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本发明涉及一种能对基站定位进行纠正的定

位方法和装置，主要包括计算模块（CPU）、存储模

块、计时模块（时钟）、计步器、卫星定位模块（GPS

芯片）、基站定位模块（基带芯片）以及相应的电路

和软件系统。这种装置可以集成到手表等物品中，

主要通过卫星定位和基站定位来取得位置。当装

置从卫星定位切换到基站定位时，由于基站定位

误差较大，会导致定位位置突然发生较大偏移。当

最后的卫星定位位置和最新的基站定位位置的距

离超过一定阙值时，通过卫星定位模块返回的数

据和计步器的步数计算出估算运动距离，结合运

动方向计算出估算位置。当估算运动距离远小于

基站定位位置相对于卫星定位位置的距离时，采

用估算位置作为最终位置，以达到提高定位精度

的目的。
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1. 一种能对基站定位进行纠正的定位方法和装置，其特征是：包含计算模块、存储模

块、计时模块、计步器、卫星定位模块、基站定位模块以及相应的电路和软件系统；能够在有

卫星定位信号的情况下按一定时间间隔记录卫星定位信息和计步信息、计时信息；并能根

据这些信息计算出估算位置；并且能用估算位置对基站定位结果进行纠正，以提高定位的

精度。

2. 权利要求 1 所述的计算出估算位置，其特征是，以装置记录的最新的卫星定位位置

作为基准位置，加上估算运动距离，辅以运动方向信息，计算出估算位置。

3. 权利要求 2 所述的估算运动距离，其特征是，采用计步器记录的最后一次卫星定位

成功和最新的基站定位成功的时间间隔内的步数乘以步长，来计算估算运动距离。

4. 权利要求 2 所述的运动方向，其特征是，如果装置记录的最新的卫星定位信息中有

包含运动方向信息，则采用这个运动方向；如果最新的卫星定位信息中没有包含运动方向，

则采用装置记录的最新的两次卫星定位位置连线的方法计算出运动方向；如果装置记录的

数据中只存在一次卫星定位信息，且仅有的一次卫星定位信息中也不包含运动方向信息，

则采用系统预先设置的方向。

5. 权利要求 3 所述的步长，其特征是，取装置记录的最新的两次卫星定位位置的直线

距离，除以这两次定位的时间间隔内的步数，计算出步长值；如果装置记录的数据中不存在

两次卫星定位数据或步数数据，或者这两次定位的时间间隔内的步数为 0，或者计算出的步

长值超出正常范围，则使用系统预设的步长值。

6. 权利要求 1 所述的对基站定位结果进行纠正，其特征是，先计算出最新的基站定位

位置与最新的卫星定位位置的距离；如果这个距离超过系统预设的阙值，则以这个距离与

估算运动距离进行比较，如果后者远小于前者，则以估算位置作为最终的定位位置，否则以

基站定位位置作为最终的定位位置；如果最新的基站定位位置与最新的卫星定位位置的距

离未超过系统预设的阙值或者装置未能记录到卫星定位信息，则不对基站定位结果进行纠

正。
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一种能对基站定位进行纠正的定位方法和装置

技术领域

[0001] 本发明主要涉及定位技术领域，尤其是可穿戴式的卫星定位和基站定位方法和装

置。

背景技术

[0002] 目前的定位装置普遍使用卫星定位和基站定位。卫星定位精度高，但在大楼内、隧

道等无卫星定位信号的地方无法使用。基站定位精度低，无法满足精确定位的要求。当由

于用户进入大楼、隧道、地下车站等无卫星定位信号的位置导致装置从卫星定位切换到基

站定位时，定位精度会突然下降，并导致切换前后取得的位置发生较大偏移，即卫星定位结

果与基站定位结果有较大偏差。

发明内容

[0003] 本发明需要解决的技术问题是，当装置从卫星定位切换到基站定位时，避免位置

突然发生较大的偏移。主要方法是，通过计步器记录的步数和失去卫星定位信号前取得的

位置信息和方向信息，对基站定位结果进行纠正，以提高定位精度。

[0004] 具体技术方案是：本装置主要包括计算模块（CPU）、存储模块、计时模块（时钟）、计

步器、卫星定位模块（GPS芯片）、基站定位模块（基带芯片）以及相应的电路和软件系统。结

构图请参照附图 1。

[0005] 具体方法是，在有卫星定位信号时，本装置依靠卫星定位来取得位置信息，并且按

一定时间间隔（比如 20 秒，下文称之为记录用时间间隔）记录并保存最近一段时间（比如 5

分钟）内的系统时间和卫星定位模块取得的位置、运动方向以及计步器的步数。如果卫星定

位模块没有返回方向信息，则记录空值。

[0006] 当连续记录的数据超过一定时间（比如 5分钟）后，放弃最老的数据而保存最新记

