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前　　言

　　本标准按照ＧＢ／Ｔ１．１—２００９给出的规则起草。

本标准由中央军委装备发展部提出。

本标准由全国北斗卫星导航标准化技术委员会（ＳＡＣ／ＴＣ５４４）归口。

本标准起草单位：国家光电测距仪检测中心、中国卫星导航工程中心、上海司南卫星导航技术股份

有限公司、中国航天标准化研究所、广州南方测绘仪器有限公司、青海省测绘质量监督检验中心。

本标准主要起草人：张锐、翟清斌、任永超、李作虎、陈澍、王立端、牛!、刘莹、王如龙、吴海玲、泉浩芳、
文述生、李伟东。
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北斗卫星导航系统测量型接收机

通用规范

１　范围

本标准规定了北斗卫星导航系统测量型接收机（以下简称接收机）的技术要求、检验方法、质量评定

程序、标志、包装、运输、贮存以及使用说明。

本标准适用于接收机的研制、生产、使用和检验，其他测量型接收机可参照使用。

２　规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包含所有的修改单）适用于本文件。

ＧＢ／Ｔ１９１　包装储运图示标志

ＧＢ／Ｔ２８２８．１—２０１２　计数抽样检验程序　第１部分：按接收质量限（ＡＱＬ）检索的逐批检验抽样

计划

ＧＢ／Ｔ２８２９　周期检验计数抽样程序及表（适用于对过程稳定性的检验）

ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７　外壳防护等级（ＩＰ代码）

ＧＢ／Ｔ４８５７．５　包装　运输包装件　跌落试验方法

ＧＢ／Ｔ５０８０．１—２０１２　可靠性试验　第１部分：试验条件和统计检验原理

ＧＢ／Ｔ５０８０．７　设备可靠性试验　恒定失效率假设下的失效率与平均无故障时间的验证试验方案

ＧＢ／Ｔ６３８８　运输包装收发货标志

ＧＢ／Ｔ９２５４—２００８　信息技术设备的无线电骚扰限值和测量方法

ＧＢ／Ｔ９９６９　工业产品使用说明书　总则

ＧＢ／Ｔ１３３８４　机电产品包装通用技术条件

ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６　电磁兼容　试验和测量技术　射频电磁场辐射抗扰度试验

ＧＢ／Ｔ３９２６７—２０２０　北斗卫星导航术语

３　术语和定义、缩略语

３．１　术语和定义

ＧＢ／Ｔ３９２６７—２０２０界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

３．１．１　

北斗卫星导航系统测量型接收机　犅犲犻犇狅狌狀犪狏犻犵犪狋犻狅狀狊犪狋犲犾犾犻狋犲狊狔狊狋犲犿犵犲狅犱犲狋犻犮狉犲犮犲犻狏犲狉

至少具有北斗卫星导航系统跟踪能力，用于高精度定位的ＧＮＳＳ终端设备。

　　注：ＧＮＳＳ测量型接收机的一种。

３．１．２　

数据链　犱犪狋犪犾犻狀犽

接收机进行实时动态测量时所使用的通信单元。

１
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３．１．３　

捕获灵敏度　犪犮狇狌犻狊犻狋犻狅狀狊犲狀狊犻狋犻狏犻狋狔

用户设备在冷启动条件下，捕获导航信号并正常定位所需的最低信号电平。

３．１．４　

跟踪灵敏度　狋狉犪犮犽犻狀犵狊犲狀狊犻狋犻狏犻狋狔

用户设备在正常定位后，能够继续保持对导航信号的跟踪和定位所需的最低信号电平。

３．１．５　

冷启动首次定位时间　犮狅犾犱狊狋犪狉狋狋犻犿犲狋狅犳犻狉狊狋犳犻狓

用户设备在星历、历书、概略时间和概略位置均未知的状态下，从开机到首次正常定位所需的时间。

３．１．６　

温启动首次定位时间　狑犪狉犿狊狋犪狉狋狋犻犿犲狋狅犳犻狉狊狋犳犻狓

用户设备在星历未知、历书、概略时间和概略位置已知的状态下，从开机到首次正常定位所需的

时间。

３．１．７　

热启动首次定位时间　犺狅狋狊狋犪狉狋狋犻犿犲狋狅犳犻狉狊狋犳犻狓

用户设备在星历、历书、概略时间和概略位置已知的状态下，从开机到首次正常定位所需的时间。

３．１．８　

平均无故障间隔时间　犿犲犪狀狋犻犿犲犫犲狋狑犲犲狀犳犪犻犾狌狉犲

相邻两次故障之间的平均工作时间。

　　注：单位为小时，是衡量一个产品（尤其是电器产品）的可靠性指标，反映产品的时间质量，是体现产品在规定时间

内保持功能的一种能力。

３．１．９　

犚犜犓初始化时间　犚犜犓犻狀犻狋犻犪犾犻狕犪狋犻狅狀狋犻犿犲

流动站利用动态或静态观测数据进行ＲＴＫ解算时，搜索并完成初始整周模糊度解算过程所需

时间。

３．１．１０　

内部噪声水平　犻狀狋犲狉犻狅狉狀狅犻狊犲犾犲狏犲犾

两台或多台接收机通过多路功分器或信号转发器接收来自同一天线的卫星信号，对采集的数据使

用数据处理软件解算的基线长度。

　　注：其理论值为零。

３．１．１１　

参考站　狉犲犳犲狉犲狀犮犲狊狋犪狋犻狅狀

一般由ＧＮＳＳ接收机、天线、电源和通信设备等组成的ＧＮＳＳ高精度定位系统。

　　注１：又称为基准站（ｂａｓｅｓｔａｔｉｏｎ）或差分参考站。

　　注２：参考站天线一般安置在已知位置上。参考站是差分技术中重要的组成部分，在一定时间内连续观测、记录卫

星信号，用于提供差分改正信息。

３．２　缩略语

下列缩略语适用于本文件。

ＡＱＬ：接收质量限（ＡｃｃｅｐｔａｎｃｅＱｕａｌｉｔｙＬｉｍｉｔ）

ＢＤＳ：北斗卫星导航系统（ＢｅｉＤｏｕＮａｖｉｇａｔｉｏｎＳａｔｅｌｌｉｔｅＳｙｓｔｅｍ）

２
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ＧＡＬＩＬＥＯ：伽利略卫星导航系统（ＧａｌｉｌｅｏＮａｖｉｇａｔｉｏｎＳａｔｅｌｌｉｔｅＳｙｓｔｅｍ）

