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前 言

本标准根据国际电工委员会 ＩＥＣ１１０８１《全球导航卫星系统（ＧＮＳＳ）第一部分：全球定位系统

（ＧＰＳ）接收设备的性能标准、测试方法和要求的测试结果》编制而成。为适应国际贸易、技术和经济交流
的需要，本标准在技术内容和编排格式上与国际标准保持一致。
本标准等同采用 ＩＥＣ１１０８１：１９９６６（第一版本）标准。
结合我国国情，本标准与 ＩＥＣ１１０８：１９９６６（第一版）的主要差别如下：
１）在第 ２章引用标准中增加了我国标准 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５（ｉｄｔＩＥＣ９４５：１９９４）。
２）在第 ３章定义与缩略语中，原文未列出内容，本标准增加了有关术语和缩略语。
３）将 ４３４中的捕获定义，放到了第 ３章。
４）在 ５５１中为便于理解增加一条注。
５）在 ５７下面也增加了一条注。
本标准由中华人民共和国信息产业部提出。
本标准由全国导航设备标准化技术委员会归口。
本标准起草单位：信息产业部电子第二十研究所。
本标准主要起草人：徐刚、王达民、吴燕、刘乾富、张红。
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﹫﹦﹤前言

１）ＩＥＣ（国际电工委员会）是由各国电工委员会（ＩＥＣ国家委员会）组成的世界性标准化组织。ＩＥＣ
的目的是促进电气电子领域标准化问题的国际合作，为此 ＩＥＣ发布国际标准。国际标准的制定由技术
委员会承担，对所涉及问题关切的任何 ＩＥＣ国家委员会均可以参加国际标准的制定工作。与 ＩＥＣ有联
系的任何国际组织、政府和非官方组织也可参加国际标准的制定。ＩＥＣ与国际标准化组织（ＩＳＯ）根据两
组织协商确定的条件进行密切合作。

２）ＩＥＣ在技术问题上的正式决议或协议，是由对这些问题特别关切的国家委员会参加的技术委员
会制定的，对所涉及的问题尽可能地代表了国际上的一致意见。

３）这些决议或协议，以标准、技术报告或导则的形式发布，以推荐的形式供国际上使用，并在此意
义上，为各国家委员会认可。

４）为了促进国际上的统一，各 ＩＥＣ国家委员会有责任使其国家和地区标准尽可能采用 ＩＥＣ标准。
ＩＥＣ标准与相应国家或地区标准之间的任何差异，应在国家和地区标准中指明。

５）ＩＥＣ以无记名程序表明其同意，对宣布与其标准相符的任何设备不负责任。
６）请注意到国际标准的某些内容可能是专利的主体。ＩＥＣ不负责识别任何或所有这样的专利权。
国际标准 ＩＥＣ１１０８１由 ＩＥＣ第 ８０技术委员会（负责海上导航和无线通信设备与系统的技术委员

会）制定。
本标准的内容基于下述文件：

最终国际标准草案（ＦＤＩＳ） 表决报告

８０燉１１８燉ＦＤＩＳ ８０燉１２７燉ＲＶＤ

本标准审批时的表决报告参见表中所列的文件。
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国家质量技术监督局┐┐批准 ┐┐实施

 范围

本标准根据 ＩＭＯ决议 Ａ８１９（１９），规定了船用 ＧＰＳ接收设备最低性能标准、测试方法和要求的测
试结果。该设备是利用美国联邦政府国防部（ＵＳＤＯＤ）的全球定位系统（ＧＰＳ）信号进行定位的。在选择
可用性（ＳＡ）有效的情况下，定义了 ＧＰＳ标准定位服务（ＳＰＳ）的信号规范（美国国防部于 １９９３年 １２月
公布的 ＧＰＳ信号规范中，已对 ＧＰＳＳＰＳ进行了说明）。ＧＰＳＳＰＳ最低性能标准概括在表 ２中。本标准
也适用于 ＩＭＯ决议 Ａ５２９（１３）中规定的其他水上航行用的 ＧＰＳ接收设备。
本标准中所有与 ＩＭＯ决议 Ａ８１９（１９）等同的语句，均在括号中注明章条号。
第 ４章与第 ５章的要求互为对应。

 引用标准

下列标准所包含的条文，通过在本标准中引用而构成为本标准的条文。本标准出版时，所示版本均
为有效。所有标准都会被修订，使用本标准的各方应探讨使用下列标准最新版本的可能性。

ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５ 全球海上遇险与安全系统（ＧＭＤＳＳ）船用无线电设备和海上导航设备通用要
求、测试方法和要求的测试结果（ｉｄｔＩＥＣ９４５：１９９４）

