
Genaue GNSS Positionierung erfordert die Aus-
wertung der präzisen Phasenmessungen, die Lö-
sung der Phasenmehrdeutigkeiten (Ambiguities) 
sowie eine Überprüfung der Trägerphase auf Pha-
sensprünge.

Die geschickte Nutzung der komplexen e-Funkti-
on umgeht diese Probleme.

Durch gleichzeitige Messung auf einer bekannten 
Basisstation und einer nur näherungsweise be-
kannten Roverstation können die Single-Diffe-
renzen gebildet werden, welche die Beobachtungen 
für die Ambiguity-Funktion bilden:

 
 
Störend sind hier die Mehrdeutigkeiten und der 
Uhrenfehler. Umgeformt lässt sich diese Differenz 
in die komplexe e-Funktion einsetzen:

 
 
Dabei entfällt der Ausdruck für die Phasenmehr-
deutigkeit und somit spielen auch die Phasen-
sprünge keine Rolle mehr. Zusätzlich lässt sich 
durch Betragbildung der Uhrenfehler eliminieren. 
Es ergibt sich daraus die Ambiguity-Funktion.

 
 
Durch Summierung über alle verfügbaren Single-
Differenzen ergibt sich im Falle der richtigen Ent-
fernung zum jeweiligen Satellit als Ergebnis die 
Satellitenanzahl. Der Ansatz ist dann, in einem 
Suchraum alle möglichen Positionen zu testen. 
Der Punkt, der dann mit dem Ergebnis der Ambi-
guity-Funktion möglichst nahe an der Satelliten-
anzahl liegt, ist dann die gesuchte Positionslösung:
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Folgende Grafik zeigt einen Schnitt durch einen 
mit Matlab berechneten Suchraum. Der dunkel-
rote Bereich in der Mitte zeigt die höchste Über-
einstimmung der Ambiguity-Funktion:
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