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01 – SatGen 软件简介 

使用多通道信号模拟器来验证和评估全球导航卫星系统 (GNSS) 的性能是所有测试方

法的核心原理。SatGen 软件为希望回放 GNSS 测试场景或实时生成信号的用户提供了一种

简单易用但功能强大的解决方案。 

SatGen v3 将允许用户要么指定一组完整的模拟参数, 在基带上创建 IQ 数据文件, 要么

定义场景参数以生成实时信号流到 LabSat RT 设备, 它将 RF 信息由数字信号转换成小于 1

秒延时的模拟信号。用户可以指定包含接收机动态，GPS 卫星简况，GPS 接收机信号以及

硬件简况的模拟参数。SatGen v3 提供准确且可重复的 RF 信号，较以前的 SatGen 版本快 3

倍。 

SatGen 非常适合有以下需求的应用： 

• 无法在其它基于硬件的信号发生器中找到的高度的灵活性。 

• 对模拟器进行自定义修改，以支持独特的测试需求的能力。 

• 对测试运行之间的一致性至关重要的高度重复性测试。 

SatGen 计算机配置需求   

与 SatGen v3 软件一同使用的台式机或者笔记本电脑的最低推荐规格：Intel® i5™ 4GB 

内存, 250GB 硬盘。 

操作系统：微软公司 64 位 Windows 7 系统，64 位 Windows 8 系统，USB 2.0 端口。 

Real Time 实时模式配置需求 

单星座：18 颗卫星 

单英特尔酷睿 i7 – 5960X (20 兆缓存，最高 3.50 GHz 主频) 至尊处理器——8 核 16 线

程。 

双星座： 22 颗卫星 

双英特尔至强 E5-2660 v3（25 兆缓存，2.60GHz 主频）处理器——20 核 40 线程。 
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程序简介 

SatGen v3 软件将以两种模式运行： 

• 演示模式：允许简短的演示——SatGen 软件可在没有安装安全 Dongle（加密

狗）的情况下正常运行 120 秒，以进行软件功能演示。 

• 操作模式：SatGen v3 将会以一个单星座、双星座或三星座版本运行，这取决

于插入的是哪一种安全 Dongle。由于 Dongle 不能被替换，用户要确保不会丢失

他们的 Dongle。这是至关重要的。更换 Dongle 将需要重新购买整个 SatGen v3

软件。 

• 实时（Real Time）模式：SatGen v3 的实时模式将允许用户以少于 1 秒的延时生

成一个流向 LabSat RT 设备的实时信号流。 

SatGen 软件自带以下配置： 

• SatGen v3 单星座版本 – 该版本允许数据轻松生成到 LabSat 场景文件中，以便

与 LabSat、LabSat 2 以及 LabSat 3 模拟器系统进行重放。软件将为 GPS L1 或

GLONASS L1 或 BeiDou B1 创建一个单星座场景文件。 

• SatGen v3 双星座版本 – 该版本允许数据轻松生成到 LabSat 场景文件中，以便

与 LabSat 模拟器系统的所有硬件版本进行回放。软件将以任意的双星座组合

或单星座的形式为 GPS L1，GLONASS L1 或 BeiDou B1 创建单星座或双星座文

件。 

• SatGen v3 三星座版本 – 该版本允许数据轻松生成到 LabSat 场景文件中，可使

用 LabSat 模拟器系统的所有硬件版本进行回放。软件将以任意的星座组合方

式为 GPS L1，GLONASS L1 或 BeiDou B1 创建三星座、双星座或者单星座文件。 

有四种用 SatGen v3 生成所需的轨迹数据的方法： 

1. Static Scenario (静态场景) – 使用内置 Google 地图搜索一个位置，或直接输入坐

标。 

2. Draw Route（绘制路径）– 使用使用内置 Google 地图绘制一个动态路径。 

3. Import File (导入文件) – 以下面的格式导入轨迹文件： 

a. Google 地球的 KML 文件； 

b. $ GGA 格式的 NMEA 文件； 

c. VBO 格式的 VBOX 文件。 
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4. User Defined （用户自定义） – 使用预定义示例或通过输入用户生成的指令来控

