
1

中国南方电网有限责任公司

二〇二六年六月

南方电网智能设备检测技术规范
第 4 部分 北斗智能终端

（2026 版）



1

目 次

前 言 .......................................................... 错误！未定义书签。

1 范围 ........................................................................... 3

2 规范性引用文件 ................................................................. 3

3 术语和定义、缩略语 ............................................................. 3

4 检测项目及要求 ................................................................. 4

5 检测规则 ...................................................................... 18



2

前 言

为全面规范南方电网公司北斗智能终端检测方法及合格判据特制定此标准。

本标准由中国南方电网有限责任公司供应链管理部提出、归口管理并负责解释。

本标准主编单位：中国南方电网有限责任公司供应链管理部、中国南方电网有限责任公司输配

电与储能部、南方电网科学研究院有限责任公司、中国南方电网有限责任公司超高压输电公司、云

南电网有限责任公司、贵州电网有限责任公司、海南电网有限责任公司。

本标准首次发布。
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南方电网智能设备检测技术规范

第 4 部分 北斗智能终端

1 范围

本标准规定了北斗智能终端的技术要求、测试方法、检测规则以及标志、包装、运输、

贮存。

本标准适用于北斗智能终端的测试，可作为产品的研制、生产、检验和现场测试的依据。

2 规范性引用文件

下列文件中的条款通过本标准的引用而成为本标准的条款。凡是注日期的引用文件，其

随后所有的修改单（不包括勘误的内容）或修订版均不适用于本标准。然而，鼓励根据本标

准达成协议的各方研究是否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新

版本适用于本标准。

（1）BD 110001-2015 北斗卫星导航术语

（2）BD 410004-2015 北斗/全球卫星导航系统（GNSS）接收机导航定位数据输出格式

（3）BD 410002-2015 北斗/全球卫星导航系统（GNSS）接收机差分数据格式（一）

（4）BD 420012-2015 北斗/全球卫星导航系统(GNSS)信号模拟器性能要求及测试方法

（5）BD 420007—2015 北斗用户终端 RDSS 单元性能要求及测试方法

（6）BD 420006—2015 北斗/全球卫星导航系统（GNSS）定时单元性能要求及测试方法

（7）BD 420002—2015 北斗/全球卫星导航系统(GNSS) 测量型 OEM 板性能要求及测试方

法

（8）BD 420005—2015 北斗/全球卫星导航系统（GNSS） 导航单元性能要求及测试方法

（9）SJ/T 11423 GPS授时型接收设备通用规范

（10）SJ 20726 GPS 定时接收设备通用规范

3 术语和定义、缩略语

3.1 术语和定义

BD 110001-2015界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

3.1.1 北斗短报文服务

通过北斗卫星在用户之间进行数字电文传输的服务。

3.1.2 单点定位

利用单台用户设备实时观测量，不使用差分数据进行定位的方法。

3.1.3 差分定位

一种提高卫星导航定位精度的技术。在已知点上设置卫星导航基准接收机，根据由此获

得的卫星导航观测值或误差修正量，实时或事后提供给差分用户设备，使用户设备接收并利

用修正量以提高其定位精度。

3.1.4 实时动态测量

GNSS相对定位技术的一种，主要通过基准站和流动站之间的实时数据链路和载波相对

定位快速解算技术，实现高精度动态相对定位。

3.1.5 位置分辨力

用户设备能够测量出的天线位置的最小变化。

3.1.6 冷启动首次定位时间

用户设备在星历、历书、概略时间和概略位置未知的状态下，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
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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 重捕获时间

