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信息技术 实时定位
多源融合定位数据接口

1 范围

本标准规定了多源融合定位系统中的定位引擎接口与参数定义。
本标准适用于通过多个子定位引擎根据融合策略进行多源融合定位的实时定位系统设计、开发和

应用。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

GB/T16831—2013 基于坐标的地理点位置标准表示法

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1
智能终端 smartterminal
具有嵌入式软硬件系统、面向个人消费市场的终端产品。

3.2
实时定位终端 real-timepositioningterminal
依附于资产(物品、人体等)目标上的位置信号采集与发送的智能终端。
注:实时定位终端发送包括资产唯一标识的信息,并可提供终端所处环境(如可接收到的 Wi-Fi信号)的多种状态

信息。

3.3
定位引擎 positioningengine
计算实时定位终端位置的软件或组件。

3.4
融合定位引擎 fusionpositioningengine
将多个子定位引擎的结果根据融合算法进行最优估计,以获得更佳定位结果的模块。
注:例如融合 Wi-Fi子定位引擎和PDR子定位引擎的融合定位引擎。

3.5
子定位引擎 sub-positioningengine
能够独立提供定位结果的定位引擎。

3.6
异步调用 asynchronouscall
一个可以无需等待被调用函数的返回值就让操作继续进行的方法。
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