ＧＬＯＮＡＳＳ：格洛纳斯卫星导航系统（ＧＬｏｂａｌＮａｖｉｇａｔｉｏｎＳａｔｅｌｌｉｔｅＳｙｓｔｅｍ）

ＧＮＳＳ：全球卫星导航系统（ＧｌｏｂａｌＮａｖｉｇａｔｉｏｎＳａｔｅｌｌｉｔｅＳｙｓｔｅｍ）

ＧＰＳ：全球定位系统（ＧｌｏｂａｌＰｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇＳｙｓｔｅｍ）

ＰＤＯＰ：位置精度因子（ＰｏｓｉｔｉｏｎＤｉｌｕｔｉｏｎＯｆＰｒｅｃｉｓｉｏｎ）

ＲＩＮＥＸ：接收机自主交换格式（ＲｅｃｅｉｖｅｒＩｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔＥｘｃｈａｎｇｅＦｏｒｍａｔ）

ＲＭＳ：均方根（ＲｏｏｔＭｅａｎＳｑｕａｒｅ）

ＲＱＬ：不合格质量水平（ＲｅｊｅｃｔｉｏｎＱｕａｌｉｔｙＬｅｖｅｌ）

ＲＴＫ：实时动态（ＲｅａｌＴｉｍｅＫｉｎｅｍａｔｉｃ）

ＭＴＢＦ：平均无故障间隔时间（ＭｅａｎＴｉｍｅＢｅｔｗｅｅｎＦａｉｌｕｒｅ）

１ＰＰＳ：秒脉冲（１ＰｕｌｓｅＰｅｒＳｅｃｏｎｄ）

４　技术要求

４．１　结构与外观

结构与外观要求如下：

ａ）　接收机应包括下列组成：

１）　ＧＮＳＳ天线（无内置天线接收机应配备）；

２）　接收机主机；

３）　电源适配器、电池等配件；

４）　数据链（进行ＲＴＫ测量的接收机应配备）。

ｂ）　接收机应有参数配置、数据下载及数据格式转换的软件。

ｃ）　接收机各连接部件的连接应稳定可靠。

ｄ）　表面应无明显的划痕、裂缝和变形。

ｅ）　外壳应有一定的刚度和强度。

ｆ）　各按键应操作灵活、无卡滞现象。

４．２　电气

电气要求如下：

ａ）　接收机应有开机自检测功能。

ｂ）　接收机电源要求如下：

１）　接收机应支持电源接入；

２）　接收机静态测量连续工作时长不应少于６ｈ，ＲＴＫ测量连续工作时长不应少于４ｈ；

３）　接收机应有外部电源接入自启动功能。

ｃ）　接收机电压要求如下：

１）　应有电源电压过高保护和过低报警显示功能；

２）　电源电压１２Ｖ～３６Ｖ范围应正常工作；

３）　电源电压相对标称值变化±１０％的情况下，接收机应正常工作。

４．３　设置及显示

接收机可根据需要改变参数设置，包括接收卫星的截止高度角、数据采样率等。接收机应有下列信

３
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息的显示或提示功能：

ａ）　接收卫星状态；

ｂ）　存储状态；

ｃ）　电源状态；

ｄ）　故障状态；

ｅ）　工作模式状态。

４．４　接口与输出

接口与输出要求如下：

ａ）　接收机应把记录的观测数据输出到外部设备；

ｂ）　接收机应有电源接口、差分数据接口和数据下载接口；

ｃ）　用于参考站的接收机应有天线接口、１ＰＰＳ接口、以太网接口、串行接口等；

ｄ）　ＲＴＫ工作模式下接收机位置更新率不应低于１Ｈｚ。

４．５　数据存储

数据存储要求如下：

ａ）　接收机在采样间隔为１ｓ，卫星截止高度角１０°，进行原始观测数据存储，参考站型接收机连续

存储时间长度不应少于７ｄ，其他接收机连续存储时间长度不应少于１ｄ。

ｂ）　接收机在非正常断电时，应有数据保存功能。

ｃ）　接收机数据采样率应至少达到１Ｈｚ。

４．６　信号接收性能

４．６．１　单北斗系统工作能力

接收机应具备在仅接收ＢＤＳ播发的公开服务信号情况下正常工作能力。

４．６．２　卫星跟踪能力

卫星跟踪信号应跟踪表１中部分信号，但不仅限于表１。

表１　接收机跟踪信号

ＧＮＳＳ系统 信号类型

ＢＤＳ Ｂ１Ｉ、Ｂ１Ｃ、Ｂ２Ｉ、Ｂ２ａ、Ｂ３Ｉ

ＧＰＳ Ｌ１Ｃ／Ａ、Ｌ１Ｃ、Ｌ２Ｐ（Ｙ）、Ｌ２Ｃ、Ｌ５Ｉ／Ｌ５Ｑ

ＧＬＯＮＡＳＳ Ｇ１、Ｇ２

ＧＡＬＩＬＥＯ Ｅ１、Ｅ５ａ、Ｅ５ｂ

４
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　　卫星跟踪能力的要求和分类见表２。

表２　接收机跟踪能力

接收机类别 频点数 最小系统组成 跟踪卫星数 备注

单模单频 ≥１ ＢＤＳ ≥１２ 仅有一个卫星系统的一个频点

多模单频 ≥２ ＢＤＳ＋（ＧＰＳ／ＧＬＯＮＡＳＳ／ＧＡＬＩＬＥＯ） ≥２０
有两个及以上的卫星系统，每个卫

星系统仅有一个频点

单模多频 ≥２ ＢＤＳ ≥１２
有一个卫星系统的两个及以上的

信号频点

多模多频 ≥４ ＢＤＳ＋（ＧＰＳ／ＧＬＯＮＡＳＳ／ＧＡＬＩＬＥＯ） ≥２０
有两个及以上卫星系统，每个卫星

系统有两个及以上信号频点

全星座多频 ≥８ ＢＤＳ＋ＧＰＳ＋ＧＬＯＮＡＳＳ＋ＧＡＬＩＬＥＯ ≥３６
所有卫星系统，每个卫星系统有所

有信号频点

４．６．３　捕获灵敏度

在卫星截止高度角大于５°条件下，接收机捕获灵敏度要求见表３。

表３　接收机捕获灵敏度

ＧＮＳＳ系统 信号类型
信号类型捕获灵敏度

ｄＢｍ

系统捕获灵敏度

ｄＢｍ

ＢＤＳ

Ｂ１Ｉ ≤－１３３．０

Ｂ１Ｃ ≤－１３３．０

Ｂ２Ｉ ≤－１３３．０

Ｂ２ａ ≤－１３３．０

Ｂ３Ｉ ≤－１３３．０

≤－１３３．０

ＧＰＳ

Ｌ１Ｃ／Ａ ≤－１２８．５

Ｌ１Ｃ ≤－１２７．０

Ｌ２Ｃ ≤－１２８．５

Ｌ２Ｐ（Ｙ） ≤－１３１．５

Ｌ５Ｉ ≤－１２７．０

Ｌ５Ｑ ≤－１２７．０

≤－１２７．０

ＧＬＯＮＡＳＳ
Ｇ１ ≤－１２８．５

Ｇ２ ≤－１２８．５
≤－１２８．５

ＧＡＬＩＬＥＯ

