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Зачастую приемники навигационного сигнала делают на базе ПЛИС 

для обеспечения параллельной обработки данных, но это накладывает 

дополнительные ограничения на быстродействие, потребляемую мощность 

и другие параметры устройства. Для эффективности и расширения 

диапазона потребительских качеств данных устройств реализация 

необходимого функционала в виде законченной микросхемы (ИМС) может 

обладать существенными преимуществами. 

В состав типичного навигационного приемника входят антенна, 

аналоговая часть, отвечающая за обработку ВЧ сигналов, модуль поиска 

сигналов, модули слежения за спутниками, а также модуль вычисления 

навигационного решения. На рисунке 1 приведена структура такого 

навигационного приемника. 

Как показано в [1], при проектировании специализированных 

микросхем вместо ПЛИС удается повысить производительность, а также 

существенно уменьшить энергопотребление, что особенно важно при 

разработке устройств с автономным питанием. 

В докладе рассматривается разработка цифровой ИМС, реализующей 

основной функционал приёмника, требующий обработки данных в режиме 

реального времени. При использовании этого решения весь приёмник 

может быть построен фактически на трёх ИМС: аналогового Front-End, 

цифровой ИМС, обрабатывающей его выходные сигналы, и процессора, 
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осуществляющего управление слежением и финальное решение 

навигационной задачи. 

 
Рисунок 1 - Структура навигационного приемника 

 

В режиме слежения на вход ИМС будут подаваться значения 

навигационного сигнала в виде выборок с выхода АЦП Front-End, которые 

будут распределяться по всем модулям слежения. При накоплении 

достаточного количества данных для вычислений модуль посылает запрос 

прерывания процессору, по которому тот формирует необходимые 

корректирующие величины и записывает их в регистры модуля слежения, а 

также фиксирует результаты работы модуля в виде временных задержек 

сигналов навигационных спутников. Для соединения отдельных модулей 

будет использоваться интерфейс стандарта AMBA AXI [2]. Для 

взаимодействия с внешними блоками в составе устройства предполагается 

использование интерфейса SPI. 

Для разработки топологии описываемой ИМС будет применяться 

САПР OpenLane [3], позволяющая обеспечить практический полный цикл 

разработки. Проект планируется реализовать на базе открытой библиотеки 

топологических элементов SKY130 компании SkyWater с проектными 

нормативами технологии 130 нм. 
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