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Abstract:RDSS(radiodeterminationsatelliteservice)shortmessageisacharacteristicserviceofthe
BeiDousatellitenavigationsystem(BDS),whichrealizesusershortＧmessagecommunicationandlocation
reporting．TheBDSRDSSbasedlocationreportingwasrealizedforthefirsttimeonitsfirstＧgeneration
system(BDSＧ１)usingtwoGEO(geoＧstationaryearthorbit)satellites,anditsaccuracywaslimitedbythe
accuracyofthedigitalelevationmodel(DEM)database,whichwasusedtoassistitsrealizationof３D
positioningserviceusingtwosatellitesonly．StartingfromitsregionalSystem(BDSＧ２),BDShasdeveloped
newtechnologyofthelocationreportingintheMasterControlCenter(MCC)byintegratingtheRNSS(radio
navigationsatellitesystem)andRDSSobservations．Inthenewdevelopment,theRNSSrangeandcarrier
phaseobservationsofuserstationsaretransmittedtothe MCCthroughRDSSlink,andtheRNSS
observationsareusedtodetermineusers􀆳precisepositionsintheMCC．Supportedbythevarioustypesof
precisespatioＧtemporaldata,e．g．precisesatelliteorbitsandclocks,theprecisionofuserpositioningis
thusgreatlyimproved．Inthispaper,weintroducethethreelocationreportingprocessingalgorithmsusedin
theMCCcentralstation,andevaluatestheirperformancewithrespecttothesamplingratesandbaseline
length．Dataofthe５０BDStrackingstationsinMainlandChinaisusedtovalidatetheperformance．Results
showthattheprecisionofthelocationreportingrealizedintheMCCreaches０．５１mand０．９４mforhorizontal
andheightcomponents,respectively．Thepositioningprecisionshowslittlerelationtoboththebaseline
lengthandsamplingrates,whiletheprecisionofBDSＧ２＋BDSＧ３combinedsolutionsisimprovedbyaround
５０％overthesolutionsusingBDSＧ２observationsonly．
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摘　要:RDSS短报文是北斗卫星导航系统(以下简称北斗系统)的特色服务,实现了用户报文通信和位
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置报告.北斗系统早期的位置报告基于双星 RDSS观测值,其精度受限于数字高程数据的精度.从

BDSＧ２开始,北斗系统发展了融合RNSS和RDSS体制的位置报告方法,其基于北斗RDSS体制,将用户

接收机的观测数据向中心站进行回传,并在中心站实现精密位置的解算和报告,提升了服务覆盖范围和

定位精度.本文介绍了北斗精密定位报告系统采用的中心站处理算法,并采用分布于中国不同区域的

５０个北斗观测站数据对系统性能进行评估.分析了RDSS入站频度、用户站与监测站的基线长度等因

素对用户定位的影响.结果表明,基于北斗分区综合改正数的精密单点定位的精度最优,其在２min响

应时间内的平面和高程精度(RMS)分别为０．５１m 和０．９４m.北斗精密定位报告精度与基线长度相关

性较小,在仅采用BDSＧ２数据的情况下,定位精度下降可达１倍以上,而在相同时长情况下,提高RDSS
入站申请频度对定位性能不产生影响.
关键词:北斗卫星导航系统;精密定位;RDSS位置报告;分区综合改正数
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　　卫星无线电测定业务(radiodetermination
satelliteservice,RDSS)是北斗独特测量体制,它
使得北斗系统除了提供定位、授时、导航(PNT)
服务之外,还具备位置报告、短报文通信功能,通
过将位置信息进行回传,为抢险救灾、海上救援等

应用的态势感知和指挥调度提供基础信息数据

保障[１Ｇ２].
位置报告是北斗RDSS的一项重要服务.在

北斗系统建设历程中,RDSS定位技术也在不断

发展.BDSＧ１ 采 用 两 颗 地 球 同 步 轨 道 卫 星

(GEO)的 RDSS测量数据,结合数字高程,实现

了双星 RDSS定位,其单个坐标分量的定位精度

优于２５m[３].从BDSＧ２开始,北斗系统将 RDSS
定 位 与 基 于 卫 星 无 线 电 导 航 业 务 (radio
navigationsatellitesystem,RNSS)的定位技术进