制输出文件的位置，速度和动态参数，用于创建一个轨迹。  
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02 – SatGen 系统操作 

SatGen v3 的图形用户界面（GUI）如下图所示。该图形用户界面将在启动时加载默认

值。使用 SatGen 进行场景创建有两个主要阶段。第一阶段是定义测试的轨迹，而第二阶

段是将该轨迹转换为可以在 LabSat 设备上进行回放的场景文件。该软件被设计为尽可能

的简单易用，它将需要安装该软件的计算机连接到互联网。这将使 Google 地图和 “Almanac 

（历书） “的详细信息能自动地下载。 

SatGen v3 的主屏幕被分为 3 个区域。主屏幕的左手边有主轨迹选择类型控制按钮。主

屏幕的中间是轨迹输入部分，位于右手边的第三部分有场景细节和场景设置部分。 

 

安全 Dongle即插即用设备 

SatGen v3 软件可用作演示或操作的产品。SatGen v3 演示版随时可用，并且在以演示

和熟悉为目的时，它将正常工作。演示版软件与没有插入安全 Dongle 的操作版软件完全

一样。该软件将会正常工作，只是它将仅能创建一个仅有 120 秒的持续时间的 LabSat 场

景。这是为了创建一个没有足够持续时间且不能用于任何的设备测试文件的演示场景。操

作版软件将可以创建需要的任意的持续时间的 LabSat 场景。 

SatGen v3 使用的 Dongle 有三种不同输出的版本： 

描述 瑞思捷编号 输出能力 可用的星座 
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SatGen v3 单星座 RLLSSGSW03-1 三个星座中的任意

一个星座场景文

件。 

GPS L1 

GLONASS L1 

BeiDou B1 

SatGen v3 双星座 RLLSSGSW03-2 三个星座中的任意

一个或者两个星座

场景文件。 

GPS L1 

GLONASS L1 

BeiDou B1 

SatGen v3 三星座 RLLSSGSW03-3 三个星座中任意一

个、两个或者三个

星座场景文件。 

GPS L1 

GLONASS L1 

BeiDou B1 

SatGen v3 实时 请联系当地 LabSat 

经销商 

启用 SatGen v3 中的

实时功能，允许将

实时信号流发送到

LabSat RT 设备。 

GPS L1 

GLONASS L1 

BeiDou B1 

 

软件将会识别 USB 接口的 Dongle 并且会显示下面的状态之一： 

• SatGen (版本编码) – No dongle detected – Demo Version limited to 120 s. (Dongle——限

制为 120 秒的演示版本) 

• SatGen (版本编码) – Single, Dual or Triple constellation. (单星座、双星座或者三星座) 

• SatGen (版本编码) – xxxxx constellation – Real Time (xxxxx 星座-实时版本) 

该软件 Dongle 一旦插入到 USB 端口将会自动安装，并将通过显示一个红灯来表示已

被正确地安装。 

为正常运行，请确保在启动 SatGen 软件之前已安装了安全 Dongle，并且能被 PC 识

别。在第一次安装 Dongle 的时候，请确保您的计算机已连接到互联网。这将允许为您的

安全狗自动下载相关的驱动程序。 
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03 – SatGen 输出文件格式 