ＩＥＣ７２１３６：１９９７ 环境条件的分类——第 ３部分：环境参数及其严酷度的分类——船舶环境

ＩＥＣ９４５：１９９４ 海上导航设备——通用要求、测试方法和要求的测试结果

ＩＥＣ１１６２ 海上导航与无线电通信设备和系统——数字接口

ＩＥＣ１１６２１：１９９５ 海上导航与无线电通信设备和系统——数字接口——第 １部分：单通话器和多
受话器

ＩＭＯ决议 Ａ５２９（１３）：１９８３ 导航精度标准

ＩＭＯ决议 Ａ６９４（１７）：１９９１ 全球海上遇险与安全系统（ＧＭＤＳＳ） 船用无线电设备和电子导航
设备通用要求

ＩＭＯ决议 Ａ８１５（１９）：１９９５ 全球无线电导航系统

ＩＭＯ决议 Ａ８１９（１９）：１９９５ 船用全球定位系统（ＧＰＳ）接收设备性能标准

ＩＴＵＲ建议 Ｍ８２３１：１９９５ 海上无线电信标对全球导航卫星系统（ＧＮＳＳ）差分传输的技术特性

（在 ２８５ｋＨｚ～３２５ｋＨｚ（区域为 ２８３５ｋＨｚ～３１５ｋＨｚ）频段内）

１



全球定位系统标准定位服务信号规范 美国国防部 １９９３１２
ＲＴＣＭ导航星差分 ＧＰＳ服务推荐标准 ２１版 １９９４１

 定义与缩略语

 定义
本标准采用下列定义。

 选择可用性 ｓｅｌｅｃｔｉｖｅａｖａｉｌａｂｉｌｉｔｙ（ＳＡ）
是一项将误差引入卫星时钟和星历数据中，以降低 ＧＰＳ标准定位服务精度的人为措施。

 ＧＰＳ标准定位服务 ｓｔａｎｄａｒｄｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｓｅｒｖｉｃｅ（ＳＰＳ）
接收 ＧＰＳ的 Ｌ１（１５７５４２ＭＨｚ）载频和 Ｃ燉Ａ码信号所进行的测量定位服务。

 几何精度因子 ｇｅｏｍｅｔｒｉｃａｌｄｉｌｕｔｉｏｎｏｆｐｒｅｃｉｓｉｏｎ（ＧＤＯＰ）
因用户和所选星座间的几何关系引起定位误差的放大因子。

 Ｃ燉Ａ码 Ｃ燉Ａｃｏｄｅ
用于调制 ＧＰＳ卫星 Ｌ１载频（１５７５４２ＭＨｚ）信号的粗捕获码。

 捕获 ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎ
指处理 ＧＰＳ卫星信号来获取满足精度要求的定位过程。

 缩略语

 ＨＤＯＰｈｏｒｉｘｏｎｔａｌｄｉｌｕｔｉｏｎｏｆｐｒｅｃｉｓｉｏｎ
水平精度因子。

 ＰＤＯＰｐｏｓｉｔｉｏｎａｌｄｉｌｕｔｉｏｎｏｆｐｒｅｃｉｓｉｏｎ
位置精度因子。

 ＵＴＣｕｎｉｖｅｒｓａｌｔｉｍｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｄ
协调世界时。

 ＧＰＳｇｌｏｂａｌｐｏｓｉｔｉｎｇｓｙｓｔｅｍ
全球定位系统。

 ＥＵＴｅｑｕｉｐｍｅｎｔｕｎｄｅｒｔｅｓｔ
被测设备。

 最低性能标准

 目标

（Ａ．８１９燉Ａ１．２）ＧＰＳ接收设备，是指最大速度不超过 ５０ｋｎ的船舶导航用设备，它除应满足ＩＭＯ决
议 Ａ６９４（１７）中的通用要求外，还应满足下列最低要求。

（Ａ８１９燉Ａ１．３）本标准仅涉及为导航进行定位的基本要求，而不涉及设备中的其他计算装置。
接收机可以接收其他数据输入，例如速度与距离测量设备（ＳＤＭＥ）、陀螺、ＧＬＯＮＡＳＳ或其他导航

系统提供的数据输入，包括差分修正数据。但本标准中最低性能要求，只适用于以导航定位为目的的

ＧＰＳ标准定位服务（ＳＰＳ），其他的计算、输入燉输出功能或附加的显示功能，不应使设备性能降至本标准
的最低性能以下。
接收设备应符合 ＩＭＯ决议 Ａ５２９（１３）、Ａ８１５（１９）、Ａ８１９（１９）和 Ａ．６９４（１７）中的条款以及 ＧＰＳ

