯ Ｈａｉｒｏｎｇ，ＹＡＮＧＹｕａｎｘｉ．ＡｎａｌｙｓｅｓｏｆＭａｉｎＥｒｒｏｒ

ＳｏｕｒｃｅｓｏｎＴｉｍｅｄｏｍａｉｎＦｒｅｑｕｅｎｃｙＳｔａｂｉｌｉｔｙｆｏｒＡｔｏｍｉｃ

Ｃｌｏｃｋｓ ｏｆ Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ Ｓａｔｅｌｌｉｔｅｓ［Ｊ］． Ｇｅｏｍａｔｉｃｓ ａｎｄ

ＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＳｃｉｅｎｃｅｏｆＷｕｈａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００９，３４（２）：

２１８２２１．（郭海荣，杨元喜．导航卫星原子钟时域频率稳

定性影响因素分析［Ｊ］．武汉大学学报：信息科学版，

２００９，３４（２）：２１８２２１．）

［２３］　ＤＥＦＲＡＩＧＮＥＰ，ＢＲＵＹＮＩＮＸＣ．ＯｎｔｈｅＬｉｎｋｂｅｔｗｅｅｎ

ＧＰＳＰｓｅｕｄｏｒａｎｇｅＮｏｉｓｅａｎｄＤａｙｂｏｕｎｄａｒｙＤｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｉｅｓ

ｉｎＧｅｏｄｅｔｉｃＴｉｍｅＴｒａｎｓｆｅｒＳｏｌｕｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＧＰＳＳｏｌｕｔｉｏｎ，

２００７，１１：２３９２４９．

［２４］　ＤＡＣＨ Ｒ，ＨＵＧＥＮＴＯＢＬＥＲＵ，ＳＣＨＩＬＤＫＮＥＣＨＴＴ，

ｅｔａｌ．ＰｒｅｃｉｓｅＣｏｎｔｉｎｕｏｕｓＴｉｍｅａｎｄＦｒｅｑｕｅｎｃｙＴｒａｎｓｆｅｒ

ＵｓｉｎｇＧＰＳＣａｒｒｉｅｒＰｈａｓｅ［Ｃ］∥ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＩＥＥＥ

ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＦｒｅｑｕｅｎｃｙＣｏｎｔｒｏｌＳｙｍｐｏｓｉｕｍａｎｄＥｘｐｏｓｉ

ｔｉｏｎ．Ｖａｎｃｏｕｖｅｒ：ＩＥＥＥ，２００５：３２９３３６．

［２５］　ＧＵＹＥＮＮＯＮＮ，ＣＥＲＲＥＴＴＯＧ，ＴＡＶＥＬＬＡＰ，ｅｔａｌ．

ＦｕｒｔｈｅｒＣｈａｒａｃｔｅｒｉｚａｔｉｏｎｏｆｔｈｅＴｉｍｅＴｒａｎｓｆｅｒＣａｐａｂｉｌｉｔｉｅｓ

ｏｆＰｒｅｃｉｓｅＰｏｉｎｔＰｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ（ＰＰＰ）：ＴｈｅＳｌｉｄｉｎｇＢａｔｃｈ

Ｐｒｏｃｅｄｕｒｅ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＵｌｔｒａｓｏｎｉｃｓＦｅｒｒｏｅ

ｌｅｃｔｒｉｃｓａｎｄＦｒｅｑｕｅｎｃｙＣｏｎｔｒｏｌ，２００９，５６（８）：１６３４１６４１．

（责任编辑：丛树平）

收稿日期：２００９１０２０

修回日期：２０１００５１１

第一作者简介：黄观文（１９８３－），男，博士生，研究方向为

犌犖犛犛精密钟差和导航定位。

犉犻狉狊狋犪狌狋犺狅狉：犎犝犃犖犌犌狌犪狀狑犲狀（１９８３－），犿犪犾犲，犘犺犇

犮犪狀犱犻犱犪狋犲，犿犪犼狅狉狊犻狀犌犖犛犛狆狉犲犮犻狊犲犮犾狅犮犽犲狉狉狅狉狊犪狀犱

狆狉犲犮犻狊犲狆狅狊犻狋犻狅狀犻狀犵．

犈犿犪犻犾：犺狌犪狀犵８３０９２８＠狔犪犺狅狅．犮狅犿．犮狀

１２