SatGen v3 能够以以下六种格式输出定义的场景： 

• LabSat – 当用户选择此输出格式时，软件将会生成一个 “.bin “格式的文件。该

文件可与瑞思捷 LabSat（LabSat 1）硬件版本兼容并能回放创建的场景。该文

件类型只包含 1 bit 用于 GPS 的 IF 数据。 

• LabSat 2 – 当用户选择此输出格式时，软件将会生成一个 “.ls2 “格式的文件。该

文件可与瑞思捷 LabSat 2 硬件版本兼容并能回放创建的场景。该文件类型由

I&Q 格式的数据组成。 

• LabSat 3 – 当用户选择此输出格式时，软件将会生成一个 “.ls3 “格式的文件。该

文件可与瑞思捷 LabSat 3 硬件版本兼容并能回放创建的场景。该文件类型由

I&Q 格式的数据组成。LabSat 3 场景是为一个包含许多.ls3 文件的文件夹生成

的，其中每个文件为 2 GB 或小于 2 GB。 

• NMEA File – 当选择此输出格式时，将会生成一个 “.txt “文件。该文件包含 NMEA

字符串中所有的场景细节，如果需要的话，这个文件也可被加载回 SatGen 软

件中，并以一个可替代的格式重新生成。 

• Real Time – Current Time – 当选择此输出格式时，定义的场景将会以一个数字信

号流输出到连接的 LabSat RT 设备。该 LabSat RT 设备将向上转换该数字信号流

为一个小于 1 秒延时的模拟信号流，并输出一个具有当前时间以及日期的 RF

信号。 

• Real Time – User Time – 当选择此输出格式时，定义的场景将会以一个数字信号

流输出到连接的 LabSat RT 设备。该 LabSat RT 设备将向上转换该数字信号流到

一个模拟信号流，并输出一个用户自定义的时间与日期的 RF 信号。 
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04 – SatGen 动态场景创建 

绘制路径 

要创建动态路径，请单击‘Draw route(绘制路径)’按钮。新窗口允许您在地图上快速而准

确的绘制出一条路线。通过在‘Search（搜索）’框中插入位置描述，可以在 Google 地图上

找到任何位置。接下来，您就可以通过依次在该地图上单击来轻松插入一个路径。通过使

用普通的 Google 地图指令，可以放大或缩小地图以获得额外的精确度。可以选择使用数

字地图、地形图或者卫星照片地图，并可通过单击相关命令对路径进行编辑或者清除。 

 

通过在 Google 地图上依次单击绘制所需路径，然后该路径可被保存为一个 KML 文

件。通过单击‘OK（确认）’按钮，绘制的路径会自动插入到软件中，并准备好加工成为场

景文件。 

然后，软件将在‘Scenario Details (场景详细信息)’屏幕中通过以米为单位的‘Position（位

置）’（x, y）和以千米每小时以及时间为单位的‘Speed profile（速度曲线）’的信息显示来展

现绘制的路径。 

场景设置 

在“Scenario Settings (方案设置)”部分中，勾选“More(更多)”的复选框，以进一步显示设

置。可以很容易地定义“Date of Simulation (模拟的日期)”和“UTC Time of Simulation (模拟的 UTC
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时间)”。选择的“Dynamics (动态)”将直接在“Scenario Details（场景详细信息）”屏幕上体现。

在“Dynamics (动态)”中选择“High (高)”, 最高速度将会是 300 Km/h，在“Dynamics (动态)”中选择

“Medium (中)”, 最高速度将会是 100 Km/h，在“Dynamics (动态)”中选择“Low (低)”, 最高速度将

会是 60 Km/h，在“Dynamics (动态)”中选择“User (用户自定义)”, 最高速度将由用户自己决

定。该软件将自动地平缓动态数据，以模拟在低速的情况下转弯。路径的“Update rate (更

新速率)”可以在 1 Hz 到 100 Hz 的范围内进行定义。这将定义由软件创建的路径的粒度。当

使用 GPS 接收机时，可以通过设置“Elevation mask （截至高度角）”，从而复制天线环境。

当树木、建筑等附近的障碍物反射或者暂时地模糊低海拔的卫星信号，该功能通常可以用

来提升 GPS 信号质量。提高“Elevation mask (截止高度角)”将导致 GPS 引擎忽略低于该角度

以下的所有卫星，同时也减少了接收到的卫星的总量，因此必须谨慎使用。因此，

“Elevation mask (截止高度角)”越大，所创建的场景文件中的卫星数量越少。通常情况下，

“Elevation mask (截止高度角)”应该设置为 5 度。 

 

