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武汉大学资源与环境学院 

2004～2005 学年第二学期期末考试 

《GPS 原理与应用》课程试卷(B) 
 

标准答案 
 
 

一． 单选题 
1. 以下哪个因素不会削弱 GPS 定位的精度（D） 

A. 晴天为了不让太阳直射接收机，将测站点置于树荫下进行观测 
B. 测站设在大型蓄水的水库旁边 
C. 在 SA 期间进行 GPS 导航定位 
D. 夜晚进行 GPS 观测 

2. GPS 卫星信号的基准频率是多少？（B） 
A 1.023MHz   B 10.23 MHz     C 102.3 MHz     D 1023 MHz 

3. GPS 测量中，卫星钟和接收机钟采用的是哪种时间系统？（B） 
A 恒星时  B GPS 时   C 国际原子时   D 协调世界时 

4. WGS－84 系属于：（D） 
A 瞬时天球坐标系     B 协议天球坐标系     
C 瞬时地球坐标系     D 协议地球坐标系 

5. 载波相位测量值在历元间求差后可消去（D） 
A. 接收机钟差     B卫星钟差      C 电离层延迟      D整周未知

数 
6. 某 GPS 网采用某型号的 GPS 接收机指标为：固定误差为 3mm，比例误

差为 2ppm，对于一条 2km 的基线，则该基线长度的中误差为（B） 
A. 4mm           B. 5mm         C. 2mm        D.3 mm 

7. 美国 GPS 中的 SA 政策对 GPS 卫星钟影响所产生误差可以采用哪种方式

减弱（A） 
A. 测站间求差   B. 卫星间求差   C. 历元间求差   D. AS 

8. 在高程应用方面 GPS 可以直接精确测定测站点的（A） 
A. 大地高       B. 正常高   C. 水准高   D. 海拔高 

9. 下列哪种时间标示法最不适合直接用于科学计算？（A） 
A 历法   B 儒略日    C 约化儒略日   D 年积日 

10. 我们可以采用六个轨道根数表示卫星的位置，在无摄运动中，六个轨道

根数中会随着时间变化的根数是（D） 
A. 轨道长半轴   B. 轨道倾角   C. 升交点赤经   D. 平近点角 

 
二． 多选题 

1. GPS 广播星历中包含哪些内容（ACD） 
A. GPS 卫星的六个轨道根数     B. GPS 观测的差分改正 
C. GPS 卫星钟的改正           D. GPS 卫星的健康状态 

2. GPS 定位中，为了尽量减弱和消除电离层延迟可以采取以下那些方法



（ABC） 
A. 采用差分方式观测       B. 控制基线长度 
C. 采用双频改正           D. 采用水汽辐射计 

3. 宽巷组合观测值的特点有（ABC） 
A 波长较长        B 易于确定整周模糊度 
C 测量噪声较大    D 无电离层折射延迟 

4. 对于导航电文的第三数据块，下列哪些说法正确？（ABCD） 
A 第三数据块包含在第四、五子帧中 
B 给出了其余 GPS 卫星的概略星历 
C 由 25 个页面组成 
D 可用于拟定观测计划 

5. 可以通过下列哪些类型的文件获取 GPS 卫星位置信息（AC） 
A. SP3 文件              B. RINEX 格式的 M 文件  
C. RINEX 格式的 N 文件   D. RINEX 格式的 O 文件 

6. 产生整周跳变的原因包括（ACD） 
A.接收机在高速动态下运行    B.接收机电源故障 
C.信号被干扰                D. 信号被遮挡 

7. 天顶方向的总电子含量与（BCD）相关 
A. 卫星高度角        B 地方时 
C.太阳活动情况       D 测站地理位置 

8. GPS 数据处理通常分为（AC）主要阶段。 
A. GPS 网基线处理    B. GPS 数据分发 
C.GPS 网平差         D.GPS RTK 

9. GPS 测量中的误差按来源不同可以分为（ABC） 
A. 与传播路径有关的误差      B.与卫星有关的误差 
C.与接收设备有关的误差       D.与测站环境有关的误差 

10. GPS 接收机天线平均相位中心偏差与（AB）有关 
A. 天线类型                 B. 接收信号频率 
C. 卫星天线相位中心偏差     D. SA 

 
三 名词解释  

1． 整周计数：载波相位测量的实际观测值为 ( ) ( )rInt Fϕ ϕ ϕ= +% ，由两部分组成。其中

( )Int ϕ 的值为接收机计数器自动记录的载波相位测量的整波段数，称为整周计数。 

2． 单点定位：利用卫星星历及一台 GPS 接收机的观测值来独立确定该接收机在地球坐标系

中绝对坐标的方法。 
3． 物理同步误差：卫星钟钟面时与标准 GPS 时之间的差异。 
4． 相对论效应：GPS 测量中由于卫星钟和接收机钟在惯性空间钟的运动速度不同以及所处