Ｅ１ ≤－１２７．０

Ｅ５ａ ≤－１２５．０

Ｅ５ｂ ≤－１２５．０

≤－１２５．０

４．６．４　跟踪灵敏度

在卫星截止高度角大于５°条件下，接收机跟踪灵敏度要求见表４。

５
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表４　接收机跟踪灵敏度

ＧＮＳＳ系统 信号类型
信号类型捕获灵敏度

ｄＢｍ

系统捕获灵敏度

ｄＢｍ

ＢＤＳ

Ｂ１１ ≤－１３６．０

Ｂ１Ｃ ≤－１３６．０

Ｂ２Ｉ ≤－１３６．０

Ｂ２ａ ≤－１３６．０

Ｂ３Ｉ ≤－１３６．０

≤－１３６．０

ＧＰＳ

Ｌ１Ｃ／Ａ ≤－１３１．５

Ｌ１Ｃ ≤－１３０．０

Ｌ２Ｃ ≤－１３４．５

Ｌ２Ｐ（Ｙ） ≤－１３１．５

Ｌ５Ｉ ≤－１３０．０

Ｌ５Ｑ ≤－１３０．０

≤－１３０．０

ＧＬＯＮＡＳＳ
Ｇ１ ≤－１３１．５

Ｇ２ ≤－１３１．５
≤－１３１．５

ＧＡＬＩＬＥＯ

Ｅ１ ≤－１３０．０

Ｅ５ａ ≤－１２８．０

Ｅ５ｂ ≤－１２８．０

≤－１２８．０

４．７　时间特性

４．７．１　冷启动首次定位时间

在输入卫星导航信号功率电平为－１２８ｄＢｍ时，接收机在概略位置、概略时间、星历和历书未知的

状态下开机，到首次能够在其后１０ｓ连续输出三维定位误差小于１００ｍ的定位数据，所需时间不应超

过１２０ｓ。

４．７．２　温启动首次定位时间

在输入卫星导航信号功率电平为－１２８ｄＢｍ时，接收机在概略位置、概略时间及历书已知，星历未

知的状态下开机，到首次能够在其后１０ｓ连续输出三维定位误差小于１００ｍ的定位数据，所需时间不

应超过６０ｓ。

４．７．３　热启动首次定位时间

在输入卫星导航信号功率电平为－１２８ｄＢｍ时，接收机在概略位置、概略时间、星历和历书已知的

状态下开机，到首次能够在其后１０ｓ连续输出三维定位误差小于１００ｍ的定位数据，所需时间不应超

过２０ｓ。

４．７．４　犚犜犓初始化时间

在不大于８ｋｍ的基线上，接收机的ＲＴＫ初始化时间不应超过２０ｓ。

６
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４．８　内部噪声水平

接收机内部噪声水平不应大于１ｍｍ。

４．９　测量精度

测量精度要求如下：

ａ）　接收机单点定位水平标称测量精度应优于５ｍ（ＲＭＳ），垂直标称测量精度应优于１０ｍ

（ＲＭＳ）。

ｂ）　接收机标称测量精度σ按式（１）计算：

σ＝犪＋犫×犇 …………………………（１）

式中：

σ———接收机基线标称测量精度，单位为毫米（ｍｍ）；

犪———固定误差，单位为毫米（ｍｍ）；

犫———比例误差，单位为毫米每千米（ｍｍ／ｋｍ）；

犇———基线长度，单位为千米（ｋｍ），当实际基线长度犇＜０．５ｋｍ时，取犇＝０．５ｋｍ进行计算。

ｃ）　接收机静态基线和ＲＴＫ标称测量精度要求如下：

１）　静态基线测量水平精度应优于（５＋０．５×犇）ｍｍ，垂直精度应优于（１０＋０．５×犇）ｍｍ；

２）　ＲＴＫ测量水平精度应优于（２０＋１．０×犇）ｍｍ，垂直精度应优于（３０＋１．０×犇）ｍｍ。

４．１０　天线相位中心一致性

使用室外相对定位法，天线相位中心变化应小于接收机静态测量水平标称精度的１／２固定误差。

４．１１　１犘犘犛稳定度

接收机１ＰＰＳ上升沿下降沿可设置，脉宽可调，稳定度应优于５０ｎｓ（ＲＭＳ）。

４．１２　数据处理软件

数据处理软件要求如下：

ａ）　软件应正常安装和卸载。

ｂ）　软件应包括下列功能：

１）　数据传输；

２）　ＲＩＮＥＸ格式转换；

３）　卫星可用性分析；

４）　参数设置。

４．１３　环境适应性

４．１３．１　温度

温度要求如下：

ａ）　工作温度范围：－２５℃～５０℃；

ｂ）　贮存温度范围：－４０℃～７０℃。

４．１３．２　湿热

接收机在温度为４０℃，相对湿度为９３％的环境下应正常工作。

７
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４．１３．３　振动

接收机在表５、表６的条件下，应正常工作，保持结构完好。

表５　接收机正弦振动参数

振动模式
位移幅值

ｍｍ

加速度幅值

ｍ／ｓ２

频率范围

Ｈｚ

正弦振动

３．５ — ２～９

— １０ ９～２００

— １５ ２００～５００

表６　接收机平稳随机振动参数

振动模式
加速度谱密度

ｍ２／ｓ３

频率范围

Ｈｚ

平稳随机振动
１ １０～２００

０．３ ２００～２０００

４．１３．４　防水、防尘

接收机不应低于ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７规定的ＩＰ５５外壳防护等级要求。

４．１４　安全防护

安全防护要求如下：

ａ）　各接口端应有明显标记和防插错措施；

ｂ）　接口应有防静电功能；

ｃ）　应有过流、过压、电源瞬间变化和偶然极性反接的保护装置。

４．１５　电磁兼容性

电磁兼容性要求见表７。

表７　接收机电磁兼容性要求

振动模式
加速度谱密度

ｍ２／ｓ３

频率范围

Ｈｚ

１ 辐射骚扰场强

按ＧＢ／Ｔ９２５４—２００８中等级Ｂ级信息设备（ＩＴＥ）规定的极限要求和６．２１ＧＨｚ

以上的限值要求，如果受试设备（ＥＵＴ）内部源的最高频率高于１ＧＨｚ，测量将

进行到最高频率的５倍或６ＧＨｚ，取两者中的小者，即频率范围为３ＧＨｚ～