ＳＰＳ信号规范的精度要求和 ＩＥＣ１１６２１对数字接口的要求，并应按照 ＧＢ燉Ｔ１５８６８对其测试。
 ＧＰＳ接收设备（５６１）
 Ａ８１９燉Ａ２．１本性能标准中所用“ＧＰＳ接收设备”包括为了正确执行其预定功能所需的所有组
成部分和单元。设备应至少包括下列装置：

ａ）能接收 ＧＰＳ信号的天线；
２
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ｂ）ＧＰＳ接收机和处理器；
ｃ）读取计算出的经度、纬度位置的装置；
ｄ）数据控制和接口；
ｅ）位置显示和要求的其他输出形式的装置。

 可用多种配置中的一种来配置成设备，以提供必要的位置信息。例如：
——对可独立应用的接收设备，通过键盘上的位置信息功能键来获取已计算出的位置；
——对集成系统中的 ＧＰＳ接收设备用分配的端口读取计算出的位置，并且至少有一个远距离的设

备可用该位置信息。
上述例子不应被暗示成对将来开发范围的限制。

 ＧＰＳ接收设备的性能标准

 概述（５６２）
（Ａ８１９燉Ａ３．１．１）ＧＰＳ接收设备应能接收和处理 ＳＡ有效情况下的 ＧＰＳ标准定位服务（ＳＰＳ）信

号，并提供位置信息（ＷＧＳ８４坐标系中的经度和纬度，精确到千分之一分）和相对ＵＴＣ的定位时刻。可
以提供将 ＷＧＳ８４下计算出的位置转换到与所用导航海图相一致的数据的方法，若有此换算，显示器
应指明正在执行坐标变换，并表明位置信息的坐标系。

（Ａ８１９Ａ３１２）ＧＰＳ接收设备应接收 Ｌ１信号和 Ｃ燉Ａ码。
 设备输出（５６３）

（Ａ８１９燉Ａ３．１．３）ＧＰＳ接收设备至少提供一个输出接口，将位置信息从该输出接口供给其他设备。
输出的位置信息（基于 ＷＧＳ８４坐标）应符合 ＩＥＣ１１６２格式。
注：有关 ＧＰＳ接收设备输出信号格式详见 ＩＥＣ１１６２１。

 精度（５６４）
 （Ａ８１９燉Ａ３．１．４）ＧＰＳ接收设备的静态精度（天线的水平位置）为 １００ｍ９５％，条件是水平精
度因子（ＨＤＯＰ）≤４或位置精度因子（ＰＤＯＰ）≤６。
 （Ａ８１９燉Ａ３．１．５）ＧＰＳ接收设备的动态精度（船舶位置）为 １００ｍ９５％，条件是 ＨＤＯＰ≤４或

ＰＤＯＰ≤６，且船舶经受同样的海情运动状态。

 ＩＭＯ决议 Ａ６９４（１７）、ＩＥＣ７２１３６及 ＩＥＣ９４５。

 捕获（５６５）
（Ａ８１９燉Ａ３．１．６）ＧＰＳ接收设备应能自动选择适当的卫星信号，并按所要求的精度和数据更新率

测定船舶的位置。
（Ａ８１９燉Ａ３．１．８）在没有正确的星历数据时，ＧＰＳ接收设备应在 ３０ｍｉｎ内获得满足精度要求的位

置数据。
（Ａ８１９燉Ａ３．１．９）当有正确的星历数据时，ＧＰＳ接收设备应在 ５ｍｉｎ内获得满足精度要求的位置

数据。
（Ａ８１９燉Ａ３．１．１０）当 ＧＰＳ信号中断至少 ２４ｈ而不断电源时，ＧＰＳ接收设备应在 ５ｍｉｎ内重新获

满足精度要求的位置数据。
（Ａ８１９燉Ａ３．１．１１）当发生掉电 ６０ｓ时，ＧＰＳ接收设备应在 ２ｍｉｎ内重新获得满足精度要求的位置

数据。
ＧＰＳ接收设备在以下四种状态下应满足最低性能标准：
状态 ａ）设备初始状态

——在不加电或不收 ＧＰＳ信号情况下，设备经长距离运输（大于 １０００ｋｍ，而小于 １００００ｋｍ）；
——７ｄ以上设备不加电；
——７ｄ以上设备不收 ＧＰＳ信号。
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状态 ｂ）电源断电——在正常工作情况下，设备掉电 ２４ｈ以上；
状态 ｃ）ＧＰＳ信号中断——在正常工作情况下，ＧＰＳ信号中断大于 ２４ｈ，但设备仍保持加电；
状态 ｄ）ＧＰＳ信号短暂中断，例如经过桥下时，中断 ６０ｓ或更短。
如果用户能保障供电和为天线提供宽阔清晰的视野，对于上述状态达到所要求的捕获时间见表 １。