行有机结合[１,４Ｇ１１],通过北斗卫星将用户的观测数

据和时空信息进行上报,实现定位计算与位置报

告功能.其中,BDSＧ２的 RDSS位置报告服务基

于５颗 GEO 卫星,而 BDSＧ３ 则设计利用 ３ 颗

GEO卫星实现重点区域的位置报告,利用１４颗

中圆轨道卫星(MEO)进行全球位置报告服务.
北斗位置报告针对的应用场景是无本地参考

站支持、无通信手段等观测条件恶劣情况下的定

位和位置报告,包含快速定位报告和精密定位报

告两种类型.其中,快速定位在３颗卫星 RNSS
观测值的基础上增加其中１颗卫星的四程 RDSS
观测值,从而摆脱原来 RDSS定位对高程约束的

依赖,实现基于少量数据的快速定位[６Ｇ７];其响应时

间小于１０s,设计的平面和高程精度优于１０m[５].

精密定位采用RNSS观测数据进行定位,其响应

时间小于 ２min,设计的平面和高程精度优于

１m[５].本文介绍北斗精密定位报告服务的中心

站处理算法及系统设计,并采用我国中东部５０个

测站的数据对精密定位报告的性能进行了评估.

１　北斗精密定位位置报告系统组成

北斗系统位置报告系统(图１)的基本原理是

利用北斗RDSS链路将用户的 RNSS伪距、载波

相位观测数据回传至地面运控系统,充分利用中

心站各种观测信息和各类精密参数,在中心站采

用RDSS和RNSS观测数据实现广义RDSS定位

服务[１,４Ｇ５]. 它 的 组 成 包 括 中 心 处 理 系 统 和

RDSS/RNSS双模用户终端两个部分.用户终端

是位置报告系统的应用服务单元,它对可视范围

内各卫星进行实时观测,并将观测数据通过传输

链路回传到中心站,同时接收传输链路发送的定

位结果.中心处理系统的主要功能是接收中心站

发来的各类实时数据,对所有请求精密定位的

RDSS用户进行数据处理和位置报告.
系统工作时,北斗监测站(参考站)在本地钟

控制下实时采集所有可视导航卫星的信号,从而

测得各卫星的伪距、载波相位、星地时间同步、站
间时间同步和气象参数等观测量,通过北斗卫通

链路(或地面网链路)实时传送给中心站.中心站

利用这些信息进行精密定轨、精密时间同步、电离

层延迟模型、广域差分等处理,生成用户定位使用

的精密轨道、钟差、电离层延迟量、广域差分改正

数等信息.

２１５
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图１　北斗精密定位报告系统组成

Fig．１　BDSRDSSlocationreportingsystemintheBDS
MCCcentralstation

　　用户终端在本地钟控制下实时采集所有可视

北斗 卫 星 的 RNSS 导 航 信 号,测 得 各 卫 星 的

RNSS伪距、载波相位等观测量,同时响应来自中

心站S频点RDSS询问信号,将测量得到的各卫

星RNSS伪距、载波相位等信息通过 RDSS入站

链路传送给中心站.BDSＧ２的RDSS入站链路资

源设计上支持单站６颗卫星３个频点,或者单站

９颗卫星２个频点 RNSS观测值的回传;考虑到

BDSＧ２５颗 GEO、５颗IGSO(倾斜地球同步轨

道)、４颗 MEO 卫星的星座设计,以上设计能力

能够保证 BDSＧ２用户回传所有可见卫星的双频

RNSS观测数据.而BDSＧ３则扩大了入站资源,
其链路资源支持单站回传所有北斗可见卫星的

RNSS观测数据.
中心站 RDSS业务处理系统根据 RDSS入站

用户类型分离出精密定位用户,将精密定位用户的

RNSS观测数据和 RDSS观测数据、监测站观测数

据和系统精密信息实时发送给中心处理系统.中

心处理系统利用用户的RDSS、RNSS观测量,结合

监测站观测数据和系统精密信息完成用户的精密

定位计算.在北斗系统 RDSS入站用户容量范围

内,对所有入站精密定位用户的数据进行并行处理.
在此基础上,中心处理系统将用户定位结果

发送给中心站 RDSS业务处理系统,基于 RDSS
出站功能将定位结果报告给用户和位置报告指挥

控制部门,其出站信息格式的表达能够精确到优

于１cm 的精度.在以上整个精密定位报告流程

中,用户从申请定位开始至收到定位结果为止,整
个过程总时延小于１s.