用户设备在接收的导航信号短时失锁后，从信号恢复到重新捕获导航信号所需的时间。

3.1.9 重捕获灵敏度

用户设备在接收的导航信号短时失锁后，重新捕获导航信号并正常定位所需的最低信号

电平。

3.1.10 跟踪灵敏度

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。

3.1.11 捕获灵敏度

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。

3.1.12 几何精度因子

表征卫星几何位置布局对 GNSS三维位置误差和时间误差综合影响的精度因子。

3.2 缩略语

BDS——BeiDou Navigation Satellite System，北斗卫星导航系统；

BDT——BeiDou Navigation Satellite System Time，北斗时；

GLONASS——Global Navigation Satellite System，格洛纳斯导航卫星系统；

GNSS——Global Navigation Satellite System，全球卫星导航系统；

GPS——Global Positioning System，全球定位系统；

HDOP——Horizontal Dilution Of Precision，水平精度因子；

PDOP——Positional Dilution Of Precision，位置精度因子；

RMS——Root Mean Square，均方根；

RTK——Real Time Kinematic Survey，实时动态测量；

1PPS——1 Pulse Per Second，秒脉冲；

RDSS——Radio Determination Satellite Service，卫星无线电测定业务。

4 检测项目及要求

4.1 通则

4.1.1 试验环境条件

除另行规定外，所有测试应在以下条件下进行：

a） 温度：15℃～35℃；

b） 相对湿度：20％～80％。

如果实际测试条件不能满足上述环境要求，测试结果中应标明测试时真实的环境温度和

相对湿度。

4.1.2 测试场地与测试设备

4.1.2.1 测试场地

应在星座 PDOP≤4 的情况下进行测试，且附近没有强电磁干扰源，如通信基站、雷达

等。

室外基线检验场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。检

验场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

物的地方。检验场的基线距离测定精度应优于被检验设备精度指标三分之一。

4.1.2.2 测试设备

测试设备应检定合格并在有效期内。

4.2 通用试验项目及要求

4.2.1 结构



5

4.2.1.1 技术要求

北斗智能终端结构应满足下列要求：

a)外表面应无凹痕、划伤、裂缝、变形等缺陷，涂（镀）层不应起泡、龟裂和脱落，金

属零件不应有锈蚀；

b) 北斗智能终端的结构应有良好的工业性，应保证足够的机械强度，牢固、可靠、安

全、便于安装。

4.2.1.2 测试方法

用目测和手感法检查。

4.2.2 尺寸

4.2.2.1 技术要求

北斗智能终端外形尺寸应能配合其使用场合的要求，具体数值由产品规范规定。

4.2.2.2 测试方法

用相应精度的量具测量。

4.2.3 重量

4.2.3.1 技术要求

北斗智能终端重量应能配合其使用场合的要求，具体数值由产品规范规定。

4.2.3.2 测试方法

用相应精度的衡器称量。

4.2.4 供电

4.2.4.1 技术要求

北斗智能终端正常工作的直流额定电压取值范围由产品规范规定，当供电电压偏离额定

电压 ±15％范围内时，北斗智能终端应能正常工作。

4.2.4.2 测试方法

将北斗智能终端的供电电压偏离额定电压±15％，测试北斗智能终端是否能正常工作。

4.3 专用试验项目及技术要求

4.3.1 北斗导航型装置

4.3.1.1 单北斗系统工作能力

4.3.1.1.1 技术要求

北斗导航型装置应具备在仅接收 BDS播发的公开服务信号情况下实现导航定位的能力。

4.3.1.1.2 测试方法

使用导航信号模拟器进行动态定位精度测试，导航信号模拟器只模拟播发北斗信号，北

斗导航型装置应能支持单北斗工作模式，动态定位精度应满足 4.3.1.3.1的要求。

4.3.1.2 静态定位精度

4.3.1.2.1 技术要求

在 HDOP≤4 或 PDOP≤6 时，水平定位精度优于 10m（95%），垂直定位精度优于 15m
（95%）。

4.3.1.2.2 测试方法

将北斗导航型装置的天线按使用状态固定在一个位置已知的标准点上，连续测试 24h
以上，将获取的定位数据与标准点坐标进行比较，计算定位精度。

4.3.1.3 动态定位精度

4.3.1.3.1 技术要求

在 HDOP≤4 或 PDOP≤6 时，水平定位精度优于 10m（95%），垂直定位精度优于 15m
（95%）。

4.3.1.3.2 测试方法
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使用模拟器进行测试，设置模拟器分别仿真如下载体运动轨迹：

a）把一台安装固定好的工作正常的北斗导航型装置，以 25m/s±1m/s的速度，沿直线运

行至少 1min～2min，然后在 5s 内沿同一直线将速度降到 0。
b）把一台安装固定好的工作正常的北斗导航型装置，以 12.5m/s±0.5m/s的速度，在水

平面沿直线运动至少 100m，并在运动中相对直线两侧以 11s~12s周期均匀偏移 2m，保持

至少 2min。
北斗导航型装置接收模拟器输出的射频仿真信号，每秒钟输出一次定位数据，以模拟器

仿真的用户位置作为标准位置，计算定位精度，应符合 4.3.1.3.1的要求。

4.3.1.4 测速精度

4.3.1.4.1 技术要求

在 HDOP≤4 或 PDOP≤6 时，测速精度优于 0.5m/s（95%）。

4.3.1.4.2 测试方法

用 GNSS 模拟器模拟卫星导航信号和用户运动轨迹，输出射频仿真信号。北斗导航型

装置接收射频仿真信号，按 1Hz 的更新率输出速度数据，以模拟器仿真的速度作为标准，

计算速度误差及其分布。

依次用模拟器仿真不同动态的用户运动轨迹，每条轨迹的仿真时间不小于 5min，各条

轨迹的最大速度、最大加速度取值见下表。

表 1测速精度测试用户运动轨迹参数

最大速度 V(�/�) 最大加速度(�/�2)
5 1
60 10
100 20

对上述用户运动轨迹，分别计算其测速精度，应符合 4.3.1.4.1的要求。

4.3.1.5 冷启动首次定位时间

4.3.1.5.1 技术要求

在输入卫星导航信号功率电平为-130dBm 时，北斗导航型装置在概略位置、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，所需时间应不超过 60s。
4.3.1.5.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s的直线运动用户轨迹。

使北斗导航型装置在下述任一种状态下开机，以获得冷启动状态：

a）为北斗导航型装置初始化一个距实际测试位置不少于 1000km 但不超过 10000km 的

伪位置， 或删除当前历书数据；

b）7天以上不加电。

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，计算从开机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间

