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基于 ＧＮＳＳ的农田平整定位精度优化与试验
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摘要：基于全球卫星导航系统（Ｇｌｏｂａｌｎａｖｉｇａｔｉｏｎｓａｔｅｌｌｉｔｅｓｙｓｔｅｍ，ＧＮＳＳ）农田平整作业中，ＧＮＳＳ定位数据不仅是地

形测量和基准面设计的基础，而且在平地作业中实时影响农田平整的精度。针对当前 ＧＮＳＳ定位数据误差分析较

少，提出一种基于联合滤波算法的 ＧＮＳＳ定位数据分析处理方法。分析平地作业过程中 ＧＮＳＳ定位数据的误差源，

结合多路径效应和随机噪声，提出因地形起伏引起的振动误差校正方法，利用卡尔曼、小波变换联合滤波算法，校

正数据误差提高定位精度，农田定位对比试验分析表明，高程定位精度明显提高，平地工作中，ＧＮＳＳ定位实际高度

波动范围缩小 ２０％，能够更好的指导农田平整工作。
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ｔｒａｎｓｆｏｒｍ

　　引言

农田精细土地平整技术，能够提高农田灌溉效

率与灌水均匀度，改良土壤水盐分布，达到节水增产

的目的
［１－４］

。

全球卫星导航系统（Ｇｌｏｂａｌｎａｖｉｇａｔｉｏｎｓａｔｅｌｌｉｔｅ
ｓｙｓｔｅｍ，ＧＮＳＳ）控制平地技术作为当前最先进的农
田平整技术，作业速度快，定位精度较高，智能化、自



动化程度高，不受强光、大风等外界因素影响，适用

于大面积农田土地平整作业，综合效益高
［５－７］

。

目前，前期研究的 ＧＮＳＳ农田平整集成系统具
有相对完善的功能，适用于大部分农田平整的要求，

具有较好的土地平整效果。但是，ＧＮＳＳ农田平整
集成系统仍存在一定的不足之处：在平整工作中，

ＧＮＳＳ定位精度受多路径效应和随机误差的影响，
导致农田平整基准面设计不准确；拖拉机行驶在地

形起伏的农田中，由于拖拉机、铲车的振动，系统所

测得高程数据会叠加振动信号，导致地形测量结果

不能真实反映实际地形数据。

本文针对以上问题，分析 ＧＮＳＳ农田平整集成
系统平整作业中，ＧＮＳＳ定位数据的误差源，结合多
路径效应和随机噪声，建立拖拉机和铲车组合的振

动分析，提出一种因地形起伏引起的振动误差校正

方法，结合卡尔曼滤波与小波变换混合算法，校正数

据提高定位精度，并通过对比试验验证方法的可

行性。

１　材料和方法

１１　系统平台
根据 ＧＮＳＳ农 田 平 整 集 成 系 统 的 工 作 原

理
［８－９］

，智能控制终端安装在驾驶室内，平板式拉力

传感器安装在拖拉机与平地铲之间，ＲＴＫ ＧＮＳＳ基
站安装在农田边界，移动站安装在铲车上。系统的

实际硬件平台如图１所示。

图 １　系统平台组成

Ｆｉｇ．１　Ｓｙｓｔｅｍｈａｒｄｗａｒｅｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓ
１．拖拉机　２．平地铲　３．液压系统　４．智能控制终端　５．移动