２　北斗精密定位报告中心站处理算法

北斗精密定位报告的用户定位计算在中心站

完成,一方面能够实现用户位置信息上报,另一方

面由于中心站有各类精密产品,其定位精度也优

于在用户端的处理.RDSS精密定位用户请求定

位后,中心处理系统首先计算用户概略位置,并根

据用户概略位置,按照一定的距离阈值(一般为

５００km,可扩展至１０００km),搜索得到用户周围

的监测站,综合周围监测站的数据与用户站数据

进行用户定位计算.精密定位采用了３种定位方

法同时处理相同的观测数据,并根据３种方法各

自定位结果的精度进行择优综合,给出最终的定

位结果.

２．１　区域伪距差分定位

采用区域伪距差分定位方法,中心处理系统

计算离用户较近监测站的观测残差改正数,并提

供给用户站定位使用,从而修正公共误差,提高定

位精度.
数据处理时,首先对选定的监测站i,计算其

对可视北斗卫星j的伪距观测残差δj
i

δj
i＝Pj

i－[ρj
i＋c􀅰(τi－τj)＋Tj

i＋Ij
i] (１)

式中,P 为伪距观测值;c 为光速;ρ 为理论星地

距,可根据已知监测站坐标和卫星精密星历计算;

τi、τj、T、I分别为监测站钟差、卫星钟差、对流层

延迟、电离层延迟,也都精确已知,由中心站相应

信息处理系统提供.
把各选定的监测站对相同可视卫星观测残差按

照一定的加权方法计算综合改正数δj,加权方法可

采用加权平均、平面模型等,式(２)为加权平均模型

δj ＝
１

∑
n

i＝１
Pi

∑
n

i＝１
Pi􀅰δj

i (２)

式中,Pi 为不同监测站观测残差的权;n 为监测

站的个数.
在此基础上,采用精密卫星轨道、钟差及监测

站计算得到的综合改正数δj,对相同时刻用户站

u 的伪距观测值列立观测方程,进行定位解算.
其观测方程为

Pj
u＝ρj

u＋c􀅰(τu－τj)＋Tj
u＋Ij

u＋δj＋ζj
u (３)

式中,ζ为剩余残差;其他变量含义同式(１).卫

星钟差τj 由中心站提供,电离层延迟可通过无电

离组合消除或者利用中心站精密电离层参数进行

改正,对流层延迟通过经验模型改正或者与测站

钟差参数τu 及坐标参数一起解算.

２．２　基于分区综合改正数的精密单点定位

精密单点定位(PPP)是常用的一种单站定位

３１５
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模型,该定位模型采用非差伪距和载波相位观测

值,并且输入精密的卫星轨道、卫星钟差等精密参

数[１２].受监测站局域布设以及中心站数据处理实

时性的影响,采用北斗中心站提供的精密轨道和钟

差参数,很难满足精密定位报告２min内优于１m
定位精度的指标要求,为此,中心站PPP定位处理

还采用了北斗中心站计算的实时分区综合改正数

来进一步提高定位精度[１３Ｇ１６].对于双频用户终端

采用无电离层组合观测模型,其观测模型为

Pj
u,IF＝ρj

u＋c􀅰(τu－τj)＋Tj
u＋dPj＋ζj

u

Lj
u,IF＝ρj

u＋c􀅰(τu－τj)＋λ􀅰Nj
u＋Tj

u＋dLj＋εj
u

}
(４)

式中,ζ、ε为伪距和载波的剩余残差;λ和N 分别

为载波相位的波长及其整周模糊度;IF代表无电

离层组合;dPj、dLj 分别为伪距和载波相位分区综

合改正数;其他变量含义同式(１).卫星钟差τj 由

中心站提供,对流层延迟通过经验模型改正或者与

测站钟差参数τu 和坐标参数一起解算.
对于单频用户终端采用半合法无电离层组合

观测模型

Pj
u＝ρj

u＋c×(τu－τj)＋Ij
u＋Tj

u＋dPj＋ζj
u

Pj
u＋Lj

u

２ ＝ρj
u＋c×(τu－τj)＋

λ×Nj
u

２ ＋

　　　　Tj
u＋

dPj＋dLj

２ ＋ζj
pl

ü

þ

ý

ï
ï
ï

ï
ï
ï

(５)

式中,ζj
u、ζj

pl为单频伪距及伪距载波组合的剩余

残差;其他变量含义同式(４).