６ＧＨｚ时，辐射骚扰限值平均值为５４ｄＢ（μＶ／ｍ），峰值为７４ｄＢ（μＶ／ｍ）

２
射频电磁场辐射抗

扰度

按ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６中等级３规定的要求，在８０ＭＨｚ～１０００ＭＨｚ频率范

围内，试验场强为１０Ｖ／ｍ环境下

８
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４．１６　可靠性

接收机的平均无故障间隔时间（ＭＴＢＦ）最低可接受值应为３０００ｈ。

５　检验方法

５．１　通则

检验通则要求如下：

ａ）　检验应在卫星星座ＰＤＯＰ≤４的情况下进行；

ｂ）　数据处理应采用接收机供应商提供的基线数据处理软件；

ｃ）　应采用室内卫星信号模拟器和室外实际卫星信号两种检验环境。

５．２　检验场地和检验设备

检验场地和检验设备要求如下：

ａ）　检验场地应选择在地质构造坚固稳定、利于长期保存、交通便利的地方建设；

ｂ）　检验场地的各个观测点应位于周围无显著电磁信号干扰，且点位周围环视高度角１０°以上无障

碍物，远离水面的地方；

ｃ）　检验场地的基线距离测定精度应优于被检验设备精度指标１／３；

ｄ）　检验场地的点位测定精度应优于被检验设备精度指标１／３；

ｅ）　检验设备如卫星信号模拟源、信号转发器等应定期检验合格，并在有效期内。

５．３　结构与外观

结构与外观检验方法如下：

ａ）　目测接收机的结构是否完备；

ｂ）　目测接收机各连接部件的连接是否稳定可靠；

ｃ）　目测接收机表面是否有划痕、裂缝和变形；

ｄ）　实际操作检查接收机外壳是否具有一定的刚度和强度；

ｅ）　实际操作检查各按键反应是否灵敏、功能是否正常。

５．４　电气

电气检验方法如下：

ａ）　实际操作检查接收机是否具有通电自检测功能；

ｂ）　实际操作接收机是否支持外接电源接入；

ｃ）　接收机进行静态测量直至内置电池耗尽，记录其连续工作时间；接收机进行ＲＴＫ测量直至内

置电池耗尽，记录其连续工作时间；

ｄ）　分别升高和降低电源电压，检查接收机是否具有电源电压过高保护和过低报警显示功能；

ｅ）　接收机在标称电压下正常工作，将电压先后降低和升高１０％，分别维持２０ｍｉｎ，检查接收机是

否能正常定位。

５．５　设置及显示

设置及显示检验方法如下：

ａ）　实际操作检查接收机是否具有１Ｈｚ的采样能力，能否根据需要进行参数设置；

ｂ）　按照产品使用说明书要求检查接收机信息显示或提示功能是否完备。

９
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５．６　接口与输出

接口与输出检验方法如下：

ａ）　目测用于参考站的接收机是否具有以太网接口、串行接口、１ＰＰＳ接口等；

ｂ）　实际操作检查接收机能否把记录的观测数据输出到外部设备；

ｃ）　实际操作检查接收机在ＲＴＫ工作模式下的位置更新率不低于１Ｈｚ。

５．７　数据存储

数据存储检验方法如下：

ａ）　将接收机的采样间隔设置为１ｓ，卫星截止高度角设定为１０°，进行静态测量，观测１ｈ。根据采

集到的观测数据文件大小和接收机内存大小计算接收机可存储的数据量。

ｂ）　在接收机正常进行静态测量时切断供电，检查接收机是否有效存储断电前的观测数据。

５．８　信号接收性能

５．８．１　单北斗系统工作能力

单北斗系统工作能力检验方法如下：

ａ）　具备ＲＴＫ功能接收机，使用实际卫星信号或卫星信号模拟器进行ＲＴＫ检验，数据链路仅播

发北斗数据，ＲＴＫ测量精度应满足５．１１．３的要求；

ｂ）　不具备ＲＴＫ功能接收机，使用卫星信号模拟器，播发北斗卫星导航信号，进行单点定位检验，

定位精度应满足５．１１．１的要求。

５．８．２　卫星跟踪能力

使用卫星信号模拟器检验，设置模拟信号输出功率电平为－１２８ｄＢｍ，通过接收机连接软件查看接

收机收到卫星信号频点及观测值类型，观察并记录接收机的跟踪卫星个数。

５．８．３　捕获灵敏度

使用卫星信号模拟器检验，设置模拟器仿真速度不高于２ｍ／ｓ的直线运动用户轨迹。每次设置模

拟器输出的各颗卫星的每一通道信号电平从接收机不能捕获信号的状态开始，以１ｄＢ步进增加，若接

收机的技术文件声明了捕获灵敏度量值，且优于４．６．３要求的电平值，可从其声明的捕获灵敏度量值低

２ｄＢ的电平值开始。在模拟器输出信号的每个电平值下，接收机在冷启动状态下开机，检验接收机能

否在３００ｓ内捕获信号，并以１Ｈｚ的更新率连续１０次输出三维定位偏差小于１００ｍ的定位数据，找出

能够使接收机满足该定位要求的最低电平值。

５．８．４　跟踪灵敏度

使用卫星信号模拟器检验，设置模拟器仿真速度不高于２ｍ／ｓ的直线运动用户轨迹。在接收机正

常定位的情况下，设置模拟器输出的各颗卫星的各通道信号电平以１ｄＢ步进降低。在模拟器输出信号

的每个电平值下，检验接收机能否在３００ｓ内连续以１Ｈｚ的更新率连续１０次输出三维定位误差小于

１００ｍ的定位数据，找出能够使接收机满足该定位要求的最低电平值。

５．９　时间特性

５．９．１　冷启动首次定位时间

使用卫星信号模拟器进行检验，设置模拟器仿真速度不高于２ｍ／ｓ的直线运动用户轨迹，输出功率

０１
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电平为－１２８ｄＢｍ。使接收机在下述任一种状态下开机：