表 １ 捕获时间限制

设备状态 ａ ｂ ｃ ｄ

捕获时间限制

ｍｉｎ
３０ ５ ５ ２

 保护（５６６）
 天线与输入燉输出的连接

（Ａ８１９燉Ａ４）应采取保护措施，保护由于天线或天线输入、输出接头或 ＧＰＳ接收设备的输入、输出
端发生短暂（持续 ５ｍｉｎ）短路或接地而不致带来永久性的损害。
 电磁兼容性（５６６２）

ＧＰＳ接收设备应符合 ＧＢ燉Ｔ１５８６８有关对电磁干扰和电磁兼容性（ＥＭＣ）预防措施的要求。
 天线安装（５６７）

（Ａ．８１９燉Ａ２．２）天线安装应做到使其在船上的位置可清楚地观察到卫星星座。
 灵敏度和动态范围（５６８）

（Ａ８１９燉Ａ３．１７）当输入信号载波电平在－１３０ｄＢｍ～－１２０ｄＢｍ范围时，ＧＰＳ接收设备应能捕获
卫星信号。一旦卫星信号被捕获，该设备应连续正常工作，直到卫星信号载波电平降到－１３３ｄＢｍ为止。
 特殊干扰信号的影响（５６９）

ＧＰＳ接收设备应符合下列要求：
ａ）在正常工作状态，即接通电源并连接天线后，受到频率为 １６３６５ＭＨｚ、场强为 ３Ｗ燉ｍ２信号的

辐射 １０ｍｉｎ。当信号消除，且 ＧＰＳ接收天线位于正常的 ＧＰＳ卫星信号下，ＧＰＳ接收设备应在 ５ｍｉｎ内
计算出正确的位置坐标，而无需操作人员介入。
注：这相当于使 ＧＰＳ天线受到距其 １０ｍ远的 ＩＮＭＡＲＳＴＡ型天线的正向辐射。

ｂ）在正常工作状态，即接通电源并连接天线后，受到由 １０个脉冲组成的脉冲群信号辐射：每个脉
冲宽 １０μｓ～１．５μｓ，周期占空比 １６００∶１，频率范围 ２９ＧＨｚ～３１ＧＨｚ，功率密度约 ７５ｋＷ燉ｍ２，这
样的脉冲群信号每 ３ｓ重复一次，持续辐射 １０ｍｉｎ。当该干扰信号消失，ＧＰＳ接收天线位于正常的 ＧＰＳ
卫星信号下时，接收设备应在 ５ｍｉｎ内计算出正确的位置坐标，而无需操作人员介入。
注：此状况相当于天线处于 ６０ｋＷ、Ｓ波段海用雷达的辐射下（此海用雷达使用一个转速为 ２０ｒ燉ｍｉｎ的 ４ｍ裂缝天

线，工作于标准脉冲宽度 １２μｓ，脉冲速率 ６００脉冲燉ｓ），在同一平面上雷达天线正向对着 ＧＰＳ天线，旋转中心

距 ＧＰＳ天线 １０ｍ。

 位置更新（５６１０）
（Ａ８１９燉Ａ３．１．２）ＧＰＳ接收设备应至少每 ２ｓ产生、显示并输出一次新的位置解。
（Ａ８１９燉Ａ３．１．１３）位置的最低分辨率，即经度、纬度应为 ０００１ｍｉｎ。

 故障告警和状态显示（５６１１）
（Ａ８１９燉Ａ５．１）如果计算出的位置可能超出性能标准的要求，设备应提供显示。
（Ａ８１９燉Ａ５．２）ＧＰＳ接收设备至少应做到：
（Ａ８１９燉Ａ５．２．１）如果有下列情况之一，ＧＰＳ接收设备应在 ５ｓ内提供显示：
ａ）规定的 ＨＤＯＰ（或 ＰＤＯＰ）超出指标；
ｂ）计算新位置的时间超过 ２ｓ。
当上述情况出现时，在恢复正常工作前应将最后一个已知位置和最后一次正确定位时间与该状态

的显著标志一起输出，以避免混淆。
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（Ａ８１９燉Ａ５．２．２）丢失位置告警。
（Ａ８１９燉Ａ５．２．３）差分 ＧＰＳ状态显示应表明：
ａ）接收到 ＤＧＰＳ信号；
ｂ）显示的船舶位置是否利用 ＤＧＰＳ校准。

