
基于有色噪声的序贯平差
赵长胜

徐州师范大学测绘学院

摘要：推导基于有色噪声的观测量序贯最小二乘平差及其精度估计，并证明这种方法与整体平差和静态滤波具有相同的平差结

果。通过算例表明，推导的公式正确有效和实用。
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观测量的序贯平差问题，也是静态滤波问题。文L2的协因数矩阵为

献[  1  ]  采用观测量求差的方法解决了具有相关观测    .，Q  ，2    21  1，  Q.：

量的序贯半差J司题。本文在此基础上进一步讨论  Q22 2 L - Q21QlliJ l，10-- II    l=

.、Jk____一一    一j，‘l̂r‘二-一    一

  ’：二’：：一一.̈ .    一，  .    D.，  -Q..D，i'Q，.    （6）

    阪MH则l廿J量L 'jjjtJ网组L1，L2  ，具咧枷则力7巨为    一【 ，̂  ，  ，  。一  ，.

    Li =B， x +A， 1    ⋯     ～ ==： ： 1  =.orilic.hf； z： ∑ ..̂ 々 。 卜 。 ， ..

    ，  一日 l， l̂ f    k 1/    平口玉/、u，一zn.b～Ywu～～zt'rTJr左’j只}‘左；口不/=，

    上    ￡ —— Z O    V    ， n-， l一 1n、 一-， n Jrl—i，  、    ，lD-，1一l T    ，1、

    若按序贯平差方法进行平差，第二次平差时的
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    X=（B2Q22l B2+ Qxl  ）-1  （BTQ22'  L2+ QxlX）=

L.、L2为相关观测量。
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    1）  整体平差结果：宕= [0. 015 2. 398  1.188    0.428]  ’。
_0.481]T。    由于两组观测值相关，其互协因数矩阵Q21≠
    2）  顾及有色噪声的等价变换法序贯平差。    O。因此需要按式（3）  对第2组观测方程和协因数
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值为第一组，后8个观测值为第2组。第一组单独  阵为
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    通过比较整体平差和等价变换法序贯平差结  用，其平差结果要带有一定的误差，其误差大小与
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