ａ）　为接收机初始化一个距实际检验位置不少于１０００ｋｍ但不超过１００００ｋｍ的伪位置，或删除

当前历书数据；

ｂ）　７ｄ以上不加电。

以１Ｈｚ的位置更新率连续记录输出的定位数据，找出首次连续１０次输出三维定位误差不超过

１００ｍ 的定位数据的时刻，计算从开机至上述１０个输出时刻中第１个时刻的时间间隔。

５．９．２　温启动首次定位时间

使用卫星信号模拟器进行检验，设置模拟器仿真速度不高于２ｍ／ｓ的直线运行用户轨迹，输出功率

电平为－１２８ｄＢｍ。使接收机在下述任一种状态下开机：

ａ）　删除当前星历数据；

ｂ）　将场景启动时刻距离上次定位时刻前进或后退至少４ｈ。

以１Ｈｚ的位置更新率连续记录输出的定位数据，找出首次连续１０次输出三维定位误差不超过

１００ｍ 的定位数据的时刻，计算从开机至上述１０个输出时刻中第１个时刻的时间间隔。

５．９．３　热启动首次定位时间

使用卫星信号模拟器进行检验，设置模拟器仿真速度不高于２ｍ／ｓ的直线运行用户轨迹，输出功率

电平为－１２８ｄＢｍ。在接收机正常定位状态下，短时断电和卫星信号６０ｓ后，接收机重新开机，恢复卫

星信号。以１Ｈｚ的位置更新率连续记录输出的定位数据，找出首次连续１０次输出三维定位误差不超

过１００ｍ的定位数据的时刻，计算从接收机从卫星信号恢复至上述１０个输出时刻中第１个时刻的时间

间隔。

５．９．４　犚犜犓初始化时间

初始化时间可使用卫星信号模拟器或实际信号进行检验，方法如下：

ａ）　使用卫星信号模拟器检验时，仿真一个静态位置（距离基准站不大于８ｋｍ），设置输出功率电

平为－１２８ｄＢｍ，且不考虑电离层、对流层及钟差影响。在接收机成功单点定位后，同时接收

模拟器仿真的卫星信号和基准站差分数据，记录从获得差分数据到固定解的时间。

ｂ）　使用实际信号检验时，应选择检验场地内长度不大于８ｋｍ的基线，在接收机成功单点定位

后，接收基准站差分数据，记录从收到差分数据到获得固定解的时间。

５．１０　内部噪声水平

内部噪声水平检验方法如下：

ａ）　天线和主机分别封装的接收机可采用功率分配器，将同一天线输出信号分成功率、相位相同的

多路信号送到接收机，接收机在静态测量模式下连续观测不少于３０ｍｉｎ，通过数据处理软件

解算的基线分量和长度不应大于１ｍｍ。亦可采用信号转发器。

ｂ）　天线和主机封装在一起的接收机采用信号转发器，将安置在室外的设备接收到的卫星信号传

送至室内，室内仅接收转发器传送的信号，屏蔽掉其他室外信号，接收机在静态测量模式下连

续观测不少于３０ｍｉｎ，通过基线处理软件解算的基线分量和长度不应大于１ｍｍ。

５．１１　测量精度

５．１１．１　单点定位精度

将接收机安置在已知的观测点上，待该接收机得到定位结果后开始记录显示或者输出的坐标，数据
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采样间隔不大于３０ｓ，连续记录数据不少于１００个，按式（２）、式（３）计算单点定位精度应优于接收机单

点定位标称测量精度：

σ犺 ＝
１

狀∑
狀

犻＝１

犖２
犻 ＋犈

２
犻（ ）

槡
…………………………（２）

σ狏＝
１

狀∑
狀

犻＝１

犝２槡 犻 …………………………（３）

　　式中：

σ犺 ———单点定位水平精度，单位为米（ｍ）；

狀 ———获得的单点定位坐标个数；

犻 ———获得的单点定位序列号；

犖犻———被测设备第犻个定位结果在已知观测点上的站心地平坐标系下北坐标，单位为米（ｍ）；

犈犻———被测设备第犻个定位结果在已知观测点上的站心地平坐标系下东坐标，单位为米（ｍ）；

σ狏 ———单点定位水平、垂直精度，单位为米（ｍ）；

犝犻———被测设备第犻个定位结果在已知观测点上的站心地平坐标系下高坐标，单位为米（ｍ）。

５．１１．２　静态基线测量精度

将接收机安置在已知点位上，基线长度８ｋｍ～５０ｋｍ，观测四个时段，每个时段的观测时间不应少

于３０ｍｉｎ，设置卫星截止高度角不大于１５°，采样间隔不大于１５ｓ，按式（４）、式（５）计算的静态基线测量

精度应优于接收机静态基线的标称测量精度：

σ犺狊＝
１

４∑
４

犼＝１

［（犖′２犼＋犈′
２
犼）

１

２ －（犖′
２
０＋犈′

２
０）

１

２］
槡

２ ……………………（４）

σ狏狊＝
１

４∑
４

犼＝１

（犝′犼－犝′０）槡
２ …………………………（５）

　　式中：

σ犺狊———静态基线测量水平精度，单位为毫米（ｍｍ）；

犼 ———静态基线时段号；

犖′犼———第犼时段基线终点在以基线起始点为原点的站心地平坐标系下北坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犈′犼———第犼时段基线终点在以基线起始点为原点的站心地平坐标系下东坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犖′０———已知的基线终点在以基线起始点为原点的站心地平坐标系下北坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犈′０———已知的基线终点在以基线起始点为原点的站心地平坐标系下东坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

σ狏狊———静态基线测量垂直精度，单位为毫米（ｍｍ）；

犝′犼———第犼时段基线终点在以基线起始点为原点的站心地平坐标系下高坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犝′０———已知的基线终点在以基线起始点为原点的站心地平坐标系下高坐标，单位为毫米（ｍｍ）。