 差分 ＧＰＳ（ＤＧＰＳ）输入（５６１２）
（Ａ８１９燉Ａ５．３．１４）ＧＰＳ接收设备应具有处理馈入的 ＤＧＰＳ数据的装置，其数据处理按推荐的

ＩＴＵＲＭ．８２３标准和相关的 ＲＴＣＭ标准进行。
当接收设备工作在差分方式时，静态和动态位置精度（Ａ８１９燉Ａ３．１．４和 ３．１．５）应为 １０ｍ９５％。

 ＩＭＯ决议 Ａ８１９（１９）

注：差分 ＧＰＳ接收设备的标准包含在以后的 ＩＥＣ１１０８４（全球导航卫星系统（ＧＮＳＳ）——第 ４部分：差分 ＧＰＳ

（ＤＧＰＳ）与差分 ＧＬＯＮＡＳＳ（ＤＧＬＯＮＡＳＳ）海上无线电信标接收设备——性能标准、测试方法和要求的测试结

果）中。

 测试方法和要求的测试结果

 测试场地
除非另有协议，生产厂家应准备 ＧＰＳ接收设备，并保证设备在测试开始前正常工作。

 测试顺序
没有特定的测试顺序。在测试前应由测试方和被测设备提供方协商一个测试顺序。
如果场地适宜，针对此标准不同条款的各项测试可同时进行。生产厂家提供足够的技术资料，以便

能正确地操作 ＧＰＳ接收设备。
对一般用户操作不涉及的特殊测试应另外提供数据，例如，为了 ５６５条测试，意味着要消除已有

的星历数据。
 标准测试信号
性能测试的目的是通过各种环境条件下的实际测试来证实 ＧＰＳ接收设备是否符合第 ４章中提出

的最低性能标准。因为确定 ＧＰＳ信号模拟器的性能一致性是很困难的，它超出了试验室可以提供的模
拟器范围，另外，把模拟器信号耦合到各种未知结构的 ＧＰＳ接收设备中，一致性也是困难的，所以这些
测试都需利用实际的 ＧＰＳ卫星信号。
可以使用其他模拟测试信号的方法，前提是模拟器产生的信号必须具有与卫星信号相同的特性，包

括接收机噪声，ＳＡ抖动和正常动态星座下，能良好地产生几何位置配置好的卫星信号。
把“性能检查”定义为 ５６４１中描述的静态精度测试，即应在大于 ５ｍｉｎ，小于 １０ｍｉｎ的时间内，

选取ＨＤＯＰ≤４的测量定位数据至少 １００组，采用ＷＧＳ８４坐标计算测量出的ＥＵＴ天线的位置和已知
的位置相比，误差应小于 １００ｍ９５％。
 精度测试
在测试 ＧＰＳ接收设备定位精度时，必须注意到所用卫星的精度因子。ＨＤＯＰ测量值是接收设备测

试时用的可视卫星星座可用性的标志，如果 ＨＤＯＰ≤４，可认为满足测试条件；如果 ４＜ＨＤＯＰ≤６，则认
为测试结果不可靠；如果 ＨＤＯＰ＞６，则应推迟测试，直到有好的精度因子时。精度测试的目的是评价由

ＥＵＴ在静态和动态情况下得出的位置精度是否满足本最低性能标准中提出的性能指标。
如果利用模拟器来测试精度，应设定 ＨＤＯＰ≤４或 ＰＤＯＰ≤６。

 测试条件

 测试环境条件
所有测试应在温度为 １０℃～３５℃、相对湿度为 ２０％～７０％的环境条件下进行。
当实际情况使得无法在上述条件下进行测试时，应在测试报告后面附上对此测试结果的说明，并陈
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述测试过程中的实际温度和相对湿度。
出于实际考虑，对属 ＧＢ燉Ｔ１５８６８中 Ｘ类设备部分，例如天线，其测试条件应在 ＧＢ燉Ｔ１５８６８中规

定的 Ｘ类的环境范围内。
注：Ｘ类设备——指暴露在大气中的设备或单元，见 ＧＢ燉Ｔ１５８６８。

 静态测试场地
天线的安装应按厂家的说明书进行，其高度应距电气地之上 １ｍ～１．５ｍ，从天顶到水平面以上 ５°

仰角的空间，对卫星的视野要清晰。天线的位置应已知，且相对 ＷＧＳ８４基准的精度在 牀、牁、牂方向应
优于 ５０ｍ。在测试过程中应使用厂家规定的最大电缆长度。
所有静态测试应利用实际的 ＧＰＳ信号。

 性能测试
注：括号中的条号是指本性能标准的章条号。

 ＧＰＳ接收设备（４２１）
对被测设备（ＥＵＴ）应通过查看设备和厂家提供的文件来检查各组成部分。

 位置数据输出（４３１）
要按厂家提供的文件检查被测设备的位置数据输出格式。

 设备输出（４３２）
应通过查阅厂家提供的文件和议定的电气试验来检验被测设备是否符合 ＩＥＣ１１６２１。

 精度（４３３）
 静态测试

 ＧＰＳ
应该在 ２ｈ以上的时间内，获取至少 １０００个连续测量定位数据来计算天线的平均位置。
这 １０００个测量数据的分布与已知的 ＷＧＳ８４坐标下的天线水平位置相比较，误差应不大于