隔，应符合 4.3.1.5.1的要求。

4.3.1.6 热启动首次定位时间

4.3.1.6.1 技术要求

在输入卫星导航信号功率电平为-130dBm 时，北斗导航型装置在概略位置、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，所需时间应不超过 5s。
4.3.1.6.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s 的直线运动用户轨迹。
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在北斗导航型装置正常定位状态下，短时断电 60s后，北斗导航型装置重新开机，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，计算从开机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间隔，应

符合 4.3.1.6.1的要求。

4.3.1.7 重捕获时间

4.3.1.7.1 技术要求

北斗导航型装置在输入 GNSS 卫星信号功率电平为-130dBm 且正常工作状态时，

GNSS 卫星信号短时中断 30s，从信号恢复到首次能够在其后 10s连续输出三维定位误差小

于 100m 的定位数据，所需时间应不超过 5s。
4.3.1.7.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s 的直线运动用户轨迹。

在北斗导航型装置正常定位状态下，短时中断卫星信号 30s 后，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，找出自卫星信号恢复后，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，计算从卫星信号恢复到上述 10个输出时刻中第

1个时刻的时间间隔，应符合 4.3.1.7.1的要求。

4.3.1.8 捕获灵敏度

4.3.1.8.1 技术要求

捕获灵敏度应优于-140dBm。

北斗导航型装置在概略位置、概略时间、星历和历书未知的状态下开机，各颗卫星的单

通道导航信号载波电平不高于-140dBm 时，应能在 300s 内以 1Hz 更新率连续 10 次输出

三维定位误差小于 100m 的定位数据。

4.3.1.8.2 测试方法

用模拟器进行测试，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导航单元不能捕获信号的状态开始，以 1dB
步进增加，若北斗导航型装置技术文件声明的捕获灵敏度量值低于 4.3.1.8.1要求的限值，可

以从比其声明的灵敏度量值低 2dB 的电平值开始。

在模拟器输出信号的每个电平值下，北斗导航型装置在冷启动状态下开机，若其能够在

300s 内捕获导航信号，并以 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，记录该电平值，应符合 4.3.1.8.1的要求。

4.3.1.9 重捕获灵敏度

4.3.1.9.1 技术要求

重捕获灵敏度应优于-145dBm。

北斗导航型装置正常定位状态下，GNSS 卫星信号短时中断 30s后恢复，各颗卫星的单

通道导航信号载波电平不高于-145dBm 时，应能在 300s 内以 1Hz 更新率连续 10 次输出

三维定位误差小于 100m 的定位数据。

4.3.1.9.2 测试方法

用模拟器进行测试，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各通道信号电平从导航单元不能捕获信号的量值开始，以 1dB 步

进增加，若北斗导航型装置技术文件声明的重捕获灵敏度量值低于 4.3.1.9.1要求的限值，可

以从比其声明的灵敏度数值低 2dB 的电平值开始。

在模拟器输出信号的每个设置电平值下，北斗导航型装置正常定位（此时为使导航能够

正常定位，可先输出较高的可定位电平）后，控制模拟器中断卫星信号 30s 再恢复到该设

置电平值，若北斗导航型装置能够在信号恢复后 300s 内捕获导航信号，并以 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，记录该设置电平值，应符合4.3.1.9.1
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的要求。

4.3.1.10 跟踪灵敏度

4.3.1.10.1 技术要求

跟踪灵敏度应优于-150dBm。

北斗导航型装置正常定位后，各颗卫星的单通道导航信号载波电平降低到-150dBm 时，

应能在 300s 内 以 1Hz 更新率连续 10 次输出三维定位误差小于 100m 的定位数据。

4.3.1.10.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s 的直线运动用户轨迹。

在北斗导航型装置正常定位的情况下，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各电平值下，测试导航单元能否在 300s内连续 10次输出三维定位

误差小于 100m 的定位数据，找出能够使北斗导航型装置满足该定位要求的最低电平值，应

符合 4.3.1.10.1的要求。

4.3.1.11 动态性能

4.3.1.11.1 技术要求

在速度≤100m/s，加速度≤2g的运动条件下，北斗导航型装置的定位精度应符合 4.3.1.3.1
的要求，同时测速精度应符合 4.3.1.4.1要求。

4.3.1.11.2 测试方法

用 GNSS 模拟器模拟卫星导航信号和表 1规定的用户运动轨迹。

北斗导航型装置接收射频仿真信号，每秒钟输出一次测速数据，以模拟器仿真的位置和

速度作为标准，计算动态定位精度和测速精度，应符合 4.3.1.3.1和 4.3.1.4.1的要求。

4.3.1.12 位置更新率

4.3.1.12.1 技术要求

北斗导航型装置最大位置更新率不低于 1Hz。
4.3.1.12.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度为 2.5m/s±0.5m/s 的直线运动用户轨迹，在

10min 内， 每隔 1s 检查北斗导航型装置的位置数据输出，观察每次位置数据的更新时刻，

应符合 4.3.1.12.1的要求。

4.3.1.13 位置分辨力

4.3.1.13.1 技术要求

北斗导航型装置的位置分辨力，经度、纬度均不应超过 0.001 分，高程不超过 2m。

4.3.1.13.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真在地球赤道附近作匀速直线运动的载体的运动轨迹，