录的数据。比如从 00:00:00开始每 20秒记录一次，到 00:05:20秒时，删除 00:00:00的数

据，保存 00:05:20的数据。

[0007] 在失去卫星定位信号时，保留前面所记录的数据用于估算位置的计算，直到再次

成功进行卫星定位。

[0008] 在失去卫星定位信号并取得基站定位位置时，记录取得基站定位位置的时间、定

位位置和计步器的步数，并计算最后取得的卫星定位位置和最新取得的基站定位位置的距

离。如果两者的距离超过系统预设的阙值（比如100米），则采用计步器记录的最后的卫星定

位到最新的基站定位之间的步数（通过基站定位时的步数减去卫星定位时的步数取得）乘

以步长计算出估算运动距离。

[0009] 以装置记录的最后的卫星定位位置作为基准点，加上估算运动距离，辅以运动方

向信息，就可以计算出估算位置。

[0010] 运动方向信息从装置记录的卫星定位信息中取得。如果记录的卫星定位信息只有

一条且这条数据中未包含运动方向信息，则采用系统预先设置的方向（比如正东）。如果记
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录的卫星定位数据超过一条，且最新的一条数据中不包含方向信息，则用最新的两条数据

中的卫星定位位置的连线计算出方向信息。

[0011] 如果估算运动距离远小于（比如小于一半的）装置记录的最新的卫星定位和最新

的基站定位的位置距离，则认为基站定位信息不可靠，从而使用估算位置作为定位位置。反

之如果估算运动距离没有远小于卫星定位和基站定位的位置距离，则采用基站定位结果作

为定位位置。

[0012] 如果装置记录的最新的卫星定位位置和最新的基站定位位置的距离不超过系统

预设的阙值（比如 100米），则不对基站定位结果进行纠正。

[0013] 步长通过装置记录的最近一段时间内（比如 5 分钟内）的最后两次卫星定位位置

的距离除以这段时间内的步数取得。如果计算出的步长值超出正常范围（比如步长值小于

0.2米或者大于 1.5米），或者这段时间内的步数为 0，则采用系统预设的步长值。如果装置

保存的最近一段时间（比如 5分钟）内的数据中没有两次卫星定位数据或步数数据，则也采

用系统预设的步长值。

[0014] 为了节约电能，装置只有在卫星定位失败后才开启基站定位功能，并且在卫星定

位再次成功后立即关闭基站定位功能。

[0015] 前面所述的失去卫星定位信号和卫星定位失败，其判断标准是，卫星定位模块在

一定时间（比如 1分钟）内没有取得卫星定位位置信息，或者卫星定位模块检测到的卫星数

目由大于等于三颗减少到小于三颗时。在本说明书中，失去卫星定位信号和卫星定位失败

的含义是等同的，即不管是失去卫星定位信号还是卫星定位失败，都需要按前面所述的 2

个判断标准进行判断，满足任何一个判断标准即认为条件成立。

[0016] 在失去卫星定位信号后，

如果在基站定位成功前再次获得卫星定位信号并成功定位，则对整个过程的数据当作

连续数据进行记录处理，认为卫星定位是连续成功的；

如果在基站定位成功后再次获得卫星定位信号并成功进行卫星定位，则删除前面记录

的系统时间、卫星定位位置、运动方向和计步器的步数等全部数据，计步器重新从 0 开始计

数，装置重新开始记录并保存系统时间和卫星定位模块取得的位置、运动方向以及计步器

的步数，并且记录用时间间隔也重新开始计时；

比如，装置在 01:00:00、01:00:20 成功记录了卫星定位数据，在 01:00:40 试图记录数

据时，发现无法取得卫星定位位置，于是重新试图取得卫星定位位置，经过多次的重试，1分

钟后仍然无法取得卫星定位位置，于是在 01:01:40开启基站定位：

如果在开启基站定位 3秒后，尚未取得基站定位位置，就成功取得了卫星定位位置。于

是装置记录的数据是 01:00:00、01:00:20、01:01:43、01:02:00 等，即整个过程记录的数据

视为连续记录的数据，在卫星定位失败的时间段内，记录用时间间隔的计时没有变化，没有

取得卫星定位位置的时间则不予记录；

如果在开启基站定位 3 秒后成功取得基站定位位置，然后又过了 1 秒才取得卫星定

位位置，则 01:01:43 之前的数据都会被删除，新的卫星定位数据记录序列为：01:01:44、

01:02:04、01:02:24、01:02:44，即记录用时间间隔从新的第一条记录开始重新计时。

[0017] 本装置从关机状态打开电源进入开机状态后，首先计时模块通过基带芯片连接手

机数据网络进行时间同步，并且删除所有记录的数据，然后计步器清零，重新开始计数，然
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后开启卫星定位。此后卫星定位一直处于开启状态，直至关闭电源。