２．３　双差相对定位

双差相对定位利用离用户距离较近的监测站测

量数据与用户数据构成双差观测量,确定用户相对

监测站的位置,并基于监测站的已知坐标得到用户

精确坐标.测站１、２对卫星k、j的双差观测模型为

ÑΔϕkj
１２＝ρk

２－ρj
２－ρk

１＋ρj
１－λ􀅰ÑΔNkj＋ε(６)

式中,ÑΔ为双差符号;下标表示测站;上标代表

卫星.
双差定位通过组成双差,可消除轨道、电离层

及对流层等大部分误差的影响.采用双差相对定

位处理时,双差组合的原始观测值可采用单频、双
频无电离层组合、双频宽巷组合等[１７],实现互相

对比验证.如果可用的监测站超过１个,则可对

不同基线的结果进行相互验证并择优.
以上３种定位模式各有特点:区域伪距差分

定位只采用了伪距观测值,计算模型简单,速度

快,但是其受到伪距噪声和多路径误差影响大;精

密单点定位采用了非差载波相位观测值,其收敛

速度受到精密参数及改正数精度的影响;而采用

双差相对定位,监测站的分布及其与用户站之间

距离(即误差相关性情况)将影响用户定位的收敛

性和定位精度.精密定位中心处理系统针对定位

速度快、定位指标高的要求,设计了完备的各类结

果择优策略,最终输出综合的定位结果.

３　北斗精密定位报告精度评估

３．１　数据选择和处理策略

对北斗精密定位报告系统的定位精度进行评

估,采用双频实测数据进行验证.数据观测时间

为２０２０年１２月２日—２０２０年１２月４日,测试中

选取分布于我国中东部的５０个北斗连续观测站.
由于北斗RDSS精密定位用户的入站资源能力能

够保证其回传所有可见卫星的双频观测数据,试
验中没有对这些观测站进行 RDSS入站,直接通

过网络实时获取这些测站的 RNSS观测数据.
测试测站及北斗系统监测站的分布如图２所示,
在进行位置报告定位精度评估之前,其坐标均采

用北斗导航接收机单天的观测数据进行后处理计

算,其参考坐标精确优于２cm.测试测站距离最

近的监测站约为１００km,最远不超过５００km.
在区域伪距差分定位和精密单点定位模式下,中
心站会根据用户的概略位置提供相应的综合改正

数;而在双差相对定位模式中,位置报告系统会根

据用户概略位置选择最近的监测站的观测数据.

图２　北斗系统测站(蓝色)和测试用户站(红色)分布情况

Fig．２　DistributionofBDStrackingstations (blue)and
userstations(red)

分别采用以上区域伪距差分定位(SPP)、精
密单点定位(PPP)和双差相对定位３种模式进行

定位验证.考虑到普通精密定位用户RDSS入站
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申请频度为２０s,精密定位的数据采样率也设为

２０s.按照精密定位位置报告２min的响应需求,
在数据处理中每隔２min对定位中的所有参数进

行重新初始化.将每２min最后１个历元的定位

结果作为精密定位位置报告的结果,并将其与精

确已知坐标进行比较,统计其精度指标(RMS).
具体的数据处理策略见表１.数据处理中,不同

卫星的随机误差定义为

σ２＝σ２
obs＋σ２

sisre (７)
式中,σobs、σsisre分别为观测值的误差和空间信号

的误差.北斗系统３类卫星中,GEO卫星空间信

号误差较大,随机模型中对其进行了降权处理.

３．２　结果分析

３．２．１　定位误差统计分析

对每个测站３d内每２min的定位结果进行

统计,SPP、PPP和双差３种定位模式下的平面和

高程定位误差直方图如图３所示.由图３可以看

出,３种模式误差分布基本相同,其中高程方向上

误差差异最大,所有结果中误差小于１m 的比例

分别达到了６７％、６７％、６５％.３种模式精密定位

结 果 的 三 维 中 误 差 (RMS)分 别 为 １．２９、

１．０７、１．１４m.

表１　数据处理策略

Tab．１　Strategiesofdataprocessing

参数 策略

数据时间 ２０２０年１２月２日—２０２０年１２月４日

观测值 北斗B１B３双频观测数据

处理时长 每２min重新初始化

截止高度角/(°) １０
数据采样率/s ２０

加权策略 高度角加权

卫星轨道和钟差 主控站精密参数

对流层延迟 SHAtropE＋GMF模型改正[１８]

电离层延迟 双频无电离层组合

相对论、相位缠绕 模型改正

潮汐改正 模型改正

观测值精度 伪距０．３m,相位０．３cm
定位模式 ２min静态

图３　３种定位模式下的用户定位误差直方图分布

Fig．３　Thehistogramdistributionofuserpositioningerrorsofthethreepositioningmodels

　　３种定位模式总体定位误差统计情况见表２.