载体运动速度在东西方向、南北方向和垂直方向的分量均为 2.5m/s±0.5m/s。在 10min 内，

以 1Hz 的位置更新率输出定位数据，计算每相邻 1秒间经度、纬度和高程的变化平均值，

其中经度、纬度应满足 0.001′±0.0005′，高程应满足 2m±1m的要求。

4.3.2 北斗授时型装置

4.3.2.1 单北斗系统工作能力

4.3.2.1.1 技术要求

北斗授时型装置应具备在仅接收 BDS播发的公开服务信号情况下实现定位授时的能力。

4.3.2.1.2 测试方法

使用导航信号模拟器进行 1PPS精度测试，导航信号模拟器只模拟播发北斗信号，北斗

授时型装置应能支持单北斗工作模式，1PPS精度应满足 4.3.2.11.1的要求。

4.3.2.2 捕获灵敏度
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4.3.2.2.1 技术要求

捕获灵敏度应优于-130dBm。

北斗授时型装置在概略位置、概略时间、星历和历书未知的状态下开机，各颗卫星的单

通道导航信号载波电平不高于-130dBm 时，应能在 300s内以 1Hz更新率连续 10 次输出三

维定位误差小于 100m的定位数据。

4.3.2.2.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s，每次设置模拟

器输出的各颗卫星的每一通道信号电平从定时单元不能捕获的信号功率电平开始，以 1dB
步进增加，若北斗授时型装置的技术文件中声明了捕获灵敏度量值，则从低于该量值 2dB
的电平值开始。在模拟器输出信号的每个电平值下，北斗授时型装置在冷启动状态下开机，

若其能够在 300s内捕获导航信号，并以 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，记录该电平值，应符合捕获灵敏度的技术要求。

4.3.2.3 重捕获灵敏度

4.3.2.3.1 技术要求

重捕获灵敏度应优于-135dBm。

北斗授时型装置在正常定位状态下，GNSS卫星信号短时中断 30s后恢复，各颗卫星的

单通道导航信号载波电平不高于-135dBm 时，应能在 300s内以 1Hz 更新率连续 10 次输出

三维定位误差小于 100m的定位数据。

4.3.2.3.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s，每次设置模拟

器输出的各颗卫星的每一通道信号电平从北斗授时型装置不能捕获的信号功率电平开始，以

1dB步进增加，若北斗授时型装置的技术文件中声明了重捕获灵敏度量值，则从低于该量值

2dB的电平值开始。

在模拟器输出信号的每个设置电平值下，北斗授时型装置正常定位（此时为使导航能够

正常定位，可先输出较高的可定位电平）后，控制模拟器中断卫星信号 30s再恢复到该设置

电平值，若北斗授时型装置能够在信号恢复后 300s内捕获导航信号，并以 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，记录该设置电平值，应符合重捕获灵敏

度的技术要求。

4.3.2.4 跟踪灵敏度

4.3.2.4.1 技术要求

跟踪灵敏度应优于-140dBm。

北斗授时型装置正常定位后，各颗卫星的单通道导航信号载波电平降低到-140dBm时，

应能在 300s内以 1Hz更新率连续 10次输出三维定位误差小于 100m的定位数据。

4.3.2.4.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s。在北斗授时型

装置正常定位的情况下，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各电平值下，测试北斗授时型装置能否在 300s内连续 10次输出三维定

位误差小于 100m的定位数据，找出能够使北斗授时型装置满足该定位要求的最低电平值，

应符合跟踪灵敏度的技术要求。

4.3.2.5 冷启动首次定位时间

4.3.2.5.1 技术要求

在输入卫星导航信号功率电平为-130dBm时，北斗授时型装置在概略位置、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，所需时间应不超过 60s。
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4.3.2.5.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s。使北斗授时型

装置在下述任意一种冷启动状态下开机：

a) 为北斗授时型装置初始化一个距实际测试位置不少于 1000km 但不超过 10000km
的伪位置，或删除当前历书数据；

b) 7 天以上不加电。

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，计算从开机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间

隔，应符合冷启动首次定位时间的要求。

4.3.2.6 热启动首次定位时间

4.3.2.6.1 技术要求

在输入卫星导航信号功率电平为-130dBm时，北斗授时型装置在概略位置、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，所需时间应不超过 5s。
4.3.2.6.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s。
在北斗授时型装置正常定位状态下，短时断电 60s后，北斗授时型装置重新开机，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，计算从开机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间隔，应符

合热启动首次定位时间的要求。

4.3.2.7 冷启动首次定时时间

4.3.2.7.1 技术要求

在输入卫星导航信号功率电平为-130dBm时，北斗授时型装置在概略位置、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连续输出定时误差小于 300ns的定时

信号和信息，所需时间应不超过 100s。
4.3.2.7.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s。
按照 4.3.2.5.2中使北斗授时型装置冷启动，然后以 1Hz的更新率连续记录输出的定时

信息，找出首次连续 10次输出定时误差不超过 300ns的定时信号和信息的时刻，计算从开

机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间隔，应符合冷启动首次定时时间的技术要求。

4.3.2.8 热启动首次定时时间

4.3.2.8.1 技术要求

在输入卫星导航信号功率电平为-130dBm时，北斗授时型装置在概略位置、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连续输出定时误差小于 300ns的定时