选择“Automatic (自动)”或“Manual (手动)”对“Almanac (历书)”进行更新。要自动下载历书，

软件需要通过 PC 连接到互联网下载所需的相关历书。注意：北斗历书——

BDS_20140912_FakeAllSats.alm，包括所有未来的和当前的卫星，以复制用于全球测试的未

来的完整系统。 
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这些历书存放在位于计算机的“My Documents\SatGen\Almanacs”的旧历书文件夹中。

“Initial acquisition delay (初始获取延时)” 应设置为反应待测设备(DUT)获取信号并开始导航所

允许的静态时间。瑞思捷公司推荐设置一个 4 分钟的标准时间，可允许待测设备（DUT）

开始运行以及信号采集。应设置 “End delay(结束延时)” ，以允许接收机停止和保存待测设

备性能的任何文件。通常设置为 30 秒。 

用户动态输入 

 “Dynamics (动态)”设置允许四个动态的设置：低、中、高以及一个用户控制的输入界

面——用户动态输入界面（如下图所示）。 
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• Max Jerk rate (最大加加速度比率) ：它控制了 2 维（2D）水平平面中的加速度最

大的变化率，一个低的设置将允许缓慢地提高加速度，高的设置将会带来快速

的变化。 

• Max lat acc (最大横向加速度) ：最大横向加速度控制垂直与运动方向的最大加

速度。 

• Max long acc (最大纵向加速度)：最大纵向加速度控制最大加速度/最大速度方向

上的运动。 

• Max speed （最大速度）：最大速度控制场景所能达到的最大速度。 

• Max vertical jerk (最大垂直加加速度)：最大垂直加加速度率控制着垂直方向上加

速度的变化率。 

• Max vertical accel (最大垂直加速度)：最大加速度控制垂直方向上的加速度。 

LatGen v3 高度 

当建立一个定位方案时，GPS 接收机通常工作在以地球为中心地球位置固定的

（ECEF——地心地固）坐标中。然后，它使用给定的基准将这些数据转换成大地坐标—

—纬度、经度和高度。该基准为地球指定了一个最接近行星表面的扁球模型，忽略了所有

地形异常；可以选择不同的基准来最好的接近最终用户感兴趣的区域。SatGen v3 使用事

实上的世界大地测量系统（WGS84），该系统可在全球范围内使用。 

由 ECEF X、Y、Z 转换为大地纬度、经度和 WGS 84 基准面所确定的初始高度是理论扁

球面以上（或以下）的高度，而不是现实中行星的表面。为了更准确地表示真正的高度，

GPS 接收器将使用地球引力场的模型来参考平均海平面的高度（MSL）。世界各地有各种

模型可用于这些 MSL 的评估，使用越来越多的系数来得出更精确的估计。最常见的有

EGM 84、EGM 96 和 EGM 2008。您输入 SatGen 的任何高度都将被视为高于 MSL 的高度，在

仿真过程中，该高度将被添加到当前纬度和经度的大地水准面分离中，这是由 EGM84 大

地水准面模型估算的。当从包含$GGA 语句的 NMEA 文件生成模拟文件时，SatGen 不执行

任何大地水准面建模，而是使用 NMEA 0183 GGA 语句中提供的 MSL 以上的高度之外的大

地水准面分离。 

载噪比 

SatGen v3 允许为 GPS、GLONASS 以及 Beidou 信号设置所需的载噪比（C/No）。给

GPS 提供最大信号的载噪比设置是 51 dB-Hz，给 GLONASS 提供最大信号的载噪比设置是 

57 dB-Hz，给 BeiDou 提供最大信号的载噪比设置是 53 dB-Hz. 一些 GPS 引擎需要一些 dB 的

噪声才能锁定。GPS 的默认设置是 46 dB-Hz，GLONASS 的默认设置是 52 dB-Hz，BeiDou 的

默认设置是 48 dB-Hz。 也就是说增加 5 dB-Hz 的噪声就能获得最大信号。  
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单击“Create Scenario （创建场景）”按钮启动场景创建，选择上一节中描述的 LabSat 文