１００ｍ９５％，舍弃测量数据的条件为 ＨＤＯＰ＞４和 ＰＤＯＰ＞６。
 差分 ＧＰＳ（ＤＧＰＳ）
应在 ２ｈ以上的时间内，每秒取一次测量数据来计算天线的平均位置。
测量数据的分布与已知的天线水平位置相比较，误差应不大于 １０ｍ９５％。已知天线的水平位置在

产生校准数据所用的参考坐标中应精确到０１ｍ。校正数据按ＩＴＵＲＭ．８２３格式由实际差分ＧＰＳ广播
得到。
 天线的角运动
测试期间，当天线以大约 ８ｓ的周期做±２２．５°的角移动（模拟滚动）时，应重复 ５６４１１和

５６４１２中规定的静态测试。
其结果应与 ５６４１１和 ５６４１２相同。

 动态测试

 ＧＰＳ
动态精度的测试是对 ＩＥＣ７２１３６表 ５（ｅ）段 牀方向（纵向）和 牁方向（横向）所列条件的实际解释。

这里对于所有级别的环境试验均规定纵向加速度为 ５ｍ燉ｓ２，横向加速度为 ６ｍ燉ｓ２以下是应用这些加速
度的实例：

ａ）把一台安装固定好的工作正常的被测设备，以 ４８ｋｎ±２ｋｎ的速度沿直线航行最少 １ｍｉｎ～
２ｍｉｎ，然后在 ５ｓ内沿同一直线将速度降到 ０，此时被测设备显示的位置与最终静止位置的偏差应不大
于±１００ｍ，此后 １０ｓ内，所显示的位置应落在静止位置的±２０ｍ内；

ｂ）把一台安装固定好的工作正常被测设备，以 ２４ｋｎ±１ｋｎ的速度，沿直线运动至少 １００ｍ，在运
动中当出现相对直线两侧以 １１ｓ～１２ｓ周期均匀偏移 ２ｍ时，该设备应保持锁定卫星信号工作，并且沿
着运动的平均方向至少运动 ２ｍｉｎ。

６

﹩﹣燉．—



ｃ）当用模拟器测试时，模拟器的特性应精确地表示 ５６４３１ａ）和 ５６４３１ｂ）中所要求的接收
信号。
对于上述方法，应采取下列方法之一来确定静止位置：
１）在静止点旁边，架设一台与被测设备相同的接收机，比较两设备显示输出的位置数据；
２）当不用 ＳＡ时，用模拟器提供一个基准位置输入。

 差分 ＧＰＳ
动态精度的测试是对 ＩＥＣ７２１３６表 ５（ｅ）段 牀方向（纵向）和 牁方向（横向）所列条件的实际解释。

这里对所有级别的环境试验均规定纵向加速度为 ５ｍ燉ｓ２，横向加速度为 ６ｍ燉ｓ２。
以下是应用这些加速度的实例：
ａ）把一台安装固定好的工作正常被测设备，以 ４８ｋｎ±２ｋｎ的速度沿直线航行最少 １ｍｉｎ～２ｍｉｎ，

然后在 ５ｓ内沿同一直线将其速度降到 ０，此时被测设备显示的位置与最终静止位置的偏差应不大于

±１０ｍ，此后 １０ｓ内，所显示的位置应落在静止位置的±２ｍ内；
ｂ）当用模拟器测试时，模拟器的特性应能精确地表示 ５６４３２ａ）中要求的接收信号。
对于上述方法，应采取下列方法之一来确定实际位置和静止位置：
１）对上述 ａ）条，应对静止后 １０ｓ周期内记录的 １５个连续测量位置数据求平均来确定静止位置，

而实际位置的测量精度应为 １ｍ；
２）对上述 ｂ）条，应由模拟器提供基准输入位置，精确到 １ｍ以内。

 捕获（４３４）
 状态 ａ）——初始状态
被测设备应为下列任一状态：
ａ）初始位置一个距测试位置至少 １０００ｋｍ且不超过 １００００ｋｍ的假位置；
ｂ）切断电源或 ７ｄ以上不接收 ＧＰＳ信号。
应按表 １所列的时间范围对设备进行性能检查。

 状态 ｂ）——电源断电
将被测设备断电 ２４ｈ～２５ｈ；
在断电期结束时，应按表 １所列时间范围，对设备进行性能检查。

 状态 ｃ）——ＧＰＳ信号中断
在被测设备正常工作期间，将天线完全屏蔽 ２４ｈ～２５ｈ。
在天线屏蔽结束时，应按表 １所列时间范围，对设备进行性能检查。

 状态 ｄ）——ＧＰＳ信号短暂中断
在被测设备正常工作期间，将天线完全屏蔽 ６０ｓ，在天线屏蔽结束时，取下屏蔽罩，按表 １所列时间

范围，对设备进行性能检查。
 保护（４３５）
 天线与输入燉输出连接（４３５１）
将接收设备的天线输入端接地 ５ｍｉｎ，如有需要，重新安装 ＥＵＴ，应正确连接天线或输入燉输出，再