信号和信息，所需时间应不超过 15s。
4.3.2.8.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s。
在北斗授时型装置正常定位状态下，短时断电 60s后，北斗授时型装置重新开机，以

1Hz的更新率连续记录输出的定时信息，找出首次连续 10次输出定时误差不超过 300ns的
定时信号和信息的时刻，计算从开机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间隔，应符

合热启动首次定时时间的技术要求。

4.3.2.9 重捕获时间

4.3.2.9.1 技术要求

北斗授时型装置在输入 GNSS卫星信号功率电平为-130dBm且正常定时状态下，GNSS
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卫星信号短时中断 30s，从信号恢复到首次能够在其后 10s连续输出定时误差小于 300ns的
定时信号和信息，所需时间应不超过 5s。
4.3.2.9.2 测试方法

用模拟器进行测试，设置模拟器仿真用户直线运动，速度不高于 2m/s。
在北斗授时型装置正常定位状态下，短时中断卫星信号 30s后，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，找出自卫星信号恢复后，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，计算从卫星信号恢复到上述 10个输出时刻中第 1
个时刻的时间间隔，应符合重捕获时间的技术要求。

4.3.2.10 静态定位精度

4.3.2.10.1 技术要求

在 HDOP≤4 或 PDOP≤6 时，水平定位精度优于 10m （95%），垂直定位精度优于 15m
（95%）。

4.3.2.10.2 测试方法

将北斗授时型装置的天线固定在一个位置已知的基准点上，连续测试时间 24h以上，将

获取的定位数据与基准点坐标进行比较，数据处理中应剔除 HDOP>4或 PDOP>6的定位数

据，计算定位误差及其分布，应符合静态定位精度的技术要求。

4.3.2.11 1PPS 精度

4.3.2.11.1 技术要求

北斗授时型装置精度应优于 50ns(1σ)。
4.3.2.11.2 测试方法

按图 1连接测试设备，高精度时间频率源为信号模拟器提供 10MHz频标信号，信号模

拟器仿真一个静态位置， 与北斗授时型装置同时输出 1PPS至时间间隔计数器，获得不少

于 1000个时间间隔。统计信号模拟器和北斗授时型装置输出的 1PPS 上升沿差值，按从小

到大排序，取第M×66.7%个值为 1PPS精度测试结果，M为总时间间隔数。

图 1 1PPS精度测试连接图

4.3.3 北斗短报文型装置

4.3.3.1 单北斗系统工作能力

4.3.3.1.1 技术要求

北斗短报文型装置应具备在仅接收 BDS播发的公开服务信号情况下实现短报文通信的

能力。

4.3.3.1.2 测试方法

使用信号模拟器进行接收灵敏度测试，信号模拟器只模拟播发北斗信号，北斗短报文型

装置应能支持单北斗工作模式，接收灵敏度应满足 4.3.3.3.1的要求。

4.3.3.2 RDSS 业务服务功能

4.3.3.2.1 技术要求
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获得入网注册的北斗短报文型装置可提供定位、通信、定时或位置报告等相应的 RDSS
业务功能。

