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Введение 
Задача местоопределения приёмника сигнала является базовой для многих 

современных систем навигации, в том числе для спутниковых систем ГЛОНАСС 
(ГЛОбальная НАвигационная Спутниковая Система), GPS (Global Positioning System), 
Galileo и других. 

Разностно-дальномерная задача: По моментам времени приёма сигнала, 
синхронно излучаемого известными источниками (спутниками), найти место 
приёмника (потребителя) [1]. 

 
Основная часть 

Разностно-дальномерной задаче (РДЗ) посвящено много статей, книг [1-6] и др. 
Первый адекватный алгоритм для РДЗ был опубликован в работе [2]. Назовём алгоритм 
адекватным исходной задаче, если он соблюдает все особенности задачи, не привносит 
своих собственных особенностей и реагирует на выбросы флагом отказа [1]. 

Цель исследования – исследование базы Microsoft Excel и алгоритма РДЗ, 
разработанного в [4, 207-212]. 

На основе уравнения (1) в [4, 207-212] разработан и приведён конечный алгоритм 
с использованием набора команд из системы компьютерной алгебры Mathcad. Данный 
алгоритм был подвергнут тестированию на данных, одновременно полученных со 
спутников систем ГЛОНАСС и GPS, которые были записаны в электронную таблицу 
Microsoft Excel. 

Так как группировка ГЛОНАСС состояла из семи спутников, то был проведен 
эксперимент с формированием входных данных от четырех различных спутников на 
выход Mathcad-процедуры с алгоритмом РДЗ. 

Для группировки GPS, состоящей из восьми спутников, был проведен 
аналогичный эксперимент с сочетанием различных спутников. В процессе эксперимента 
была применена процедура с алгоритмом РДЗ, которая позволила получить различные 
выходные данные от навигационного приемника.  

Алгоритм на всех конфигурациях из четырёх спутников для каждой из 
группировок выдаёт выходные данные приёмника. Следовательно, данные о 
псевдодальности и местоположении спутников согласованы. 

 
Выводы 

В заключение отметим, что координаты приёмника в системах ГЛОНАСС и GPS 
по результатам исследования существенно различаются.  
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