GPS - Zakladni pojmy
Prehled casto poZivanych pojmi z oblasti GPS.

Accuracy

Stupen odchylky mezi spravnou a GPS pfistrojem urcenou polohou, ¢asem a
rychlosti.Pfesnost radionavigacniho systému je obvykle prezentovana jako statisticka
veli¢ina a je charakterizovdna nasledujicim :

o Predictable - pfesnost pozice oproti namalovanému grafu. Oba musi byt pofizeny
ve stejném datu.

o Repeatable - presnost, se kterou se uzivatel systému vrati na pozici zmérenou
jindy stejnym navigacnim pfistrojem.

o Relative - pfesnost v porovnani s mérenim jinym navigacnim pfistrojem ve
stejném Case.

Analog

Typ prenosu charakterizovany proménnou délkou viny reprezentujici informaci, na rozdil
od digitalniho prenosu. Pro laiky digitdIni = bez rucicek, analogovy = s rucickami, i kdyz
zrovna u hodinek to neni pravidlo. V pocitacové branzi se pocita¢ bavi s modemem
digitdlné a modem konvertuje signal na analogovy a posila ho do telefonni sité.

Application software

Pocitacovy program, vykonavajici na daném operacnim systému pro uzivatele
specializované Ulohy. Napf. textovy nebo tabulkovy procesor, v naSem pripadé SW, ktery
zprostredkovava komunikaci mezi PC a GPS a zobrazuje vysledky.

Automatic Vehicle Location (AVL)

Systém, ktery lokalizuje pozici vozidla. Napriklad v USA je to pridruzena vlastnost
mobilnich telefond, respektive cellularnich siti. U nds podobné funguje systém
vyhledavani ukradenych vozidel, ktera maji zabudovan vysilac (s GPS to samozrejmé
nemad nic spole¢ného).

Availability

Charakterizuje v procentech ¢as, po ktery je mozno pfijimat signdl. U GPS se blizi 100%, u
mobilnich telefon{ je uz horsi. Zalezi na fyzikalnich vlastnostech prostredi a technickém
vybaveni pfistroje.

Bandwidth
Sitka frekvencéniho pasma vyuzitelnd pro signal. Cim sSirsi pasmo, tim vice informaci
prenese.

Block LILIIR,IIF satelites

Vyvojova rada satelit(. Block | byly prvni prototypy satelitl z roku 1978, Block Il jsou
satelity, zajistujici GPS od roku 1995, Block IIR jsou vymeénné satelity a Block IIF je
nasledujici generace satelitd.

C/A code

Je to kéd, modulovany na GPS L1 signalu. Tento kéd je sekvence 1023 pseudonahodné
generovanych binarnich dvoufdzovych modulaci na nosné GPS signalu na frekvenci 1.023
MHz opakovanych kazdou 1ms. Je také znam jako "civilian code".

Carrier
R&diova vina s konstantnim parametrem, jako je frekvence, amplituda nebo faze.
"Nosna".



Carrier-aided tracking
Strategie pribéhu signalu, ktery pouziva nosna GPS k dosazeni presného uzamdceni
pseudondhodného kédu.

Carrier frequency
Frekvence nemodulovaného vystupu z radiového vysilace (frekvence nosné). Pro GPS L1
signal je to 1575.42 MHz.

Carrier phase
Zdakladni takt L1 nebo L2 GPS nosné.

CDMA
Code Division Multiple Access (viz dale).

Channel
Frekvence vyhrazend pro vysilani z jednoho zdroje (GPS satelitu).

Chip
Cas, ktery trva vyslani jedné 0 nebo 1.

Chip rate
Pocet "CHIPO" za sekundu. Priklad, C/A kdd mé& 1.023 MHz.

Circular error probable - CEP
Uhel, ve kterém je 50% pravdépodobnost lokalizace.

Clock bias
Rozdil mezi ¢asem na hodindch a univerzalnim presnym Casem.

Clock offset
Konstantni rozdil ¢teni ¢asu mezi dvéma hodinami (pfistroj).

Code division multiple access (CDMA)
Metoda sdileni frekvence kde mnoho radii pouzivéa stejnou frekvenci ale unikatni kéd. GPS
pouzivd CDMA technologii se Zlatym kédem.

Code phase GPS
Rozdéleni GPS na zakladé C/A kédu.

Control segment
Svétova sit monitorovacich a kontrolnich stanovist GPS, ktera sleduji presnou polohu
satelitd a presnost jejich hodin.

Cycle slip
Preruseni nosné.

Data message
Zpréava, ktera obsahuje pozici satelitu, korekci hodin a informace o okolnich satelitech.

Differential positioning - DGPS
Technika, ktera se pouziva ke zpresnéni vysledkl. Ke zpresnéni polohy se pouziva signalu
z dalSich DGPS pristroju, které operuji v dané oblasti a sleduji stejné satelity.