4.3.3.2.2 测试方法

在实际卫星信号下，北斗短报文型装置的数据端口与计算机相连接，按照技术要求进行

RDSS业务申请，检查各项功能是否正常。

4.3.3.3 接收灵敏度

4.3.3.3.1 技术要求

天线输入口面的北斗 GEO卫星 RDSS信号 S载波电平为-127dBm时，北斗短报文型装

置应能捕获卫星信号，且单支路接收信号误码率不大于 1×10-5。
4.3.3.3.2 测试方法

将北斗短报文型装置和模拟信号源连接，模拟信号源播发 S 频点卫星模拟信号，测试

次数按照仰角 10°、30°、50°、75°，共测 4次。北斗短报文型装置在不同仰角下接收测试信

号。单次测试采集的电文总和为 106 ，将北斗短报文型装置接收的出站信息与信号源播发

的原始信息进行比较，统计误码率，其应满足接收灵敏度的误码率要求。

4.3.3.4 接收通道数

4.3.3.4.1 技术要求

北斗短报文型装置接收通道数不小于 6。
4.3.3.4.2 测试方法

测试系统通过 6个波束向北斗短报文型装置发送定位和通信数据，测试信号到达北斗短

报文型装置天线口面功率为-127dBm，天线仰角 50°。通过串口检测北斗短报文型装置的信

息接收情况，判断并记录样机的接收通道数，其数值应满足接收通道数的技术要求。

4.3.3.5 首次捕获时间

4.3.3.5.1 技术要求

北斗短报文型装置从加电开机至捕获北斗 GEO卫星 RDSS信号并解调出信息所需时间

应不大于 2s。
4.3.3.5.2 测试方法

将北斗短报文型装置和模拟信号源连接，测试信号到达北斗短报文型装置天线口面功率

为-127dBm，天线仰角 50°。 统计北斗短报文型装置从开机到正确输出出站电文信息所用的

时间，试验次数 n(n=10)次，其最大值应满足首次捕获时间的技术要求。

4.3.3.6 重捕获时间

4.3.3.6.1 技术要求

北斗短报文型装置接收到的北斗 GEO卫星信号短暂中断，中断时间不超过 30s时，其

重新捕获卫星信号的时间应不大于 1s。
4.3.3.6.2 测试方法

将北斗短报文型装置和模拟信号源连接，测试信号到达北斗短报文型装置天线口面功率

为-127dBm，天线仰角 50°。待北斗短报文型装置正确锁定信号后，关闭信号，10秒后恢复

信号，统计从恢复信号到北斗短报文型装置正确锁定信号时间， 试验次数 n(n=10)次，其最

大值应满足重捕获时间的技术要求。

4.3.3.7 任意两通道时差测量误差

4.3.3.7.1 技术要求

具有定位功能的北斗短报文型装置，任意两个接收通道捕获不同 GEO卫星的任一波束

时，其两通道时差测量误差应不大于 5ns（1σ）。
4.3.3.7.2 测试方法

北斗短报文型装置和模拟信号源连接，信号源随机播放两通道测试信号，控制北斗
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RDSS单元发送连续定位申请，统计两个通道时差测量误差。试验次数 100次，统计时差测

量误差按下列公式计算。

� = �=1
� (�� − �)2�

� − 1

式中：

δ——任意两通道时差测量误差，单位为纳秒（ns）；
A——时差测量值；

Ai——时差设置值。

若时差测量误差满足任意两通道时差测量误差的技术要求，则该指标合格。

4.3.3.8 发射信号载波相位调制偏差

4.3.3.8.1 技术要求

发射信号载波相位调制偏差应不大于 3度。

4.3.3.8.2 测试方法

将北斗短报文型装置和模拟信号源连接，信号源播发 I支路 S频点北斗导航卫星模拟信

号；控制北斗短报文型装置发送定位申请，利用矢量信号分析仪器测量 BPSK相位调制误差，

测量 5次，取平均值，所得结果应满足发射信号载波相位调制偏差的技术要求。

4.3.3.9 发射信号频率准确度

4.3.3.9.1 技术要求

北斗短报文型装置发射的入站申请信号中心频率与标称频率的偏差应不大于 5×10-7。
4.3.3.9.2 测试方法

将北斗短报文型装置和模拟信号源连接，信号源播发 1 路 S 频点北斗导航卫星模拟信

号。控制北斗 RDSS单元发送连续定位申请，进行载波频率测量，测量 20次，统计频率准

确度，方法如下：

� = �=1
� (�� − �0)2�

� − 1
/�0

式中：

fi ——样机发射信号的中心频率，单位为 Hz；
n——样本总数，n=20；
f0——中心频率标称值，f0=1615.68MHz。

若北斗短报文型装置发射信号频率准确度满足发射信号频率准确度的技术要求，则该指

标合格。

4.3.4 北斗测量型装置

4.3.4.1 单北斗系统工作能力

4.3.4.1.1 技术要求

北斗测量型装置应具备在仅接收 BDS播发的公开服务信号情况下实现高精度测量解算

的能力。

4.3.4.1.2 测试方法

使用实际北斗信号，数据链路仅播发北斗差分改正数据，进行 RTK测量精度测试，北

斗测量型装置应能支持单北斗工作模式，RTK测量精度应满足 4.3.4.7.1的要求。

4.3.4.2 通道数与跟踪能力

4.3.4.2.1 技术要求

表 2北斗测量型装置通道数与跟踪能力
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北斗测量型装置类别 频点数 最小系统组成 通道数

单模单频 ≥1 BDS ≥12
多模单频 ≥2 BDS、GPS ≥24
单模多频 ≥2 BDS ≥24
多模多频 ≥4 BDS、GPS ≥48

4.3.4.2.2 测试方法

使用 GNSS 卫星信号模拟器输出功率电平为-125dBm 的模拟信号，通过显控设备查看

北斗测量型装置收到卫星信号的通道数，观察并记录北斗测量型装置的通道数及跟踪卫星个

数。

4.3.4.3 捕获灵敏度

4.3.4.3.1 技术要求

表 3北斗测量型装置捕获灵敏度

GNSS系统 信号频点 捕获灵敏度 dBm
BDS B1、B2、B3 ≤-133

GPS
L1 ≤-132
L2 ≤-129

GLONASS
G1 ≤-131
G2 ≤-137

Galileo
E1 ≤-127

E5、E6 ≤-125
4.3.4.3.2 测试方法

使用信号模拟器进行测试，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北斗测量型装置不能捕获信号的状态

开始，以 1dB步进增加，若北斗测量型装置的技术文件声明的捕获灵敏度优于 4.3.4.3.1规
定的量值时，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，北斗测量型装置在冷启动状态下开机，若能够在 300s内捕获信号，并以 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，记录该电平值，应符合 4.3.4.3.1
的要求。

