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GLOBALAS NAVIGACIJAS SATELITU
SISTEMAS APRAKSTS.

Globalas navigacijas satelitu sistema (GNSS) ir
satelitu tikls, kas raida augstas frekvences radio
signalus, kuri satur informaciju par precizu laiku un
distanci un ta var tikt uztverta ar uztveréju, kas lau;
lietotajam ar augstu precizitati noteikt ta atrasanas
vietu jebkura zemeslodes punkta.

System GPS GLONASS COMPASS Galileo
Political Entity United States  Russia China European Union
Coding COMA FDMA/CDMA COMA COMA
Number At least 24 3 5 geostationary, 2 test bed satellites in orbit,
of Satellites orbit satellites 0 medium 22 operational satellites
Earth orbit satellites budgeted
Status Operational  Operational, COMA 10 satelltes operational, In preparation
in preparation 25 additional

satellites planned

Figure 2: Comparison of GNSS Systems (Credit: Wikipedia)
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GNSS MERIJUMU PRECIZETATI
IETEKMEJOSIE FAKTORI.

« klGdas satelitu aparatiras darbiba un izmainas satelitu orbitas;

- radiosignala izplatiSanas klGdas (atmosféras ietekme un daudzkanalu
(Multipath) izplatisanas);

« kltdas lietotaja aparaturas darbiba;

« satelitu stavokla izraisitas kludas (geometriskais faktors).
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Kladu avotu lielumi.

Kliadu avotu hielumi

Kladas avots

Abszoliata ietekme

Satelitu orbitas

2 lidz 50 metn

Satelita pulkstenis

2 lidz 100 metn

Jonosferas 1etekme

0.5 lidz un vairak par 100 metriem

Troposferas 1etekme

0.01 lidz 0.5 metriem

Signila koda atstarosanas efekts

Ietekme metros

Signila fazes atstaroSanas efekts

Ietekme milimetros, centimetros

Antenas uztverianas klGdas

Ietekme milimetros, centimetros

Kladu lielumi

Kladas avots Absoliti 1etekme E.elativa ietekme

Satelita orbita 2 lidz 50 metn 0,1 Iidz 2 ppm

Satelita pulkstena klada 2 lidz 100 metri 0 ppm

Jonosferas 1etekme 0.5 lidz 100 metriem un 1 lidz 50 ppm
vairak

Troposféra 0.001 lidz 0.5 metriem 0 lidz 3 ppm

Atstarosanas 1etekme kods | metros Metros

AtstaroSanas fazes ieteme | Milimetri, centimetni

Milimetr1, centimetri

Antenas kladas Milimetr1, centimetn

Milimetr, centimetr:




GNSS meérijumu metodes.

GNSS sistémas galvenokart tiek izmantotas divas mérijjumu metodes:
« koda pseidoattalumu mérijumi;
* nesoSas frekvences fazes mérijumi.

Pseudo range (code observation)
the measure of the transit time from [

satellite to receiver using correlation L 6,
between received and replicated
signal (the time is coded in signal)
absolute positioning with accuracy

of a few meters. [ ntenna
A I e g AR
b » L e e | ‘-','JU.MJ~’-J”.
Carrier phase (phase observation) ® - sh A A 1
the measure of the phase difference | e signai replica  raceiver clock

clock, Tr - »
4

btw. received and replicated carrier ‘
frequency mm level of relative
positioning



Koda pseidoattalumu merijumi.

Pseidoattalums ir distances starp satelitu un uztvéréju meéerijums.
Attalums tiek noteikts mérot laiku, kads ir bijis nepiecieSams signala
parraidei no satelita lidz uztvéréjam.

Onpenenerne MecTononoxeHua e cucreme GPS



Nesosas frekvences fazes merijumi.

Nesosas frekvences fazes mérijjumos tiek salidzinata no
satelita uztverta signala faze attieciba pret uztvéréja
generéto signala fazi uztverSanas bridi. Mérijjumu gaita tiek
veikta uztvéréja generétas fazes nobide, lai varétu sekot
uztvertajai fazei.

NnPUH



GNSS merijumu precizitates paaugstinasanas

metodes.

Diferenciala pozicionéSana
Relativa pozicionésana
Statiska relativa pozicionéSana
Kinematiska relativa pozicionésana
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Diferenciala pozicionésana.

DGPS metodes pielietoSana lauj izslégt savstarpégji saistitas kltidas
starp diviem vai vairakiem uztvéréjiem, kuru redzamiba ir vieni un tie
pasi sateltti.

DIFFERENTIAL GPS POSITIONING

REMOTE
KNOWN POSITION CORRECTED POSITION

P HOANA, 10f32



Relativa pozicionésana.

Relativaja pozicionésana tiek izmantoti nesosas frekvences fazes
mérijumi atbalsta stacija un roveri. Geodéziskajiem mérijjumiem
nepiecieSama precizitate ir sasniedzama tikai ar relativas
pozicionéSanas metodi.

DATA TO SV

DATA FROMSY
DATA FROMSY

CONTROL STATION RECEIVER
GPS CONTROL

P M D 851554




Statiska relativa pozicionésana.

Veicot statiskas relativas pozicionéSanas vienas bazes vektora
meéerijjumus starp diviem punktiem Siem abiem punktiem jabat
nekustigiem visa mérijjumu gaita.

\wj

RS

Static Relative Positioning



Kinematiska relativa pozicionésanas.
Statiskaja relativaja pozicionésana ir
pienemts, ka abi uztveréji mérijumu laika ir
nekustigi, taCcu kinematiskaja
pozicionéSana uztvérgjs A, kursS atrodas
pozicija ar precizi zinamam koordinatam (4
(bazes stacija) ir nekustigs, bet uztveregjs
B, kura koordinatas ir janosaka (roveris)
parvietojas un ta pozicija ir janosaka
patvaligam epoham.




Latvijas GNSS atbalstsistemas.

Lal bltu iespéjams veikt augstas precizitates mérijjumus,
izmantojot  diferencialas  pozicionéSanas  metodi,
nepiecieSams izveidot atbalsta bazes staciju vai sSadu
atbalsta staciju tiklu, attieciba pret kuru lietotajam batu
iesp€jama savas pozicijas korigésana.

‘®

European Position Determination System:
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GNSS bazes staciju sistéma sastav no 25 bazes
stacijam jeb GNSS uztvérgjiem, kas darbojas
nepartraukta rezima (365 dienas gada), uzkrajot
uztvertos [signalu] datus un izplatot tos lietotajiem
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EUPOS®-RIGA European Position

Determination System

EUPOS-RIGA ir Rigas pasvaldibai piedeross Globalas Navigacijas Satelitu

Sistémas (GNSS) pastavigo bazes staciju tikls, kas aprékina GNSS signalu
korekcijas augstas precizitates geodéziskajiem mérijjumiem Rigas pilséta un
tas apkartné.
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Paldies par uzmanibu!