件格式。 
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05 – SatGen 导入文件 

SatGen v3 允许导入三种文件格式： 

• Load Google Earth KML file (加载 Google 地球 KML 文件) – KML 格式的 Google 地球文

件可以加载到 SatGen 软件。直接显示“Position (位置)” (x, y) 以及速度曲线。日

期、时间、动态、更新比率以及截至高度角可选择设置来满足用户的需求。 

• Load NMEA File (加载 NMEA 文件) – 格式为$ GGA 的 NMEA 文件可以加载到

SatGen 软件中。直接显示“Position (位置)” (x, y) 以及速度曲线。日期、时间、

（不可更改动态），更新比率以及截至高度角可选择设置来满足用户的需求。 

• Load VBOX File (加载 VBOX 文件) – Racelogic 的 VBOX 产品包括许多高规格的

GNSS 数据记录器，从 5 Hz 到 100 Hz 的 VBOX 文件在*.vbo 格式可以加载到

SatGen 软件中。直接显示“Position (位置)” (x, y) 以及速度曲线。日期、时间、

（不可更改动态），更新比率以及截至高度角可选择设置来满足用户的需求。 

要获得测试场景文件，请前往手册后面的示例部分。 

 

• Smooth NMEA Data (NMEA 数据平滑处理) – 必须在加载 NMEA 文件之前勾选该功

能。之后，它将对数据进行平滑处理，以在原始数据遇到噪声时提供更精确的
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表示形式。参见图 13: 红色的原始数据和蓝色的平滑数据。加载 NEMA 文件

后，将在 “Scenario details (场景详情)” 部分中显示。 

 

• Coarse interpolation for large KML files (对大型 KML 文件进行粗插补) – 超大的 KML

文件将会超过软件的内存限制，并且无法加载。如果发生这种情况，勾选这个

单选按钮，软件将会采用一个简略的内插方式减少软件所需分配的内存大小。 

• Use KML height as stop time (使用 KML 高度作为停止时间) – 手动将 KML 文件中包

含的高度更改为 0 以外的其他数字，然后它将在这个点上等待数秒。下面是一

个例子——手动编辑的 KML 文件，并且在第四个坐标点的高度上插入了一个 

“5” ，告诉这个场景在此处停止 5 秒。 

<coordinates>  

-0.9916250156269413,51.98945959664934,0 -

0.9918802675743399,51.98952017642391,0 

-0.9923099781755218,51.98903215409713,0 -

0.9919128854165971,51.98861506602104,5 

-0.9915889645878773,51.98806780389109,0 -

0.9913145889074515,51.98799885812851,0 

-0.9900068592684941,51.98829563659137,0 -

0.9892711073382832,51.98890250954216,0 

</coordinates> 
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06 – SatGen 静态场景创建 

如果您要创建一个简单的静止状态或静态场景，您只需要使用屏幕左侧的静态场景按

钮。 

 