4.3.4.4 跟踪灵敏度

4.3.4.4.1 技术要求

表 4北斗测量型装置跟踪灵敏度

GNSS系统 信号频点 捕获灵敏度 dBm
BDS B1、B2、B3 ≤-136

GPS
L1 ≤-135
L2 ≤-132

GLONASS
G1 ≤-134
G2 ≤-140

Galileo
E1 ≤-130

E5、E6 ≤-128
4.3.4.4.2 测试方法

使用信号模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s的直线运动用户轨迹。在

北斗测量型装置正常定位的情况下，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，测试北斗测量型装置能否在 300s内连续 10次输出
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三维定位误差小于 100m的定位数据，找出能够使北斗测量型装置满足该定位要求的最低电

平值，应符合 4.3.4.4.1的要求。

4.3.4.5 单点定位精度

4.3.4.5.1 技术要求

a) 水平定位精度：≤5m（RMS）；
b) 垂直定位精度：≤10m（RMS）。

4.3.4.5.2 测试方法

使用实际卫星信号测试，通过馈线将北斗测量型装置与天线连接在室外基线检验场的观

测点上，待北斗测量型装置得到定位结果后开始记录输出的坐标，数据采样间隔不大于 30s，
记录数据不少于 100个，按公式（1）计算单点定位的水平定位精度，按公式（2）计算单点

定位的垂直定位精度。

�ℎ = 1
� �=1

� (�� − �0)2 + (�� − �0)2� ……………….…………… (1)

�� = 1
� �=1

� (�� − �0)2� ……………….……………………(2)

式中：

�ℎ，mv——分别为单点定位水平、垂直精度，单位为米（m）；

N0，E0，U0——分别为已知点在站心地平坐标系下的北、东、高坐标，单位为米（m）；

Ni，Ei，Ui——分别为被测设备第 i个定位结果在站心地平坐标系下的北、东、高坐标，单

位为米（m）；

n——获得的单点定位坐标个数。

4.3.4.6伪距差分定位精度

4.3.4.6.1技术要求

在不大于 50km 的基线上，北斗测量型装置进行伪距差分的水平精度应优于 2m(RMS)，
垂直精度应优于 4m(RMS)。
4.3.4.6.2 测试方法

使用实际卫星信号测试，在检验场地选取不大于 50km 基线进行检验，有效 GNSS 卫

星数目不少于 8颗，设置卫星截止高度角不大于 10°，流动站北斗测量型装置在已知坐标的

点位上进行观测，共进行 10组观测，每组采集不少于 100个伪距差分测量结果，按公式（1）、
公式（2）计算的伪距差分定位的水平精度应优于 2m，垂直精度应优于 4m。

4.3.4.7RTK 定位测量精度

4.3.4.7.1 技术要求

RTK 测量的水平标称精度应优于±（10＋1xD）mm，垂直标称精度应优于±（20＋1xD）
mm。

4.3.4.7.2 测试方法

使用实际卫星信号测试，选取适当长度基线进行检验。有效 GNSS 卫星数目不少于 8
颗，设置卫 星截止高度角不大于 10°，流动站北斗测量型装置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，每组测量重新开机进行初

始化。按公式（1）、公式（2）计算 RTK 测量的水平精度和垂直精度。

4.3.4.8 观测数据可用率

4.3.4.8.1 技术要求

观测数据的可用率应优于 95%。

4.3.4.8.2 测试方法

使用实际信号测试，在室外无遮挡的开阔环境，采集原始观测数据，将数据转换成
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RINEX格式， 使用广播星历按截止高度角 10°计算应记录的数据量，统计 RINEX观测值文

件中记录的实际观测数据量，计算数据可用率。

4.3.4.9 伪距观测值精度

4.3.4.9.1 技术要求

码伪距观测量精度应优于 15cm。

4.3.4.9.2 测试方法

使用 GNSS 卫星信号模拟器仿真一个静态场景，连接北斗测量型装置进行静态数据采

集，卫星截止高度角设置为 10°，采样间隔设置为 1s，观测时间不少于 3h, 截取 2h数据进

行处理，对同一信号分量的不同接收通道上报的伪距测量值进行双差处理，消除各类系统误

差及本地钟差，选取观测时段超过总观测时段一半的观测数据进行处理，统计不同信号分量

的伪距测量精度，按公式（3）计算伪距观测值精度。

�(�) = 1
2

�=1
� ∇∆���

2 (�)�
�−1

…………… …………………(3)

式中：

�(�)——第 k个信号分量的伪距测量精度；

k——信号分量编号；

i——卫星观测数据历元序号；

∇∆���
2 (�)——第 i个观测历元第 j颗卫星相对任意基准星的伪距观测值双差结果；

j——可见卫星序号；

n——双差观测值总数。

4.3.4.10 载波相位观测值精度

4.3.4.10.1 技术要求

载波相位观测量精度应优于 2mm。

4.3.4.10.2 测试方法

使用实际信号测试或 GNSS 卫星信号模拟器仿真一个静态场景，连接北斗测量型装置

进行静态数据采集，卫星截止高度角设置为 10°，采样间隔设置为 1s，观测时间不少于 3h, 截
取 2h数据进行处理，对同一信号分量的不同接收通道上报的载波测量值进行三差处理，消

除各类系统误差、本地钟差及整周模糊度，去除周跳，选取观测时段超过总观测时段一半的

观测数据进行处理，统计不同信号分量的载波测量精度，按公式（4）计算载波相位观测值

精度。

�(�) = 1
8

�=1
� ∆∇∆���

2 (�)�
�−1

……………….…………………(4)