５．１１．３　犚犜犓测量精度

在选取不大于８ｋｍ的已知基线进行检验。设置卫星截止高度角不大于１０°，流动站在已知坐标的

点位上进行观测，共进行１０组观测，每组采集不少于１００个ＲＴＫ测量结果，相邻两组之间采集时如果

不更换点位，应重新开机进行初始化后进行采集。按式（６）、式（７）计算的ＲＴＫ测量精度应优于接收机

ＲＴＫ标称测量精度：

σ犺狉＝
１

狀″∑
狀″

犽＝１

［（犖″２犽＋犈″
２
犽）

１

２ －（犖″
２
０＋犈″

２
０）

１

２］
槡

２ ……………………（６）

σ狏狉＝
１

狀″∑
狀″

犽＝１

（犝″犽－犝″０）槡
２ …………………………（７）
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　　式中：

σ犺狉 ———ＲＴＫ测量水平精度，单位为毫米（ｍｍ）；

狀″ ———获得的ＲＴＫ定位坐标个数；

犽 ———获得的ＲＴＫ定位序列号；

犖″犽———被测设备第犽个定位结果在已知基准站站心地平坐标系下北坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犈″犽 ———被测设备第犽个定位结果在已知基准站站心地平坐标系下东坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犖″０———已知的流动站点位在基准站站心地平坐标系下北坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犈″０ ———已知的流动站点位在基准站站心地平坐标系下东坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

σ狏狉 ———ＲＴＫ测量垂直精度，单位为毫米（ｍｍ）；

犝″犽 ———被测设备第犽个定位结果在已知基准站站心地平坐标系下高坐标，单位为毫米（ｍｍ）；

犝″０ ———已知的流动站点位在基准站站心地平坐标系下高坐标，单位为毫米（ｍｍ）。

５．１２　天线相位中心一致性

在超短基线（６ｍ～２４ｍ）上将接收机正确安置，设置接收机卫星截止高度角不大于１５°，采样间隔

不大于１５ｓ，天线按统一约定的方向指向北，观测一个时段。然后固定一个天线，其余天线依次转动

９０°、１８０°、２７０°，各观测一个时段，每个时段的观测时间不应少于３０ｍｉｎ。分别求出各时段基线向量，其

最大值与最小值之差的１／２作为检验结果。

５．１３　１犘犘犛稳定度

１ＰＰＳ稳定度检验方法如下：

ａ）　采用卫星信号模拟器检验时按图１连接检验设备，原子钟为卫星信号模拟器提供１０ＭＨｚ频

标信号，卫星信号模拟器仿真一个静态位置，与接收机同时输出１ＰＰＳ至时间间隔计数器，获

得不少于１０００个时间间隔值；利用时间间隔记录器统计卫星信号模拟器和接收机输出的每

一个１ＰＰＳ上升沿差值，求差值的标准偏差。

图１　１犘犘犛稳定度卫星信号模拟器检验连接图

ｂ）　采用实际信号检验时按图２连接检验设备，原子钟输出１０ＭＨｚ至时间间隔计数器，接收机输

出１ＰＰＳ至时间间隔计数器，获得不少于１０００个时间间隔值。利用时间间隔记录器统计接收

机输出的１ＰＰＳ上升沿差值，求其差值的标准偏差。
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图２　１犘犘犛稳定度实际信号检验连接图

５．１４　数据处理软件

５．１４．１　软件安装与卸载

按照软件说明进行软件安装。安装完毕后运行软件，至少进行一次软件运行使用；运行软件后，按

照软件提供的卸载方式卸载软件，查看是否能正常卸载。

５．１４．２　软件必备功能检查

先进行必备功能检查，根据软件提供的功能按照数据传输、ＲＩＮＥＸ格式转换、参数设置、卫星可用

性分析功能顺序进行逐项操作检查。必备功能检查通过后，对软件说明书声称的其他功能进行逐项操

作检查。

５．１５　环境适应性

５．１５．１　工作温度

在温度为－２５℃的低温环境下进行内部噪声水平检验。将天线信号引入高低温试验箱，在试验箱

内温度为室温时将接收机置于试验箱内，并开启接收机进入正常工作状态。将试验箱内温度设定为

－２５℃，待温度平衡后连续观测１６ｈ静态数据。采用数据处理软件解算的基线分量和长度均不大于

１ｍｍ 时，判定接收机在该温度下工作正常。采用同样方法将试验箱温度设定为５０℃进行工作高温

检验。

５．１５．２　贮存温度

在高低温试验箱内温度为室温时将接收机置于试验箱内。将试验箱内温度设定为－４０℃，待温度

平衡后保持１６ｈ。然后将试验箱温度设定为室温，待接收机与外界温度一致后进行内部噪声水平检

验，连续观测３０ｍｉｎ，采用数据处理软件解算的基线分量和长度均不大于１ｍｍ时，判定接收机在该温

度下贮存后工作正常。采用同样方法将试验箱温度设定为７０℃进行贮存高温检验。

５．１５．３　湿热

在温度为４０℃相对湿度为９３％的湿热环境下进行内部噪声水平检验。将天线信号引入高低温试

验箱，在高低温试验箱内温度为室温时将接收机置于试验箱内，并开启接收机进入正常工作状态。将试

验箱内温度设定为４０℃相对湿度设定为９３％，待温度和相对湿度平衡后连续观测１２ｈ。采用基线数

据处理软件解算的基线分量和长度若均不大于１ｍｍ时，判定接收机在该湿热环境下工作正常。

５．１５．４　振动

将接收机置于振动检验台，按照表５、表６的振动环境参数进行正弦振动不少于一个循环，平稳随

机振动不少于３０ｍｉｎ。振动后检查接收机是否能正常工作，目测外观结构是否完好。
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５．１５．５　防尘