[0018] 开启电源以后，在首次卫星定位成功后，记录用时间间隔才开始计时，同时记录本

次卫星定位的位置、方向信息和计步器信息。计时时间达到预设的记录用时间间隔时，装置

再次记录卫星定位的位置、方向信息和计步器信息，同时重新开始计时。

[0019] 在本装置开机后直到首次卫星定位成功之前，由于未能记录到卫星定位信息，所

以不会对基站定位结果进行纠正。

[0020] 具体实施例：

如附图2所示，假设用户在上午10:00:00来到某商场门口（即点A），此时仍有卫星定位

信号，且取得并记录了最后一次的卫星定位信息，且卫星定位信息显示运动方向为向东。而

在此之前的 9:59:40 也曾成功取得并记录了一次卫星定位信息。用户进入商场门口后，卫

星定位信号消失，此时切换到基站定位。10秒钟后基站定位成功，但基站定位结果显示用户

在位于离商场门口（即最后的 GPS定位位置）300米外的位置（即点 C）。

[0021]  基站定位成功后，本装置对最后的 GPS 定位位置和最新的基站定位位置进行比

较，发现两者差距 300米，超过了预设的阙值（100米）。然后本装置取得最新的两次 GPS定

位位置（即 9:59:40和 10:00:00的两次），计算出间距为 20米，计步器显示这两次定位时间

间隔内步行了 30 步，则平均步长为 20/30=0.66 米。计步器还显示最后一次卫星定位到最

新的基站定位之间的 10秒内用户步行了 15步，得出用户的估算运动距离值是 0.66x15=10

米（即点 B 的位置）。10 米远小于 300 米（即小于 300 米的一半 150 米），所以本装置判断为

基站定位误差过大，估算用户的位置为最后的 GPS定位位置（即点 A，亦即商场门口）往东 10

米处（即点 B）。

[0022] 在前面 [0020] 的示例中，如果用户在商场门口停留了一会儿，导致此时最后取得

的卫星定位信号没有返回运动方向信息，则取进入商场门口前最近的两次卫星定位位置的

连线来计算运动方向。假设最近的两次卫星定位位置的连线显示运动方向向东；两个位置

的距离为 20 米，计步器显示两次定位间步行了 30 步，则平均步长为 0.66 米。仍然假设最

后的卫星定位成功的时间和基站定位成功的时间之差值为 10秒，在这 10秒里，计步器显示

用户步行了 15步，按照前面计算出的步长 0.66米，则估算运动距离为 10米。10米远小于

300米（即小于 300米的一半 150米），所以本装置判断为基站定位误差过大，估算用户的位

置为最后的卫星定位位置（即商场门口）往东 10米处（即点 B）。

[0023] 在前面 [0020] 的示例中，如果用户刚从马路对面的商场出来，穿过马路后进入了

这个商场，在这个商场门口碰巧取得了一次卫星定位信号，则此时本装置记录的数据里只

有这一次卫星定位数据，而原先在进入马路对面商场前记录的卫星定位数据都已经被删除

了。假设这唯一的一次卫星定位数据里也没有返回运动方向信息，则运动方向使用系统预

先设置的方向（比如向东），步长采用系统预先设置的步长值（比如 0.5米）。如果计步器显示

最后的卫星定位成功后到基站定位成功前一共步行了 20步，则估算运动距离为 0.5x20=10

米，用户的估算位置为最后的卫星定位位置（即商场门口）往东 10米处（即点 B）。

[0024] 在前面 [0020] 的示例中，如果用户乘坐出租车到达商场门口，下车后马上进入商

场，则本装置虽然记录了多次卫星定位数据（出租车内可以得到卫星定位信号），但是计步

器记录的两次卫星定位间隔内的步数却为 0（假设出租车比较平稳，以致计步器不能检测到

步数）。则此时步长也采用预设的步长值。
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[0025] 在前面 [0020] 的示例中，如果用户在商场门口来回踱步了几分钟，导致最后两次

卫星定位位置的距离为 1米，而步数却为 10，则步长的计算结果为 0.1米，明显不在正常范

围（0.2～ 1.5米）内，此时也采用系统预先设置的步长值。

[0026] 在前面 [0020]的示例中，如果用户在 10:00:10到达商场门口并进入商场，此时虽

然也能取得卫星定位信息，但由于本装置是每隔 20秒记录一次数据，所以仍然以 10:00:00

记录的数据作为最新的卫星定位数据。

[0027] 用以上方法，就在一定程度上避免或减轻了基站定位误差过大的问题，提高了定

位的精度。

[0028] 本装置需要电源才能运行。当本装置嵌入到手表等含电源的设备中时，可以共用

电源，也可以使用独立电源；当本装置嵌入到鞋底等不含电源的物品中时，需要使用独立电

源。独立电源通常使用可充电电池。

[0029] 本装置需要安装 SIM 卡并开通移动数据网络服务才能通过基带芯片进行基站定

位和时间同步。

[0030]   以上描述并非对本发明的限制，上述实施例中的所有数据都是示例值。另外，卫星

定位也可以采用北斗定位或者混合定位等；计算模块、存储模块、计时模块、基站定位模块

也可以整合在一个芯片模块比如基带芯片中；有些基带芯片包含射频模块，也有些基带芯

片需要搭配射频芯片；步长也可以根据采用人群平均步长等等。此类类似的技术方案的替

换并不使相应技术方案的本质脱离本发明的精神和范围。

附图说明

图 1是装置结构示意图。

图 2是实施例所用基站定位纠正方法示意图。
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图 1

图 2
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