３种定位模式平面坐标的 RMS均优于０．６m;在
高程方向上,PPP和双差定位模式均满足１m 以

内的定位精度指标,而区域伪距差分SPP在高程
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上则达到了１．１m.PPP模型的定位精度最高,
其平面 和 高 程 的 定 位 精 度 分 别 为 ０．５１ m 和

０．９４m,可能的原因是PPP模型中采用的分区综

合改正数是由北斗系统每个分区内所有监测站综

合计算得到,其误差修正总体效果较好.双差定

位模型精度比PPP略差,主要原因是仅采用单基

线,误差综合消除的效果可能存在不足.而区域

伪距差分SPP模型由于未采用相位观测值,其定

位精度较另外两种略差.此外,在采样率２０s的

情况下,２min的数据仅有６个历元的数据点,在
此情况下PPP和双差定位误差还没有较好收敛,
伪距观测值的噪声对定位精度仍然存在较大

影响.

表２　３种模式的定位结果

Tab．２　Positioningresultsforthethreemodels m

定位模式 SPP PPP 双差

平面 ０．５８ ０．５１ ０．５５
高程 １．１０ ０．９４ ０．９８

３．２．２　定位误差空间分布

进一步分析各个测试站的定位精度,分析各

个测站的平面和高程定位精度的空间分布情况,
结果如图４所示.由图４可以看到,平面定位误

差在空间上整体分布较均匀,而较多南部区域测

站高程的精度则存在超过１m 的情况.平面最大

误差为１．８７m,高程最大误差达到了２．１２m.

图４　３种定位模式下的用户定位误差 RMS空间分布

Fig．４　SpatialdistributionofuserpositioningRMSerrorofthethreepositioningmodels

　　区域差分SPP、分区综合正PPP两种定位模

式都采用了多个监测站综合给出的改正数,通常

距离其最近的监测站在计算综合改正数中所占的

权重最大.而双差定位中选取了最近监测站,其
定位精度可能与最近监测站的距离相关.图５统

计了用户站定位精度与最近监测站距离的关系.
由图５可知,由于数据时长短,整体定位误差噪声

较大,定位精度与距离不存在明显的相关特性.
３．２．３　定位误差收敛情况

进一步分析精密定位误差的收敛情况,讨论

观测数据时长对定位精度的影响.

对以上所有定位结果统计每个历元(每２０s)
定位误差绝对值的均值,比较３种定位模式下该

绝对值随观测数据累计的变化情况.同时将定位

误差按照测站与最近监测站的距离分为＜２５０、

２５０~４００km、４００~５００km３个区间分别进行统

计,如图６所示,随着数据的积累,３种模式下定

位误差在平面和高程上均呈现出收敛的趋势.但

受数据时长的限制,定位误差主要仍取决于伪距

观测值的精度,因此３种定位模式的收敛速度均

较慢.SPP定位模式中,由于估计的参数较少,
各参数间相关性较 PPP和双差定位模式更小一
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些,因此其初始定位误差更小.随着数据的累积

和模糊度的逐步收敛,后两种定位模式的误差收

敛更快,最终也优于SPP的结果.由图６可知,

当用户站距离最近参考站越近,由于公共误差改

正效果更精细,其总体收敛性能也更优.

图５　３种模式下的用户定位误差与距离监测站距离关系

Fig．５　Therelationshipbetweenuserpositioningerroranditsdistancetothecenterstation,wheresimilarpatterns
areobservedforthethreemodels

３．２．４　定位误差影响因素

３．２．４．１　BDSＧ２与BDSＧ３融合优势

BDSＧ３的开通增加了用户可见卫星的数量,
从而有助于定位精度的改善.取其中１个测站１
d的结果进行分析,图７对比了仅 BDSＧ２、BDSＧ２
与BDSＧ３融合情况下定位情况的差异.图７中

每２min显示１个点,１d内共７２０个点.图中结

果显示仅采用BDSＧ２系统的观测数据,３种定位

模式下的平面和高程精度都降低了１倍以上.由

图８中该测站的可用卫星数和 PDOP(position
dilutionofprecision)的对比可以看出,BDSＧ３卫

星的加入大大增加了用户可见卫星数,同时改善

了用户定位几何构型,从而改善了用户定位精度.
３．２．４．２　入站频度(观测数据采样率的影响)

