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 轨道确定问题 

 

 初轨确定问题 

 

 精密定轨方法 
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对于无任何先验信息的初轨确定， 
第一次迭代非常关键。从第二次 
迭代开始F、G可以用封闭表达式代
替级数。 

定初轨时，以上“线性系统”只
是形式上是线性的，实际上是非
线性的，其系数是轨道（待估）
的函数。需要通过迭代完成初轨
的改进。 
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初轨确定和精密定轨的区别？ 
1.条件与目的 
2.从非线性系统的收敛性角度 

拉普拉斯方法的关键： 
1.消除距离变量 
2.F/G一阶项对短弧是
很好的近似 
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B样条基函数具有局部支集性 
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𝑋 = 𝐹1 𝛼1, ⋯ , 𝛼𝑃 , 𝑋 = 𝐹4 𝛼1, ⋯ , 𝛼𝑃
𝑌 = 𝐹2 𝛽1, ⋯ , 𝛽𝑃 , 𝑌 = 𝐹5 𝛽1, ⋯ , 𝛽𝑃
𝑍 = 𝐹3 𝛾1, ⋯ , 𝛾𝑃 , 𝑍 = 𝐹6 𝛾1, ⋯ , 𝛾𝑃

 

线性问题？ 
初值问题？ 
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平台轨道 高度400km，近圆轨道，倾角42°。轨道噪声1米。 

目标轨道 高度800km, 近圆轨道，倾角80。 

测量数据 采样率1秒，精度0.5角秒。 

          epoch1                  2018.0                 8.0                21.0 

          epoch2                     4.0                00.0              00.000 

          pos    0           7278063.978          -29901.639          -12992.788 

          vel    0                18.289            1284.862            7288.046 

2            pos    0           7298676.644          -30007.840          -13028.426 

           vel    0                17.770            1114.764            7364.932 

3           pos    0           7276510.626          -29953.685          -12986.493 

          vel    0                17.648            1298.911            7282.058 

4           pos    0           7244075.551          -29893.627          -12920.345 

          vel    0                17.112            1568.733            7160.580 

8           pos    0           6512857.661          -37752.246          -10076.740 

          vel    0                 1.227            7756.661            4390.572 





平台轨道 高度400km，近圆轨道，倾角42°。轨道噪声1米。

GEO轨道 星下点经度120°。 

测量数据 采样率3秒，精度0.5角秒。 

定轨弧
长为25
分钟时 



 带有观测噪声的动力系统 

 需要用数学手段把各个历元的观测数据都关联到我们要估计的轨道及
其他参数 
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Observed Range Computed Range 

True Range = ??? 

X* 
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观测方程和动力学方程有一个是非线性的，则该系统即为非线性系
统。通常采用线性化处理。 

状态向量 
观测向量 
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 线性时变微分方程 
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 其解的形式为 

 Φ(t,ti) 是状态转移矩阵 (STM) ，将状态 x(ti) 映射到x(t) 
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Constant! 

Why? 