进行性能检查，结果应无永久性损伤。
 电磁兼容性（４３５２）
应按 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５附录 Ａ中进行测试。

 天线安装（４３６）
应查阅厂家提供的技术文件，检查被测设备天线，确定是否适于船上安装，并能保证对卫星星座有

清晰视野。
 灵敏度与动态范围（４３７）
 捕获
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用测试接收机来监测所接收的卫星信号，当这些信号衰减到－１２５ｄＢｍ±５ｄＢｍ范围时，进行性能
测试，被测设备应符合性能指标要求。
这项测试，也可用模拟器进行。

 跟踪
用测试接收机来监测所接收的卫星信号，当这些信号衰减到－１３３ｄＢｍ时，进行该项指标测试，应

符合性能指标要求。
这项测试，也可用模拟器进行。

 特殊干扰信号的影响（４３８）
 Ｌ波段干扰（４３８ａ））
在正常工作状态，用信号源产生频率为 １６３６５ＭＨｚ、功率密度为 ３Ｗ燉ｍ２的信号，对被测设备辐

射 １０ｍｉｎ，再除去干扰信号，进行性能检测。
 Ｓ波段干扰（４３８ｂ））
在正常工作状态，用信号源产生 １０个脉冲串信号，每个脉冲宽度为 １０μｓ～１．５μｓ，周期占空比为

１６００∶１，频率范围为 ２９ＧＨｚ～３．１ＧＨｚ，功率密度为 ７５ｋＷ燉ｍ２，对被测设备进行辐射，每 ３ｓ重复
一次，持续 １０ｍｉｎ。
干扰信号消除后，进行性能检查。

 位置更新（４３９）
 分辨率
将被测设备置于平台上，平台以 ５ｋｎ±１ｋｎ的速度沿近似直线运动，在 １０ｍｉｎ内，每隔 １０ｓ检测

被测设备的位置数据输出，观察每次位置数据输出更新的时刻。
此项测试也可用模拟器进行。

 更新速率
将被测设备置于平台上，平台以 ５０ｋｎ±５ｋｎ的速度沿近似直线运动。在 １０ｍｉｎ内，每隔 ２ｓ检测

设备的位置数据输出，观察每次位置数据输出更新的时刻。
此项测试，也可用模拟器进行。

 位置的最小分辨率
即通过观察上述 ５６１０１和 ５６１０２的试验来核查测量位置（经度和纬度）的最小分辨率。

 故障告警和状态指示（４３１０）
在所有静态和动态性能测试期间应记录各种显示和告警，他们显示的次数与被测设备的情况相近

似。
 差分 ＧＰＳ输入（４３１１）
检查厂家的技术文件，以便：
ａ）核实被测设备处理下述通信协议的正确性：
１）差分 ＮＡＶＳＴＡＲＧＰＳ业务部推荐的 ＲＴＣＭ标准；
２）利用海上信标作差分校正的数据通信，该标准包含在 ＩＴＵＲＭ．８２３中。
ｂ）确认：
１）指示收到 ＤＧＰＳ信号；
２）指示输出的船舶位置数据是利用 ＤＧＰＳ信号校正的。

 在 ＧＢ燉Ｔ１５８６８环境条件下的性能检查

 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５中 ４４２（干热周期）
被测设备处于工作状态，并保持在规定的高温下。天线升温到规定的高温后切断电源，保温至少

３０ｍｉｎ，以达到温度稳定。然后尽可能使该天线保温，装于测试场地（见 ５５２）并接到被测设备上。尔后
撤掉天线的保温层，进行性能测试，同时监测被测设备的表面温度。
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然后实施性能检查，在此期间，接收设备的温度变化不应大于 ５℃。
 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５中 ４４３（湿热周期）
被测设备处于工作状态，并保持在规定的温度和湿度下。天线尽可能保温，将其安装于测试场地（见

５５２）并接到被测设备上，再撤掉天线保温层进行性能测试。
接着实施性能检查，天线的温度变化不应超过 ５℃。

 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５中 ４４４（低温周期）
被测设备保持在规定的低温工作状态。天线冷却至规定的低温并至少保温 ３０ｍｉｎ，以达到温度稳

定。然后尽可能将天线隔热，将其安装于测试场地（见 ５５２）并接到被测设备上，再撤掉天线的隔热层，
进行性能测试。
接着实施性能检查，天线的温度变化不应超过 ５℃。