通过单击‘Set position(设置位置)’按钮，您可以轻松地为您的静态场景选择位置。如果

静态位置已知，则在维度、经度以及高度（Height）部分插入该位置的详细信息。点击‘Set 

position (设置位置)’按钮，将会出现一个 Google 地图界面。在‘搜索’框中输入您所需的位置

的名字。例如，输入 London，UK，然后按搜索按钮。 

该地图将立即移动到英国伦敦，并将自动插入地图上该位置的经度和维度坐标。如果

需要，您可以通过使用标准 Google 控件来进行平移和缩放操作以及使用标准地图或者卫

星照片地图。通过单击所需的场景位置，该位置将会自动设置到软件中。单击‘OK（确

认）’按钮以加载该位置。然后，设置所需的‘Length of scenario(静态场景的长度)’（以小时、

分钟和秒为单位）。 

要得到一个基本的场景，设置场景的日期以及开始时间，如果 PC 连接已连接到互联

网， ‘Almanac（历书）’项中‘Automatic (自动)’下载将会被激活，然后点击‘Create scenario (创

建场景)’ 按钮。（关于‘Scenario Settings(场景设置)’部分的更多细节，请参考下面的动态场

景创建部分。）将‘LabSat details (LabSat 详细信息)’设置为所需的 LabSat 版本，如果您需要

更改文件的名称，请单击‘Output file (输出文件)’ 框中的‘Change(更改)’按钮。在‘File name (文
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件名)’中填写新的名称，单击‘Save(保存)’，然后点击“OK（确认）”。此时，软件将会创建

该场景文件。SatGen 进度条将显示进度和时间，直到文件完成。见下面的图片。 
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07 – SatGen 用户自定义 

用户自定义轨迹输入功能是所有场景输入方法中最通用的。通过建立一个简单的命令

列表，可以很容易地创建一个 轨迹。通过单击“Preview(预览)”按钮，“Scenario Details(场景

详细信息)”部分将显示预加载指令的输出。通过单击“Help(帮助)”按钮，将会显示指令定义

以及更新指令类型的完整说明。要开始的一种快速且简单的方法是通过单击“Examples（示

例）”按钮，加载在软件中加载的一个预定义示例。预定义用户指令列表涵盖了一系列受

欢迎的测试，它们可与 SatGen v3 生成测试文件并与 LabSat 设备联合来测试 GNSS 设备。 

可用指令 

 

已识别的用户指令详细信息以及用户提示和调试模式的详细信息可以在“Help (帮助)” 

按钮上获得。 

定义初始条件的指令 更新轨迹的指令 

Time=xxxxx.xx {从午夜开始以秒计

算的时间} 

Speed=xxx@yyym {在 yyy 米内将速度

该为 xxx} 
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Lat=+xxxx.xx {以度为单位的起点

纬度} 

Speed=xxx@yyys 在 yyy 秒内将速度改

变为 xxx 

Long=+xxxx.xx {以度为单位的起点

经度} 

Heading=+xxx@yyym 

 

{使用半径为 yyy 米

的圆弧，将方向改

为+（或者-）xxx

度。 

StartHeight=+xxxx.xx {以米为单位的起点

高度} 

Heading=+xxx@yyys {在 yyy 秒内，将方

向改为+（或-）xxx

度} 

StartHeading=xxx.xx {以度为单位的初始 

} 

Height=xxx@yyys {在 yyy 秒内将高度

调整到 xxx 米} 

Wait xxs {静止等待 xx 秒} Height=xxx@yyym {在 yyy 米内将高度

调整到 xxx 米} 

/ / wait xxs {以相同的速度以及

方向继续运动 xx 秒} 

如果您在加载超大文件时遇到内存容量问题，勾选“Reduce resolution for long scenarios 

(减少长场景分辨率)”的复选框。  

用户指令示例 

精选的预定义命令指令可被用户当作一组普通的应用来使用。列出来的任意示例都可

以很容易地进行修改，以满足用户的要求，并可保存起来供以后使用。 

用户指令示例文件 描述 

Acceleration 一个包含加速和减速轨迹的例子。 

Circle 简单的圆形轨迹。 
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Square 简单的直角轨迹。 

Figure of Eight 像“8”一样的轨迹图形。 

Airport take off 从跑道上起飞。 

Nouth Pole Circle 环绕北极圈，测试经度和纬度输出。 

South Pole Circle 环绕南极圈，测试经度和纬度输出。 

Equator Circle 环绕赤道，测试经度和纬度输出。 

Circle around a set point 改变经度以及纬度设置以盘旋移动 

Square with stops using repeat command 环绕正方形绕圈 

Rocket 基本火箭轨道 

Constant acceleration 标准的加速指令 
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08 – SatGen 实时文件创建 