式中：

�(�)——第�个信号分量的载波测量精度；

k——信号分量编号；

i——卫星观测数据历元序号；

∆∇∆���
2 (�)——第 i+1个观测历元的第 j颗卫星相对任意基准星的载波观测值双差与第 i个观

测历元的第 j 颗卫星相对任意基准星的载波观测值双差之差；

j——可见卫星序号；

n——三差观测值总数。

4.3.4.11 速度精度

4.3.4.11.1 技术要求

在 PDOP ≤4时，速度精度应优于 0.2m/s（RMS）。
4.3.4.11.2 测试方法



17

用 GNSS 模拟器模拟卫星导航信号和用户运动轨迹，输出射频仿真信号。北斗测量型

装置接收射频仿真信号，按 1Hz 的更新率输出速度数据，以模拟器仿真的速度作为标准，

计算速度误差及其分布。

依次用模拟器仿真不同的用户运动轨迹：每条轨迹的仿真时间不小于 5min，各条轨迹

的最大速度、 最大加速度取值见下表。

表 5速度精度测试用户运动轨迹参数

最大速度 V(�/�) 最大加速度(�/�2)
5 1
60 10
100 20

对上述用户运动轨迹所表示的不同速度和加速度，分别计算其测速精度，应符合

4.3.4.11.1 的要求。

4.3.4.12 首次定位时间

4.3.4.12.1 技术要求

冷启动时，在输入卫星导航信号功率电平为-128dBm时，北斗测量型装置在概略位置、

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，所需时间应不超过 60s。
4.3.4.12.2 测试方法

使用信号模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s的直线运动用户轨迹，输

出功率电平为-128dBm。使北斗测量型装置在下述任一种状态下开机，以获得冷启动状态：

a) 为北斗测量型装置初始化一个距实际测试位置不少于 1000km 但不超过 10000km 的

伪位置，或删除当前历书数据；

b) 7天以上不加电。

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，计算从开机到上述 10个输出时刻中第 1个时刻的时间间

隔。

4.3.4.13 重捕获时间

4.3.4.13.1 技术要求

北斗测量型装置在输入 GNSS卫星信号功率电平为-125dBm且正常工作状态下，GNSS
卫星信号短时中断 30s，从信号恢复到首次能够在其后 10s连续输出三维定位误差小于 100m
的定位数据，所需时间应不超过 2s。
4.3.4.13.2 测试方法

使用 GNSS卫星信号模拟器进行测试，设置模拟器仿真速度不高于 2m/s的直线运动用

户轨迹。在北斗测量型装置正常定位状态下，短时中断卫星信号 30s后，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，找出自卫星信号恢复后，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，计算从卫星信号恢复到上述 10个输出时刻

中第 1个时刻的时间间隔，应符合 4.3.4.13.1的要求。

4.3.4.14 RTK 初始化时间

4.3.4.14.1 技术要求

在不大于 8km的基线上，北斗测量型装置的 RTK初始化时间应不大于 10s。
4.3.4.14.2 测试方法

使用 GNSS卫星信号模拟器仿真一个静态位置（距离基准站不大于 8km），设置输出功

率电平为-130dBm，且不考虑电离层、对流层及钟差影响。在北斗测量型装置成功单点定位

后，同时接收模拟器仿真信号和基准站差分信号，记录从获得差分数据到获得固定解的时间，
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应不大于 10s。
5 检测规则

5.1 型式试验

型式试验应该是制造厂家将装置送交具有资质的检测单位，由检测单位依据试验条目完

成检验，并出具型式检验报告。当出现下列情况之一时，应进行型式试验：

a） 新产品定型，投运前；

b） 连续批量生产的装置每四年一次；

c） 正式投产后，如设计、工艺材料、元器件有较大改变，可能影响产品性能时；

d） 产品停产一年以上又重新恢复生产时；

e） 出厂试验结果与型式试验有较大差异时；

f） 国家技术监督机构或受其委托的技术检验部门提出型式试验要求时；

g） 合同规定进行型式试验时。

5.2 出厂检验

每台装置出厂前在正常试验条件下逐个按规定进行例行检验，检验合格后，附有合格证，

方可允许出厂。

5.3 送样检测

由南方电网公司组织开展，供应商自愿报名送样开展检测，结果用于供应商产品质量评

价，试验项目缺陷等级分为 A、B、C三类，其中 A类不合格权值为 1.0，B 类不合格权值

为 0.6，C 类不合格权值为 0.2，一个样本检测出现多个不合格项目时权值累加，当出现 A
类项目不合格或其他类项目不合格权值累计大于或等于 1.0时，该样本检测结果判为不合格，

送样检测开展周期要求与型式试验一致。缺陷分类详见南方电网各类设备技术规范书。

5.4 到货抽检

由运行单位组织开展，在供货阶段，对供应商送达指定地点的货物进行抽样检测，通过

后方可收货。

5.5 交接试验

由运行单位组织开展，在设备交接验收阶段对到货设备逐套开展检测，合格后方可投运。
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