站　６．移动站电台　７．基站　８．销轴拉力传感器
　

１２　定位精度误差分析与算法描述

１２１　多路径效应分析与算法处理
ＧＮＳＳ多路径效应主要是由卫星信号的多路径

引起的，如图２所示，卫星发射的信号一部分被接收
机直接接收，但是在发射过程中由于接收机周围环

境影响，另一部分发射的信号直射到起伏不平的农

田，经反射将信号传递给接收机，所以接收机接收到

的信号，不仅有卫星直接发射的，还混有反射信号。

设直接信号为

Ｓｄ＝Ａｃｏｓ（ｗ０ｔ） （１）
某一反射信号为

Ｓｒｉ＝αｉＡｃｏｓ（ｗ０ｔ＋φｉ） （２）
式中　Ａ———直接信号的振幅

ｗ０———卫星信号的角速度
ｔ———时间
φｉ———第 ｉ个反射信号的相位延迟
αｉ———第 ｉ个反射信号的折射系数

接收机接收到的信号可表示为

Ｓ（ｔ）＝Ｓｄ＋∑Ｓｒｉ （３）

直接信号与反射信号相互作用，导致 ＧＮＳＳ接
收机接收到的信号与实际信号产生偏差，从而形成

多路径效应
［１０－１６］

。在农田平整过程中，由于多路径

效应，降低了 ＧＮＳＳ定位精度，影响平整工作的
进行。

图 ２　多路径效应原理图

Ｆｉｇ．２　Ｍｕｌｔｉｐａｔｈｅｆｆｅｃｔｓｃｈｅｍａｔｉｃ
　
针对多路径效应的影响，分析误差性质，可采用

卡尔曼滤波对多路径误差进行处理。卡尔曼滤波是

一种时域内的递推算法，在计算过程中不需要存储

大量的观测数据，不断地对结果进行预测、修正，一

旦得到新数据，可以实时得到新的滤波值，便于实时

处理，易于计算机实现。

ＧＮＳＳ定位数据处理中，卡尔曼滤波用离散形
式来表示，其系统状态方程和量测方程分别为

Ｘｋ＝ｋ，ｋ－１Ｘｋ－１，ｋ－１＋Ｗｋ－１ （４）
Ｚｋ＝ＨｋＸｋ＋Ｖｋ （５）

式中　Ｘｋ———系统的状态向量

ｋ，ｋ－１———状态转移矩阵
Ｗｋ－１———系统噪声矩阵

Ｚｋ———量测向量
Ｈｋ———系统观测方程的设计矩阵
Ｖｋ———量测噪声矩阵

一般情况下假设动态噪声和观测噪声均为白噪

声，即 Ｗｋ－１和 Ｖｋ的均值为 ０，且相互独立。可按以
下滤波方程求解。
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状态向量预测