SatGen v3 软件能生成一个到 LabSat RT 设备的实时信号流，该 LabSat RT 设备将在一秒

延时的范围内，把数字 RF 数据向上转换为模拟信号。 

Real Time 是 SatGen v3 中一种可用的输出格式。Real Time 功能有两种版本，一个版本

是允许用户为当前时间创建一个实时信号输出，另一个版本允许用户指定时间以及日期进

而创建一个实时信号输出。 

一旦用户使用 SatGen v3 的“绘制路径“、”静态场景“、”导入文件“或者是”用户自定义

“指定了它们想要的路径，就开始创建场景并选择”Real Time – User Time（实时-用户时间）

“或者”Real Time – Current Time “（实时-当前时间）。 

当输出格式被确认后，软件将准备开始信号输出，作为此过程中的一部分，用户必须

要接受权限。 

在接受权限后，软件将会打开一个控制窗口。 

 

• Status Indicator（状态指示灯） – 在启动模拟功能的时刻和时间同步的时刻，状

态指示器将会显示为黄色。当正在传输实时信号时，它将显示为绿色。如果出

现太多的卫星，该状态将会短暂的显示为红色，用以表示超载，同时会减少卫

星的数量，直至它能成功的进行传输。将会在状态中显示一个计数，以便用户

查看软件在模拟期间遭遇到过载事件的次数。 
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• Constellation Tabs （星座选项卡） – 在模拟过程中，根据被选星座的数量，将会

出现一个或两个星座选项卡。在该选项卡中，星座的每一颗独立的卫星将会显

示。 

• Attenuation Sliders （衰减滑动器） – 衰减滑动器可被连接起来，以给整个星座

提供相同水平的衰减，或者是用户可选择向其选择的单独的卫星添加衰减。 

• Satellite Limitation Controls （卫星限制控制） – 这些控制指令可通过使用 “标记盒 

“进行启用或者禁用。启用时，用户可以选择 “Automatic （自动） “或者” Manual

（手动） “操作。如果设置为自动，软件将尝试模拟尽可能多的可用卫星，直

到电脑达到 100%的 CPU 使用率。当设置为手动操作时，用户可为每个星座设

置最大数量的卫星。 

• Individual Satellite Control （单独的卫星控制） –  在使用模拟功能的时候，每一个

单独的卫星都有一个” 标记盒” ，用户可以在模拟期间使用这个 “标记盒 “来启

用以及禁用单个卫星。在星座标签上的” 标记盒 “将允许用户在模拟期间禁用

和启用整个星座。 

时钟同步 

在模拟时，SatGen 使用计算机内部时钟作为当前时间。为确保同步当前时间，可在

软件内部单独显示一个时间。这使得计算机时钟与基于 Web 的时间服务器同步。可以通

过鼠标右键单击时间显示进行进一步的控制。 
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09 – SatGen 示例数据文件 

示例 1 – Google KML动态场景 

本示例是使用一个预先记录的 KML 文件来定义一个动态路径： 

1. 单击 SatGen v3 主界面的 “Import File（导入文件）” 按钮。 

2. 单击 “Load Google Earth KML File(加载 Google 地球 KML 文件)  ” 按钮。 

3. 选择位于 “My Documents\SatGen\Examples” 中的 KML 文件——City_London_Cab。 

4. 单击文件选择窗口中的 “Open （打开）” ，文件将会自动加载到软件中。 

5. 选择模拟所需的日期并输入 UTC 时间。 

6. 检查正确的 “Almanac (历书)” 是否存在。 

7. 单击 “Create (创建)” 按钮，选择 LabSat 系统文件名。 

8. 单击 “OK (确认)” 按钮以创建您所需的场景。 
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示例 2 – NMEA动态场景 