按照ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７中１３．４的规定进行。

５．１５．６　防水

按照ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７中１４．２．５的规定进行。

５．１６　安全防护

安全防护检验方法如下：

ａ）　按照产品使用说明检查各接口端是否有明显标记和防插错措施，接口是否具有防静电功能；

ｂ）　对接收机的电源进行过流、过压、电源瞬间变化和偶然极性反接操作，各保持１ｍｉｎ后，再接入

正常电源，观察接收机能否正常定位。

５．１７　电磁兼容性

５．１７．１　辐射骚扰场强

按ＧＢ／Ｔ９２５４—２００８中１０．６规定的方法进行。

５．１７．２　射频电磁场辐射抗扰度

按ＧＢ／Ｔ１７６２６．３—２０１６中第８章规定的方法进行，检验过程中查看接收机ＲＴＫ能否正常工作。

５．１８　可靠性

可靠性检验方法如下：

ａ）　试验方案要求如下：

１）　接收机的可靠性试验方案，应根据生产批量的多少和生产方可能提供的试验条件，由生产

方和使用方按照２）和３）描述的试验方案协商确定；

２）　在接收机定型时，应进行可靠性试验，验证产品是否达到规定的可靠性要求，试验方案可

选用ＧＢ／Ｔ５０８０．７中定时（定数）截尾试验方案；

３）　在接收机批量生产验收且不需要估计 ＭＴＢＦ的真值时，应以预定的判决风险率（α、β），对

规定的 ＭＴＢＦ值作合格与否的判断。试验方案可选用 ＧＢ／Ｔ５０８０．７中截尾序贯试验

方案。

ｂ）　受试样本数量要求：

１）　可靠性试验受试样本的数量应在有关合同中规定或者由生产方和使用方商定；

２）　最佳受试样本的数量推荐如表８所示。

表８　最佳受试样本推荐数量

批量大小 最佳样本数

１～３ 全部

４～５０ ４

５１～１００ ８

　　ｃ）　失效判决：失效判决准则按照ＧＢ／Ｔ５０８０．１—２０１２中７．２规定执行。
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６　质量评定程序

６．１　检验分类

本标准规定的检验分类如下：

ａ）　鉴定检验；

ｂ）　质量一致性检验。

６．２　检验项目及顺序

检验项目及顺序见表９。根据具体情况，生产方和使用方可协商裁减检验项目或改变检验顺序。

表９　检验项目及顺序

序号 检验项目 鉴定检验

质量一致性检验

逐批检验

全数检验 抽样检验
周期检验

要求

章条号

检验方法

章条号

１ 结构与外观 ● ● — — ４．１ ５．３

２ 电气 ● ● — ● ４．２ ５．４

３ 设置及显示 ● ● — ● ４．３ ５．５

４ 接口与输出 ● ● — ● ４．４ ５．６

５ 数据存储 ● ● — — ４．５ ５．７

６ 信号接收性能 ● — ● — ４．６ ５．８

７ 时间特性 ● — ● — ４．７ ５．９

８ 内部噪声水平 ● — ● ● ４．８ ５．１０

９ 单点定位精度 ● — ● ● ４．９ａ） ５．１１．１

１０ 静态基线测量精度 ● — ● ● ４．９ｂ） ５．１１．２

１１ ＲＴＫ测量精度 ● — ● ● ４．９ｃ） ５．１１．３

１２ 天线相位中心一致性 ● — ● ● ４．１０ ５．１２

１３ １ＰＰＳ稳定度 ● — ● ● ４．１１ ５．１３

１４ 数据处理软件 ● — ● — ４．１２ ５．１４

１５ 环境适应性 ● — — ● ４．１３ ５．１５

１６ 安全防护 ● ● — — ４．１４ ５．１６

１７ 电磁兼容性 ● — — — ４．１５ ５．１７

１８ 可靠性 ● — — — ４．１６ ５．１８

１９ 标志、包装 ● ● — — ７ ７

２０ 使用说明书 ● — ● — ８ ８

　　注：“●”表示必检项目，“—”表示可不检项目。
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６．３　鉴定检验

６．３．１　概述

有下列情况之一时应进行鉴定检验：

ａ）　设计定型和生产定型时；

ｂ）　在设计有重大改进、重要的原材料和元器件及工艺有重大变化使原来的鉴定结论不再有效时；

ｃ）　长期停产后恢复生产时；

ｄ）　易地生产时；

ｅ）　产品设计与流程未作任何改变而提高产品标称的性能指标时。

６．３．２　样品数量

检验样品从鉴定批中随机抽取３台（套）进行，亦允许根据不同的检验项目采用不同的样品数量进

行，具体由产品鉴定方和生产方根据产品规定协商确定。

６．３．３　合格判据

当规定的检验项目全部符合本标准要求时，判定鉴定检验合格。

若发现某个检验项目不符合本标准要求时，鉴定方应停止检验，生产方应对不合格项目进行分析，

找出缺陷原因，并采取纠正措施后，可继续进行检验，若所有检验项目全部符合本标准要求时，判定为鉴

定检验合格；若继续检验仍有某个项目不符合本标准要求时，可根据产品质量特性及与本标准不符合的

严重程度，由产品鉴定方决定继续采取纠正措施或判为鉴定检验不合格。

６．４　质量一致性检验

６．４．１　检验分类

本标准规定的质量一致性检验分类如下：

ａ）　逐批检验；

ｂ）　周期检验。

６．４．２　检验批的形成与提出

检验批的形成与提出应符合ＧＢ／Ｔ２８２８．１—２０１２中６．１和６．２规定。

６．４．３　不合格分类

按产品质量特性及与本标准不符合的严重程度分为Ａ类、Ｂ类、Ｃ类不合格，参见附录Ａ。具有一

个或者一个以上不合格项目的产品称为不合格产品。按不合格类型可以分为 Ａ类、Ｂ类、Ｃ类不合格

产品。

６．４．４　逐批检验

６．４．４．１　概述

逐批检验的目的为判断每个提交检查批的批质量是否符合规定的要求。

６．４．４．２　检验分类

根据检查的对象，本标准规定的逐批检验分类如下：
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ａ）　全数检验；