Ｘｋ，ｋ－１＝ｋ，ｋ－１Ｘｋ－１，ｋ－１ （６）
预测误差方差矩阵

Ｐｋ，ｋ－１＝ｋ，ｋ－１ｐｋ－１
Ｔ
ｋ，ｋ－１＋Ｑｋ－１ （７）

状态向量估计

Ｘｋ＝Ｘｋ－１，ｋ－１＋Ｋｋ（Ｚｋ－ＨｋＸｋ－１，ｋ－１） （８）
增益矩阵

Ｋｋ＝Ｐｋ，ｋ－１Ｈ
Ｔ
ｋ，ｋ－１（ＨｋＰｋ，ｋ－１Ｈ

Ｔ
ｋ＋Ｒｋ）

－１
（９）

估计误差方差矩阵

Ｐｋ＝（Ｉ－ＫｋＨｋ，ｋ－１）Ｐｋ，ｋ－１ （１０）
式中　Ｑｋ———系统的动态噪声方差矩阵

Ｒｋ———系统的观测噪声方差矩阵
Ｉ———单位矩阵
Ｐｋ，ｋ－１———预测误差方差矩阵

１２２　振动误差分析与算法处理
ＧＮＳＳ农田平整集成系统中，移动站卫星天线

安装在铲车顶端。由于拖拉机和平地铲在起伏不平

的农田中进行作业，会导致整个系统因为地势起伏

而产生垂直方向的振动。当系统接收地势三维信息

时，读取的高程数据不仅包括 ＧＮＳＳ接收机接收的
卫星定位数据，还包括因振动而产生的振动误差，降

低整个系统的定位精度。

为了提高整个系统平地效果，需要对 ＧＮＳＳ数
据进行分析处理，滤除振动误差，使定位数据更加准

确，平地效果更佳。

针对振动误差的影响，采用小波变换，对高程数

据进行分析处理。小波变换可以在不同的分辨率下

对信号的时频特性进行分析，通过对信号的分解可

以得到不同的小波系数，这些系数代表了原始信号

的不同信息，而这些不同的信息，可以对原始信号和

振动误差的传播特性和特征描述进行很好的区分，

这样就能够利用这些信息区分原始信号与振动误

差
［１８－２２］

。依据信号的特点及形成原因，需要对常规

小波阈值去噪方法进行改进，针对传统小波的硬、软

阈值去噪方法的一些缺陷，选择合适阈值，使之更加

适用于农田平整环境。

利用双尺度方程，采用递归算法，分别获取每一

个分解层次上输入信号的平滑逼近信号和细节信

号。假定原始信号为 ｘ（ｎ），当通过一系列半带宽的
低通滤波器 ｈ（ｎ）和高通滤波器 ｇ（ｎ）时，滤波器中
设置的不同截止频率将原始信号分解成不同分辨率

的信号。该过程可表示为

ｘｊ（ｋ）＝∑
ｎ
ｘｊ－１（ｎ）ｈ（ｎ－２ｋ）

（ｊ＝１，２，…，Ｌ） （１１）

ｄｊ（ｋ）＝∑
ｎ
ｘｊ－１（ｎ）ｇ（ｎ－２ｋ）

（ｊ＝１，２，…，Ｌ） （１２）
式中　ｊ———当前小波变换的层次

Ｌ———小波分解的总层次
ｋ———第 ｊ层的第 ｋ个小波系数
ｘｊ（ｋ）———分辨率 ａ＝２ｊ下的离散平滑逼近

信号

ｄｊ（ｋ）———分辨率 ａ＝２ｊ下的离散细节信号，
也就是该分辨率下的小波变换系

数

假设不含振动的有效 ＧＮＳＳ定位信号为 ｆ（ｚ，ｘ）
（ｚ＝１，２，…，Ｍ；ｘ＝１，２，…，Ｎ）。其中 Ｍ为数据的
采样点数，Ｎ为数据的总道数，而实际接收到的含有
高频振动噪声的定位信号可表示为

ｇ（ｚ，ｘ）＝ｆ（ｚ，ｘ）＋ｔ（ｚ，ｘ）
（ｚ＝１，２，…，Ｍ；ｘ＝１，２，…，Ｎ） （１３）

尽可能精确估计 ｆ（ｚ，ｘ），从而达到提高定位精
度的目的。将 ｇ（ｚ，ｘ）进行小波变换。由于小波变
换具有线性变换特性，因此在小波变换域，各小波系

数可表示为

Ｗｇ（ｊ，ｋｚ，ｋｘ）＝Ｗｆ（ｊ，ｋｚ，ｋｘ）＋Ｗｔ（ｊ，ｋｚ，ｋｘ） （１４）
式中　ｋｚ、ｋｘ———第 ｊ层的深度和空间方向上波形系

数索引值

Ｗｆ（ｊ，ｋｚ，ｋｘ）———真实的小波系数
Ｗｔ（ｊ，ｋｚ，ｋｘ）———与振动有关的小波系数

以平整试验过程中采集的农田地势高程数据作

为输入，联合卡尔曼滤波算法和小波变换，选取合适

阈值，对高程数据进行处理，得到滤除误差的高程分

量，为后续研究提供数据支持。

２　试验结果与分析

２１　农田地形数据采集
在中国农业大学上庄试验基地选取两块地势不

同的农田 Ａ、Ｂ，使用 ＧＮＳＳ农田平整集成系统进行
地形数据采集。

试验步骤如下：

（１）在拖拉机上安装 ＧＮＳＳ农田平整集成系统，
并在农田地头架设 ＧＮＳＳ基站。

（２）调试设备，保证 ＧＮＳＳ农田平整集成系统工
作在差分状态。

（３）使用集成控制终端，原点标定后进行边界
测量。

（４）边界测量结束后，使用蛇形行走方式，测量
农田内部地势。

测量结果如图３、４所示。
２２　数据算法处理

农田平整过程中，地势信息的高程分量是指导
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图 ３　农田 Ａ三维地势信息图

Ｆｉｇ．３　ＴｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｔｅｒｒａｉｎｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｏｆｆａｒｍｌａｎｄＡ
　

图 ４　农田 Ｂ三维地势信息图

Ｆｉｇ．４　ＴｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｔｅｒｒａｉｎｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｏｆｆａｒｍｌａｎｄＢ
　
农田平整的基础，也是农田平整作业评价的指标。

将处理前的高程定位信息作为原始信号，利用卡尔

曼、小波变换联合算法进行数据处理，处理结果如

图５、６以及表１所示。

图 ５　农田 Ａ的高程信息

Ｆｉｇ．５　ＨｅｉｇｈｔｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｏｆｆａｒｍＡ
　
　　试验分析可知，经卡尔曼、小波变换联合滤波算

图 ６　农田 Ｂ的高程信息

Ｆｉｇ．６　ＨｅｉｇｈｔｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｏｆｆａｒｍＢ
　

表 １　处理前后地势数据

Ｔａｂ．１　Ｔｅｒｒａｉｎｄａｔａｂｅｆｏｒｅａｎｄａｆｔｅｒｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ

农田编号 状态 最大值／ｍ 最小值／ｍ 高程差／ｃｍ均方差／ｃｍ

Ａ
处理前 ３４０７７ ３３９１１ １６６ ３２４

处理后 ３４０６５ ３３９４３ １２２ ３０７

Ｂ
处理前 ２４３５７ ２４１９５ １６２ ２７７

处理后 ２４３３９ ２４２０８ １３１ ２３７

法处理后的农田地势信息，高程数据得到较好的平

滑处理，多路径效应、随机噪声以及振动造成的误差

处理效果较好。最大值与最小值均得到改善。农田

Ａ高程差由 １６６ｃｍ下降到 １２２ｃｍ，均方差由
３２４ｃｍ下降到 ３０７ｃｍ，数据波动范围减小了
２６５％，农田 Ｂ高程差由 １６２ｃｍ下降到 １３１ｃｍ，
均方差从２７７ｃｍ下降到２３７ｃｍ，数据波动范围减
小了１９１％。表明农田定位精度得到较好的改善。

３　结论

（１）提出了一种基于 ＧＮＳＳ农田平整的定位数
据处理方法，通过卡尔曼滤波与小波变换，对 ＧＮＳＳ
定位数据进行处理，减少多路径效应、随机误差以及

振动对定位精度的影响，提高 ＧＮＳＳ高程数据的准
确性，使得测量结果可以更加准确地反映农田地势

信息。

（２）进行了 ＧＮＳＳ定位数据对比仿真试验，高程
数据波动范围降低约 ２０％，均方差降低约 ０２ｃｍ，
结果表明，数据经过滤波处理后，明显消除了多路径

效应、随机噪声以及振动误差产生的高频分量，使得

波形更加平滑，更能准确反映农田地势信息。

参 考 文 献

１　ＷＡＬＫＥＲＷＲ．Ｇｕｉｄｅｌｉｎｅｓｆｏｒｄｅｓｉｇｎｉｎｇａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｎｇｓｕｒｆａｃｅｉｒｒｉｇａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍｓ［Ｒ］．Ｒｏｍｅ：ＦＡＯＩｒｒｉｇａｔｉｏｎａｎｄＤｒａｉｎａｇｅＰａｐｅｒ
Ｎｏ．４５，１９９２．

２　李益农，许迪，杨继富，等．农田土地激光平整技术应用及初步评价［Ｊ］．农业工程学报，１９９９，１５（２）：７９－８４．
ＬＩＹｉｎｏｎｇ，ＸＵＤｉ，ＹＡＮＧＪｉｆｕ，ｅｔａｌ．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｆｌａｓｅｒｃｏｎｔｒｏｌｌｅｄｌａｎｄｌｅｖｅｌｉｎｇｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆ
ｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，１９９９，１５（２）：７９－８４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

３　许迪，李益农，李福祥，等．常规土地平整方法与激光平地技术组合应用分析［Ｊ］．水利学报，１９９９，３０（１０）：５２－５６．
ＸＵＤｉ，ＬＩＹｉｎｏｎｇ，ＬＩＦｕｘｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｓｔｕｄｙｏｎｃｏｍｂｉｎａｔｉｏｎｏｆｃｏｎｖｅｎｔｉｏｎａｌａｎｄｌａｓｅｒｃｏｎｔｒｏｌｌｅｄｌａｎｄｇｒａｄｉｎｇｐｒｏｃｅｄｕｒｅｓ［Ｊ］．