 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５中 ４４７（振动）
被测设备处于工作状态。
在试验结束时，将被测设备搬至测试场地，进行性能检查。

 ＧＢ燉Ｔ１５８６８—１９９５中 ４４８（淋雨试验）
将被测设备的天线处于工作状态接受淋雨试验。
实施性能检查。

 ＧＢ燉Ｔ１５８６８通则
除 ４４５（热冲击）、４４６（跌落）和 ４４９（浸水）以外，ＧＢ燉Ｔ１５８６８其他所有条款均适用。

表 ２ ＧＰＳＳＰＳ最低性能标准
表 ２ａ ＧＰＳＳＰＳ覆盖范围

覆 盖 范 围 条 件 与 制 约

全球覆盖：≥９９．９％ · 在 ２４ｈ内全球平均都可见到 ４颗或 ４颗以上卫星的概率；

· ４颗卫星必须提供 ＰＤＯＰ≤６；

· 仰角 ５°以上没有遮挡；

· 该标准基于 ２４颗工作卫星，以历书来确定卫星星座

最坏情况：≥９６．９％ · 对地球上最坏的地方，在 ２４ｈ内可见到 ４颗或 ４颗以上卫星的概率；

· ４颗卫星必须提供 ＰＤＯＰ≤６；

· 仰角 ５°以上没有遮挡；

· 该标准基于 ２４颗工作卫星，以历书来确定卫星星座

表 ２ｂ ＧＰＳＳＰＳ服务可用性

服务可用性 条 件 与 制 约

全球平均：≥９９．８５％ ·满足覆盖范围标准中的条件；

· 标准基于典型的 ２４ｈ时段，在全球范围平均；

· 利用 ３０ｄ的平均周期来确定典型 ２４ｈ时段

单点平均：≥９９．１６％ · 满足覆盖范围标准中的条件；

· 标准基于地球上最坏一点的典型 ２４ｈ时段；

· 利用 ３０ｄ的平均周期来确定典型 ２４ｈ时段

在最坏情况的一天对

全球平均：≥９５．８７％

· 满足覆盖范围标准中的条件；

· 标准表示在最坏情况下对全球平均得到 ２４ｈ时段

在最坏一天的最坏一点

的值：≥８３．９２％

· 满足可用范围标准中的条件；

· 标准基于在全球最坏的一点上，得到的最坏情况的 ２４ｈ时段
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表 ２ｃ ＧＰＳＳＰＳ服务可靠性

服务可靠性 条 件 与 制 约

全球覆盖：≥９９．９７％ · 满足覆盖范围和服务可用性标准的条件；

· 预测水平误差的可靠性门限为 ５００ｍ（不超值）；

· 该标准基于 １年的测量时段在全球每天的平均测量值；

· 以采样时段中出现服务故障较多的最长 １８ｈ为基础，确定该标准

单点平均：≥９９．７９％ · 满足覆盖范围和服务可用性标准的条件；

· 预测水平误差的可靠性门限为 ５００ｍ（不超值）；

· 该标准基于 １年的测量时段，在全球最坏点上平均一天的测量值；

· 采样时段中出现服务故障较多的最长 １８ｈ为基础，确定该标准

表 ２ｄ ＧＰＳＳＰＳ定位和定时精度

精 度 标 准 条 件 与 制 约

预测的精度：
水平误差：≤１００ｍ，９５％时间

垂直误差：≤１５６ｍ，９５％时间

水平误差：≤３００ｍ，９９９９％时间

垂直误差：≤５００ｍ，９９９９％时间

· 满足覆盖范围、服务可用性与服务可靠性标准的条件；

· 标准基于在全球任何地点，２４ｈ时段的测量数据

重复精度：
水平误差：≤１４１ｍ，９５％时间

垂直误差：≤２２１ｍ，９５％时间

· 满足覆盖范围、服务可用性与服务可靠性标准的条件；

· 标准基于在全球任何地点，２４ｈ时段的测量数据

相对精度：
水平误差：≤１０ｍ，９５％时间

垂直误差：≤１５ｍ，９５％时间

· 满足覆盖范围、服务可用性与服务可靠性标准的条件；

· 标准基于在全球任何地点 ２４ｈ时段的测量数据；

· 假定各接收设备是用相同卫星，并在几乎相同的时刻计算它们的位置

授时精度：

≤３４０ｎｓ，９５％时间
· 满足覆盖范围、服务可用性与服务可靠性标准的条件；

· 用 ＳＰＳ接收设备解算出的位置计算的时间建立此标准；

· 标准基于在全球任何地点 ２４ｈ时段的测量数据；

· 根据美国海军天文台的 ＵＴＣ来定义标准
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