ｂ）　抽样检验。

６．４．４．３　全数检验

全数检验方法如下：

ａ）　抽样方案：对生产方提交检验批的产品百分之百进行检验。

ｂ）　合格判据，根据检验结果对全数检验做出如下判定：

１）　当发现Ａ类不合格时，应判定该批产品全数检验不合格；

２）　当发现Ｂ类、Ｃ类不合格项小于或等于规定值，判定该批产品全数检验合格，否则不合格。

ｃ）　样品处理，经全数检验合格的批中，对发现有缺陷的产品，生产方应负责修复并达到规定要求

后，可作为全数检验合格产品交付。

６．４．４．４　抽样检验

抽样检验方法如下：

ａ）　抽样方案，从全数检验合格批中，随机抽取样本。除非另有规定，抽样方案按照ＧＢ／Ｔ２８２８．１—

２０１２中规定的一般检验水平Ⅱ，正常检验一次抽样方案，其接收质量限（ＡＱＬ）规定为：

１）　Ａ类不合格品：ＡＱＬ为０．６５；

２）　Ｂ类不合格品：ＡＱＬ为６．５；

３）　Ｃ类不合格品：ＡＱＬ为１５。

ｂ）　合格判据：根据检验结果，若发现的三类不合格样品数均不大于规定的合格判定数，则判定抽

样检验合格，否则判定抽样检验不合格。

ｃ）　重新检验：若抽样检验不合格，生产方应对该批产品进行分析，找出产生缺陷的原因并采取纠

正措施后，可重新提交检验。重新提交检验批的抽样检验应按照ＧＢ／Ｔ２８２８．１—２０１２中１３．３

转移规则进行处理。若重新检验合格，应判定抽样检验合格；若重新检验不合格，应判定抽样

检验不合格。

ｄ）　样品处理：经抽样检验合格的批次中，对发现有缺陷的产品，生产方应负责修复并达到规定要

求后，可作为抽样检验合格产品交付。

６．４．５　周期检验

６．４．５．１　概述

周期检验是生产方周期性地从全数检验和抽样检验合格的某个批次或产品中随机抽取样本进行的

检验，以判断在规定的周期内生产过程的稳定性是否符合规定的质量指标。在有下列情况之一时，应进

行周期检验：

ａ）　连续生产的产品，每年不少于一次周期检验，具体要求由产品规范规定；

ｂ）　产品主要设计、工艺及原材料、元器件发生重大改变的提交批；

ｃ）　停产半年后恢复生产时。

６．４．５．２　抽样方案

除非另有规定，抽样方案按照ＧＢ／Ｔ２８２９中规定的一般检验水平Ⅲ，正常检验一次抽样方案进行，

不合格质量水平（ＲＱＬ）和判定数组见表１０。
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表１０　不合格质量水平和判定数组

不合格分类 ＲＱＬ 样本量 判定数组

Ａ类 ５．０ ４０ 犃ｃ＝０，犚ｅ＝１

Ｂ类 ６．５ ６５ 犃ｃ＝１，犚ｅ＝２

Ｃ类 ６．５ ８０ 犃ｃ＝２，犚ｅ＝３

　　注：犃ｃ———合格判定数；犚ｅ———不合格判定数。

６．４．５．３　合格判据

合格判据要求如下：

ａ）　检验的不合格产品数，按照抽样方案中的判定数组要求，判定周期检验合格或者不合格。若有

一组不合格应暂停交货，分析原因，采取改进措施，重新进行周期检验。合格后，产品方可

交货。

ｂ）　当周期检验不合格时，对已生产的产品和已交付的产品由生产方采取纠正措施。

６．４．５．４　样品处理

经周期检验的样品不能作为正品出厂。

７　标志、包装、运输及贮存

７．１　标志

标志要求如下：

ａ）　产品标志应符合ＧＢ／Ｔ１９１和ＧＢ／Ｔ６３８８的规定；

ｂ）　产品上应有产品型号及名称标志；

ｃ）　产品的包装箱、说明书中应包含以下标志：商标、企业名称与地址、产品型号及名称、生产

日期；

ｄ）　产品的外包装箱上应有如下标志：收发货标志、包装储运图示标志、包装件尺寸及质量等。

７．２　包装

包装要求如下：

ａ）　产品包装应符合ＧＢ／Ｔ１３３８４的规定；

ｂ）　包装件应承受ＧＢ／Ｔ４８５７．５的跌落试验，试验后不应有机械损伤或性能指标缺陷；

ｃ）　包装箱内应有装箱单、合格证、使用说明书、保修单等。

７．３　运输

产品经包装后，可采用任何交通运输工具。但在运输过程中应采取防雨淋、防震以及安全措施。

７．４　贮存

贮存要求如下：

ａ）　包装后的设备应在环境温度为－１５℃～４５℃，相对湿度８０％以下，周围无酸碱及其他腐蚀性

气体及强磁场的库中贮存；
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ｂ）　若无其他规定，贮存期为两年，超过贮存期的产品应开箱检验，经复验合格后方可进入流通

领域。

８　使用说明

使用说明（书）应符合ＧＢ／Ｔ９９６９的规定并提供下列有关信息：

ａ）　产品型号及组成；

ｂ）　产品功能及操作；

ｃ）　运输；

ｄ）　保养、故障判断及修理；

ｅ）　安全注意事项；

ｆ）　其他。
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附　录　犃

（资料性附录）

产品不合格分类

　　产品不合格分类见表Ａ．１。

表犃．１　产品不合格分类

序号 检验项目 不合格内容
不合格分类

Ａ类 Ｂ类 Ｃ类

１ 结构与外观

结构不完备 √

连接件、接插件松动 √

连接件、接插件无法连接 √

设备外观轻微磨损 √

设备外观严重磨损、腐蚀、裂开 √

按键不灵敏 √

按键功能异常 √

２ 电气

不具备自检功能 √

自检功能出现故障 √

电源不能保证最低工作时间 √

无电源电压过低报警功能 √

无电源电压过高保护功能 √

电压变化导致测量结果不稳定 √

电压变化导致设备不能工作 √

３ 设置及显示

无法根据需要设置参数 √

设备采样能力不达标 √

显示功能不完备 √

显示错误信息 √

显示不清晰 √

４ 接口与输出

接口不完备 √

不能输出观测数据至外部设备 √

输出数据错误 √

输出数据不全 √

位置更新率不达标 √

５ 数据存储

不能存储数据 √

存储空间不足 √

突然断电后记录数据丢失 √
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书书书
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表犃．１（续）

序号 检验项目 不合格内容
不合格分类

Ａ类 Ｂ类 Ｃ类

６ 信号接收性能

不支持单北斗工作模式 √

卫星数频点不达标 √

捕获灵敏度不达标 √

跟踪灵敏度不达标 √

７ 时间特性

冷启动首次定位时间不达标 √

温启动首次定位时间不达标 √

热启动首次定位时间不达标 √

ＲＴＫ初始化时间不达标 √

８ 内部噪声水平 不达标 √

９ 测量精度

单点定位精度不达标 √

静态基线测量精度不达标 √

ＲＴＫ测量精度不达标 √

１０ 天线相位中心一致性 不达标 √

１１ １ＰＰＳ稳定度 不达标 √

１２ 数据处理软件
软件安装与卸载不达标 √

软件必备功能不达标 √

１３ 环境适应性

工作温度不达标 √

储存温度不达标 √

湿热不达标 √

振动不达标 √

防尘不达标 √

防水不达标 √

１４ 安全防护 不达标 √

１５ 电磁兼容防护 不达标 √

１６ 可靠性 不达标 √

　　注１：按产品质量特性及与本标准的重要程度要求分为Ａ类、Ｂ类、Ｃ类三种不合格判定。

　　注２：Ａ类：最重要要求，Ｂ类：重要要求，Ｃ类：次重要要求。
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