３４增刊　　　　　　　　　　　　 　夏友祥 等：基于 ＧＮＳＳ的农田平整定位精度优化与试验



ＪｏｕｒｎａｌｏｆＨｙｄｒａｕｌｉｃＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，１９９９，３０（１０）：５２－５６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
４　刘刚，司永胜，林建涵，等．激光平地控制器的开发与农田试验分析［Ｃ］∥２００５年中国农业工程学会学术年会，广州，
２００５．
ＬＩＵＧａｎｇ，ＳＩＹｏｎｇｓｈｅｎｇ，ＬＩＮＪｉａｎｈａｎ，ｅｔａｌ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆｌａｓｅｒｇｒｏｕｎｄｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｓａｎｄｆｉｅｌｄｔｒｉａｌｓａｎａｌｙｓｉｓ［Ｃ］∥Ａｎｎｕａｌ
ＭｅｅｔｉｎｇｏｆＣＳＡＥ，２００５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　ＡＺＩＺＳＡ，ＳＴＥＷＡＲＤＢＬ，ＴＡＮＧＬｉｅ，ｅｔａｌ．ＭｕｌｔｉｐｌｅＧＰＳｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｆｏｒｄｉｇｉｔａｌｅｌｅｖａｔｉｏｎｍｏｄｅｌ［Ｃ］∥Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅ４ｔｈ
ＷｏｒｌｄＣｏｎｇｒｅｓｓｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅａｎｄＮａｔｕｒａｌＲｅｓｏｕｒｃｅｓ，Ｓｔ．Ｊｏｓｅｐｈ，ＵＳＡ：ＡＳＡＢＥ，２００６：３２９－３３４．

６　李益农，许迪，李福祥，等．ＧＰＳ在农田土地平整地形测量中应用的初步研究［Ｊ］．农业工程学报，２００５，２１（１）：６６－７０．
ＬＩＹｉｎｏｎｇ，ＸＵＤｉ，ＬＩＦｕｘｉａｎｇ，ｅｔａｌ．ＰｒｅｌｉｍｉｎａｒｙｒｅｓｅａｒｃｈｏｎＧＰＳｌｅｖｅｌｉｎｇｏｆｆａｒｍｌａｎｄｔｏｐｏｇｒａｐｈｉｃｓｕｒｖｅｙａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００５，２１（１）：６６－７０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