提高RDSS用户的入站频度,能够提供更多

的观测数据.如果将目前２０s的入站频度提高

至５s的频度,则可用数据量将从最多６个历元

增加到２４个历元.取其中１个测站１d的结果

进行分析,对比两种采样率情况下定位精度的差

异.图９显示两种情况结果几乎一致,表明改变

采样率对结果不产生影响.影响定位精度的在于

数据的时长,在相同时长情况下,提高采样率无法

提高精密定位报告的性能.
３．２．４．３　与采用IGS事后产品定位结果的比较

北斗精密定位报告采用的卫星轨道、钟差产

品为北斗中心站计算得到,其用到的观测数据为

区域监测站网＋BDSＧ３星间链路,产品精度与

IGS采用全球观测网后处理产品精度有些差距.
为消除轨道、钟差误差的影响,区域差分SPP、分
区综合正 PPP都利用了中心站提供的实时差分

改正数.为进一步验证以上误差对３种模式精密

定位报告的影响,对以上数据采用IGS事后精密

轨道、钟差产品按照相同的３种模型重新进行定

位解算,３种模式的结果对比如图１０所示.与北

斗中心站处理系统的结果相比,采用IGS精密轨

道和钟差产品定位的统计精度基本相同,其差异
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仅在毫米量级.

图６　不同基线长度区间的定位收敛情况

Fig．６　Positioningconvergenceperformanceunderdifferentbaselinelengthintervalsofthethreemodels

图７　仅采用BDSＧ２系统、BDSＧ２与BDSＧ３融合情况下精密定位比较

Fig．７　ComparisonofprecisepositioningerrorsusingBDSＧ２dataonlyandthecombinedBDSＧ２＋BDSＧ３observations
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图８　BDSＧ２、BDSＧ２与BDSＧ３融合情况下可用卫星数及PDOP值对比

Fig．８　ComparisonofthenumberofavailablesatellitesandPDOPvaluesinthecaseofBDSＧ２onlyandBDSＧ
２＋BDSＧ３combination

图９　不同采样率(５s及２０s)情况下的精密定位结果比较

Fig．９　Comparisonofprecisepositioningresultsunderdatasamplingrateof５sand２０s

４　总结及展望

精密定位报告是北斗系统的特色服务,本文

介绍了系统组成、工作流程和中心站数据处理算

法.基于中心站的位置报告充分利用了中心站提

供的各类精密参数信息和分布于我国境内的监测

站实时观测数据,能够实现对 RDSS入站用户的

精密定位位置报告.
利用分布于我国东部区域５０个测站数据评

估的结果表明:区域伪距差分定位(SPP)、精密单

点定位(PPP)和双差相对定位３种模式平面精度

都能满足系统优于１m 的指标要求,SPP在高程

方向上达到了１．１m,略差于指标要求.比较３种

定位模型,整体定位误差分布相近,基于分区综合
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改正的PPP性能最优:平面和高程的定位精度

(RMS)分别为０．５１m 和０．９４m.在仅采用BDSＧ
２数据的情况下,定位精度下降可达１倍以上.
对入站申请频度进行分析,对比目前２０s的入站

频度及提高至５s的频度的结果,定位精度不受

影响.与北斗中心站处理系统的结果相比,采用

IGS精密轨道和钟差产品的定位结果仅存在毫米

级的差异.

图１０　采用IGS精密星历定位结果与北斗中心站精密定位报告结果的比较

Fig．１０　ComparisonbetweenpositioningresultsusingpreciseproductsoftheIGSandBDSMCC

　　北斗精密定位报告系统除了采用回传观测数

据在中心站进行处理的模式之外,还包含通过

RDSS链路向用户播发改正数的方式进行用户端

处理.特别是针对基于全球短报文的精密定位服

务,由于单条短报文长度不得超过 ４０ 个汉字

(５６０bit),用户很难实现观测数据的回传.因此

可以将卫星轨道改正数、卫星钟差改正数、分区综

合改正数、载波相位小数等实时精密修正参数通

过北斗卫星进行播发,用户基于北斗通信链路接

收精密修正参数,进行自主精密定位并将定位结

果通过通信链路上报,从而实现全球的精密定位

位置报告.
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