1. 本示例是使用一个预先记录的 NMEA 文件来定义一个动态路径： 

2. 单击 SatGen v3 主界面的 “Import File（导入文件）” 按钮。 

3. 单击 “Load NMEA File (加载 NMEA 文件)” 按钮。 

4. 选择位于 “My Documents\SatGen\Examples” 中的 NMEA 文件——

Vesuvius_rim_NMEA。 

5. 单击文件选择窗口中的 “Open （打开）” ，文件将会自动加载到软件中。 

6. 选择模拟所需的日期并输入 UTC 时间。 

7. 检查正确的 “Almanac (历书)” 是否存在。 

8. 单击 “Create (创建)” 按钮，选择 LabSat 系统文件名。 

9. 单击 “OK (确认)” 按钮以创建您所需的场景。 
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示例 3 – VBOX VBO 动态场景 

本示例是使用一个预先记录的 VBOX VBO 文件来定义一个动态路径： 

1. 单击 SatGen v3 主界面的 “Import File（导入文件）” 按钮。 

2. 单击 “Load VBOX File (加载 VBOX 文件)” 按钮。 

3. 选择位于 “My Documents\SatGen\Examples” 中的 VBOX 文件——F430-Carolina.vbo。 

4. 单击文件选择窗口中的 “Open （打开）” ，文件将会自动加载到软件中。 

5. 选择模拟所需的日期并输入 UTC 时间。 

6. 检查正确的 “Almanac (历书)” 是否存在。 

7. 单击 “Create (创建)” 按钮，选择 LabSat 系统文件名。 

8. 单击 “OK (确认)” 按钮以创建您所需的场景。 
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10 – SatGen 附录 

GGA NMEA格式 

使用一个 GGA NMEA 格式的文本信息定义动态图形文件。GGA 格式如下所示。如果它

存在于该 NMEA 输入文件中，SatGen 将正确地处理 UTC 零点交替事件（23：59：59 到 00：

00：00）。 

GGA NMEA 格式定义 

$--GGA,hhmmss.ss,llll.ll,a,yyyyy.yy,a,x,xx,x.x,x.x,M,x.x,xxx*hh<CR><LF> 

hhmmss.ss——该位置的 UTC 时间（时：分：秒） 

lll.ll,a——纬度-北/南 

yyyyy.yy,a——经度-东/西 

x——GPS 状态——不应为一个空白字段。 

 0 – 定位不可用或无效。 

 1 – GPS SPS 模式，定位有效。 

 2 – 差分 GPS SPS 模式，定位有效。 

 3 – GPS PPS 模式，定位有效。 

 4 – 载波相位动态实时差分（RTK）模式。卫星系统用于 RTK 模式时，固定解值。 

 5 – 浮点 RTK 解。卫星系统用于 RTK 模式时，浮点解值。 

 6 – 评估（航位推算）模式。 

 7 – 人工输入模式。 

 8 – 模拟模式。 

xx – 正在使用卫星的数量（00-12）——可能与视野范围内的卫星数量不一致。 

x.x – HDOP 值 

x.x,M – 高度，平均海平面(大地水准面)，米 
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x.x,M – 大地水准面间距：WGS-84 坐标（地球椭球体表面）与平均海平面（大地水准面）

的差异。符号 “-” 代表着平均海平面低于 WGS-84 坐标（椭球体表面）。 

x.x – DGPS 数据间隔时间 

从最后一次 SC104 类型 1 或类型 9 更新，以秒计算的时间。当 DGPS 信号未使用时为空字

段。 

xxxx – DGPS 基准站的 ID 代码，0000-1023。 
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GGA数据文件示例 

$GPGGA,212331.00,3902.9511,N,10451.2682,W,8,00,0.0,2057.8,M,-15.5,M,,*68 

$GPGGA,212332.00,3902.9531,N,10451.2694,W,8,00,0.0,2058.6,M,-15.5,M,,*6F 

$GPGGA,212333.00,3902.9548,N,10451.2718,W,8,00,0.0,2059.0,M,-15.5,M,,*62 

$GPGGA,212334.00,3902.9559,N,10451.2750,W,8,00,0.0,2059.0,M,-15.5,M,,*69 

$GPGGA,212335.00,3902.9565,N,10451.2786,W,8,00,0.0,2059.0,M,-15.5,M,,*6C 
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