７　李笑，李宏鹏，牛东岭，等．基于全球导航卫星系统的智能化精细平地系统优化与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１５，
３１（３）：４８－５５．
ＬＩＸｉａｏ，ＬＩＨｏｎｇｐｅｎｇ，ＮＩＵＤｏｎｇｌｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎａｎｄｔｅｓｔｂａｓｅｄｇｌｏｂａｌｎａｖｉｇａｔｉｏｎｓａｔｅｌｌｉｔｅｓｙｓｔｅｍｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｆｉｎｉｓｈｇｒａｄｉｎｇ
ｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１５，３１（３）：４８－５５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　王泷，刘刚，刘寅，等．基于 ＧＰＳ的农田坡面平整技术与试验［Ｊ］．排灌机械工程学报，２０１３，３１（５）：４５６－４６０．
ＷＡＮＧＬｏｎｇ，ＬＩＵＧａｎｇ，ＬＩＵＹｉｎ，ｅｔａｌ．ＧＰＳｉｓｂａｓｅｄｏｎａｆｌａｔｓｌｏｐｅｆａｒｍｌａｎｄｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙａｎｄｔｅｓｔｉｎｇ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤｒａｉｎａｇｅ
ａｎｄＩｒｒｉｇａｔｉｏｎＭａｃｈｉｎｅｒｙＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，３１（５）：４５６－４６０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　刘寅，李宏鹏，刘刚，等．基于 ＧＰＳ控制技术的土地平整系统［Ｊ］．农机化研究，２０１４，３６（９）：１４２－１４６．
ＬＩＵＹｉｎ，ＬＩＨｏｎｇｐｅｎｇ，ＬＩＵ Ｇａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｌａｎｄｌｅｖｅｌｉｎｇｓｙｓｔｅｍ ｂａｓｅｄｏｎＧＰＳｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
ＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２０１４，３６（９）：１４２－１４６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　杨天石．多路径效应对 ＧＰＳ精密定位的影响及消除方法分析［Ｊ］．勘察科学技术，２００６（３）：５３－５６．
ＹＡＮＧＴｉａｎｓｈｉ．ＡｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｈｅｅｆｆｅｃｔｓｏｎＧＰＳａｃｃｕｒａｔｅｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｗｈｉｃｈｃａｕｓｅｄｂｙｍｕｔｉｐａｔｈｅｆｆｅｃｔｉｏｎａｎｄｔｈｅａｖｏｉｄｉｎｇｍｅｔｈｏｄ
［Ｊ］．ＳｉｔｅＩｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｏｎＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００６（３）：５３－５６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　黄声享，李沛鸿，杨保岑，等．ＧＰＳ动态监测中多路径效应的规律性研究［Ｊ］．武汉大学学报：信息科学版，２００５，
３０（１０）：８７７－８８０．
ＨＵＡＮＧＳｈｅｎｇｘｉａｎｇ，ＬＩＰｅｉｈｏｎｇ，ＹＡＮＧＢａｏｃｅｎ，ｅｔａｌ．ＳｔｕｄｙｏｎｔｈｅｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆｍｕｌｔｉｐａｔｈｅｆｆｅｃｔｓｉｎＧＰＳｄｙｎａｍｉｃ
ｄｅｆｏｒｍａｔｉｏｎｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＷｕｈａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００５，３０（１０）：８７７－８８０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　田宗彪，章磊，张训虎，等．ＧＮＳＳ点位质量评定中多路径效应分析研究［Ｊ］．工程勘察，２０１７，４５（２）：４５－４８．
ＴＩＡＮＺｏｎｇｂｉａｏ，ＺＨＡＮＧＬｅｉ，ＺＨＡＮＧＸｕｎｈｕ，ｅｔａｌ．ＳｔｕｄｙｏｆｍｕｌｔｉｐａｔｈｅｆｆｅｃｔｓｉｎＧＮＳＳｐｏｉｎｔｓｑｕａｌｉｔｙａｓｓｅｓｓｍｅｎｔ［Ｊ］．
ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＩｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｏｎ，２０１７，４５（２）：４５－４８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　尹子明，陈明剑，闫建巧，等．ＧＮＳＳ多路径和信噪比相关性分析［Ｊ］．测绘与空间地理信息，２０１７（２）：１０９－１１２．
ＹＩＮＺｉｍｉｎｇ，ＣＨＥＮＭｉｎｇｊｉａｎ，ＹＡＮＪｉａｎｑｉａｏ，ｅｔａｌ．ＣｏｒｒｅｌａｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｆｏｒＧＮＳＳｍｕｌｔｉｐａｔｈａｎｄＳＮＲ［Ｊ］．ＭａｐｐｉｎｇａｎｄＳｐａｔｉａｌ
ＧｅｏｇｒａｐｈｙＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ，２０１７（２）：１０９－１１２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　夏峰，张锐，冯胜涛，等．ＧＮＳＳ不同类型实验观测墩对不同类型噪声幅值影响分析［Ｊ］．华北地震科学，２０１４，３２（２）：
３９－４４．
ＸＩＡＦｅｎｇ，ＺＨＡＮＧＲｕｉ，ＦＥＮＧＳｈｅｎｇｔａｏ，ｅｔａｌ．ＡｎａｌｙｓｉｓｏｎｉｍｐａｃｔｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｙｐｅｓｔｅｓｔＧＮＳＳｍｏｎｕｍｅｎｔｔｏｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｙｐｅｓ
ｎｏｉｓｅａｍｐｌｉｔｕｄｅ［Ｊ］．ＮｏｒｔｈＣｈｉｎａＥａｒｔｈｑｕａｋｅＳｃｉｅｎｃｅ，２０１４，３２（２）：３９－４４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　贾文涛，刘峻明，于丽娜．基于农田高程信息快速采集系统的平整精度评价方法［Ｊ］．中国土地科学，２００９（５）：６５－７０．
ＪＩＡＷｅｎｔａｏ，ＬＩＵＪｕｎｍｉｎｇ，ＹＵＬｉｎａ．Ｓｔｕｄｙｏｎｅｖａｌｕａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｓｏｆｆａｒｍｌａｎｄｌｅｖｅｌｉｎｇｐｒｅｃｉｓｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｆａｓｔ
ｃｏｌｌｅｃｔｉｎｇｓｙｓｔｅｍｏｆｆａｒｍｌａｎｄＡｌｔｉｔｕｄｅ［Ｊ］．ＣｈｉｎａＬａｎｄＳｃｉｅｎｃｅ，２００９（５）：６５－７０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１６　王增刚．ＧＩＳ在高标准基本农田建设中的应用研究［Ｄ］．南昌：江西农业大学，２０１３．
ＷＡＮＧＺｅｎｇｇａｎｇ．ＧＩＳａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｈｉｇｈｓｔａｎｄａｒｄｓｉｎｔｈｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎｏｆｂａｓｉｃｆａｒｍｌａｎｄ［Ｄ］．Ｎａｎｃｈａｎｇ：ＪｉａｎｇｘｉＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１７　王岩，李宏鹏，牛东岭，等．ＧＮＳＳ平地作业路径实时规划与导航方法研究［Ｊ］．农业机械学报，２０１４，４５（增刊）：２７１－
２７５．
ＷＡＮＧＹａｎ，ＬＩＨｏｎｇｐｅｎｇ，ＮＩＵＤｏｎｇｌｉｎｇ，ｅｔａｌ．ＧＮＳＳｒｅａｌｔｉｍｅｇｒａｄｉｎｇｐａｔｈｐｌａｎｎｉｎｇａｎｄｎａｖｉｇａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎ
ｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１４，４５（Ｓｕｐｐ．）：２７１－２７５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１８　杨建潮．测量误差及粗大误差的判别与消除［Ｊ］．计量与测试技术，２００６，３３（１１）：４－５．
ＹＡＮＧＪｉａｎｃｈａｏ．Ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎａｎｄｅｌｉｍｉｎａｔｉｏｎｏｆｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｓａｎｄｇｒｏｓｓｅｒｒｏｒｓ［Ｊ］．ＭｅｔｒｏｌｏｇｙａｎｄＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ
Ｔｅｃｈｎｉｑｕｅ，２００６，３３（１１）：４－５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１９　夏开旺，廖振修，高旭光，等．基于小波分析的 ＧＰＳ接收机随机噪声研究［Ｊ］．山西建筑，２０１２，３８（１）：２３３－２３５．
ＸＩＡＫａｉｗａｎｇ，ＬＩＡＯＺｈｅｎｘｉｕ，ＧＡＯＸｕｇｕａｎｇ，ｅｔａｌ．ＲｅｓｅａｒｃｈｏｎｒａｎｄｏｍｎｏｉｓｅｏｆＧＰＳｒｅｃｅｉｖｅｒｂａｓｅｄｏｎｗａｖｅｌｅｔａｎａｌｙｓｉｓ［Ｊ］．
ＳｈａｎｘｉＡｒｃｈｉｔｅｃｔｕｒｅ，２０１２，３８（１）：２３３－２３５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２０　彭志科，卢文秀，褚福磊．新的基于小波变换的振动信号消噪方法［Ｊ］．机械工程学报，２００６，４２（４）：１８－２２．
ＰＥＮＧＺｈｉｋｅ，ＬＵＷｅｎｘｉｕ，ＣＨＵＦｕｌｅｉ．Ｎｏｖｅｌｗａｖｅｌｅｔｂａｓｅｄｆｏｒｖｉｂｒａｔｉｏｎｓｉｇｎａｌｎｏｉｓｅｃａｎｃｅｌｌａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆ
ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００６，４２（４）：１８－２２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２１　钟萍，丁晓利，郑大伟，等．ＧＰＳ结构振动监测数据滤波方法及其性能实验研究［Ｊ］．测绘学报，２００７，３６（１）：３１－３６．
ＺＨＯＮＧＰｉｎｇ，ＤＩＮＧＸｉａｏｌｉ，ＺＨＥＮＧＤａｗｅｉ，ｅｔａｌ．ＦｉｌｔｅｒｂａｓｅｄＧＰＳｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｖｉｂｒａｔｉｏｎｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｍｅｔｈｏｄｓａｎｄｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆ
ｔｈｅｉｒｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｓ［Ｊ］．ＡｃｔａＧｅｏｄａｅｔｉｃａｅｔＣａｒｔｏｇｒａｐｈｉｃａＳｉｎｉｃａ，２００７，３６（１）：３１－３６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２２　李旋，孙磊，骆辉，等．基于小波消噪的 ＥＭＤ模型在 ＧＰＳ振动信号处理中的应用［Ｊ］．工程勘察，２０１１，３９（３）：７２－７６．
ＬＩＸｕａｎ，ＳＵＮＬｅｉ，ＬＵＯＨｕｉ，ｅｔａｌ．ＥｍｐｉｒｉｃａｌｍｏｄｅｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｗａｖｅｌｅｔｄｅｎｏｉｓｅｉｎＧＰＳｖｉｂｒａｔｉｏｎｓｉｇｎａｌｄｅｆｏｒｍａｔｉｏｎ
ａｎａｌｙｓｉｓ［Ｊ］．ＧｅｏｔｅｃｈｎｉｃａｌＩｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｏｎａｎｄＳｕｒｖｅｙｉｎｇ，２０１１，３９（３）：７２－７６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

４４ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年