位置引力位的不同而引起的测量误差。 

5． SA：美国政府为了限制非特许用户利用 GPS 的定位精度的一种政策。包括ε 及δ 技术。

前者是在广播星历中人为加入误差，以降低卫星星历的精度；后者是在卫星钟频中引入

快速抖动。 
6． 卫星星历误差：由卫星星历给出的卫星轨道与卫星实际轨道之差。 
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四 问答题 
1. 请说明测距码伪距测量观测方程中各参量的含义？ 

2 2 2( ) ( ) ( ) ( ) (sR i
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下标i:i号卫星

对 号卫星的伪距测量值

X,Y,Z：测站的空间直角坐标

X ,Y ,Z：i号卫星的空间直角坐标

V V 接收机钟与卫星钟的钟差改正数

（V ）（V ） 电离层延迟与对流层延迟改正数

 

 
2. 何为多路径误差？载波相位测量中 L1,L2 的多路径误差最大分别为多少？ 
答： 
多路径误差：GPS 测量中，直接来自卫星的信号与被周围环境反射的信号相互干

涉进入接收机从而使观测值偏离真值的现象称为多路径误差。载波相位测量中

L1,L2 的多路径误差最大分别为其波长的1/ ，即 4.8cm 和 6.1cm。 4
 
3. 请简述差分 GPS 的基本原理。何为位置差分？何为距离差分？ 
答： 
差分 GPS 的基本原理：利用相距不太远的两个 GPS 测站在同一时间分别进行单

点定位时所受到的卫星星历误差、大气延迟误差和卫星钟差等误差源的空间相关

性较好的原理，利用基准站上的观测结果求得上述误差的影响并通过数据链将误

差改正数发送给流动站从而提高流动站定位精度。 
位置差分：基准站播发的差分改正数是基准站利用 GPS 测定的坐标与已知坐标

之差 
距离差分：基准站播发的差分改正数是对各 GPS 卫星的距离观测值的改正数 
 
4. 举例说明 GPS 的应用。 
答： 
GPS 可以应用于各个领域，包括军事、交通运输、测量以及其它领域中。答题者

可以针对某一个领域的具体应用进行举例说明。 
 
5. 能否采用双频改正方法消除对流层延迟？为什么？ 
答： 
不能。因为双频改正的基础是利用两个频率在介质中的传播速度不同，通过测定

两个频率信号到达接收机的时间差可以反推各自在该介质中的延迟量。其改正原

理是建立在色散效应基础上的。对于 GPS 信号 1 2,f f 而言，由于其波长较长，在

对流层中基本上不存在色散效应，两个频率的信号在其中的折射率相同，传播速

度相同，故不能用与电离层改正相同的方法进行对流层双频改正。 
 
五 计算及证明题 
1. 载波相位测量中，两台 GPS 接收机进行同步观测，时段长度为 4h，采样间隔
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为 15s，观测的卫星数为 7 颗，在原始观测方程中，卫星钟和接收机钟的钟

差参数分别为多少个？在接收机间求一次差后，卫星钟和接收机钟的钟差参

数分别为多少个？原始观测方程和单差观测方程分别有多少个？ 
答： 
观测历元数为：  4 3600 /15 960n s s= × =

原始观测方程中，卫星钟差参数为 7 6720n× = 个 ；接收机钟差参数为

 2 1920n× = 个

接收机间求一次差后，卫星钟差参数为 0 个；接收机钟差参数为1920  / 2 960= 个

原始观测方程个数：测站数×卫星数×历元数＝2×7×960＝13440 个 
单差观测方程个数：（测站数－1）×卫星数×历元数＝（2－1）×7×960＝6720
个 
 
2. 子午卫星系统采用多普勒测量方法进行导航定位。采用公式证明多普勒计数

与信号接收频率的变化无关。 
答： 
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由此证明多普勒计数与信号接收频率的变化无关 
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