Dilution of precision - DOP
Popis, s jakou presnosti mlzeme u pristroje pocitat.



Standardni terminy pro GPS

GDOP - Geometrickd (3 koordinaty plus rozdil hodin)
PDOP - Pozi¢ni (3 koordinaty)

HDOP - Horizontdlni (2 koordinaty)

VDOP - VertikdIni (pouze vyska)

TDOP - Cas (pouze &as)

RDOP - Relativni (60-ti sekundovy takt)
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Distance root mean square (drms)
Strfedni hodnota odchylky od spravné pozice zmérena nékolika pfistroji. V GPS 2drms je
Uhel, ktery obsahuje 95% zmérenych velicin.

Dithering
DoD proces, ktery pridava presnost do GPS signdlu a zmirnénuje SA (Selective
Avaiability).

Doppler-aiding
Strategie prenosu signalu, ktera vyuziva Doppleriv jev k jemnéjsimu sledovani signalu
GPS. Dovoluje vétsi presnost méreni rychlosti a pozice.

Doppler shift

Zména frekvence signalu vzhledem k rychlosti a sméru, jakymi se pohybuji vysilac¢ a
prijimac vaci sobé. Nejjednodussi ovéreni je poslouchat zvuk auta, které vas miji rychle a
blizko.

Earth-centered earth-fixed - ECEF
Kartézsky souradnicovy systém, kde X je vzddlenost od nultého poledniku (Greenwich).
Vektory rotuji spolu se zemi.

Elevation
Madmorskd vyska.

Elevation mask angle
Uhel pod satelitem, kde satelit nem{ze byt sledovan. Normalné byva 15 stupnd.

Ephemeris
Vycet presnych pozic nebeskych objektl jako funkce ¢asu. Pouziva se "Broascast
ephemeris" nebo "Precise ephemeris".

Epoch
Mér¥ici interval nebo frekvence dat, v nasem pripadé 15 sekund.

Fast switching channel

Jednokanalovy pfistroj, ktery rychle prepina v celém rozsahu kanal a mdze tak sledovat
velky pocet satelitd. "Fast" znamena, Ze ¢as na zpracovani dat jednoho kanalu je mezi 2-5
ms.

Geodetic datum
Matematicky model, popisujici kazdou ¢ast geoidu. Je definovan jako elipsoid a relace
mezi nim a bodem na topografickém povrchu, zavedeném jako zdroj dat.

GNSS

Global navigation satellite systém - Organizacni koncept Evropského systému, ktery by
meél spolupracovat s GPS, GLONASS a dalSimi druzicovymi a pozemnimi segmenty, které
podporuji vSechny formy navigace.



GPS IDC-200
GPS Interface Control Document, vlddni dokument, ktery obsahuje plny technicky popis
propojeni mezi satelity a uzivateli.

Handover word
Slovo v relaci, kterou pfijima GPS a které obsahuje synchroniza¢ni informace pro prevod
mezi C/A kédem a P-kédem.

Interface
Zarizeni, které umoznuje propojit GPS s dalsimi pristroji vyuzivajicimi jeho dat.

lonosphere
Cast atmosféry ve vySce mezi 130 a 195 km.

Kalman filter
Pocitacova metoda pouzivana ke sledovani ¢asové proménného signalu v nosné.

L-band
Skupina radiovych frekvenci mezi 390MHz a 1550MHz.

L1 signal
Primarni L-band signal posilany kazdym GPS satelitem. Frekvence 1572.42 MHz,
modulace s C/A kédem, P-kédem a navigacnimi daty.

L2 signal
Sekundarni L-band signél. Frekvence 1227.60 MHz, modulace s P-kédem a naviga¢nimi
daty.

MDT
Mobile Data Terminal - pristroj zabudovany do vozidla s obrazovkou a uzivatelskym
rozhranim.

Multichannel receiver
Prijimac¢ s moznosti kontinualniho prijmu vice kanald najednou. Lepsi nez jednokanalovy.

NAD-83
North American Datum, 1983. Viz geodetic datum.

NAV message
1500 bitovy navigacni kéd vysilany z kazdého satelitu rychlosti 50bps (bitl za sekundu)
na L1 a L2 nosné.

P-code

Zpresnujici kéd GPS signalu, pouzivany vojaky. Je to dlouha sekvence pseudondhodnych
binarnich &isel na nosné GPS s frekvenci 10.23MHz, které se opakuji kazdych 267 dni.
Kazdy jednotydeni segment kédu je unikatni pro jeden satelit a je tydné prestavovan.

Phase lock

Technika, pouzivana ke zfazovani dvou signall a sice prijimaného s druzice a
generovaného referencniho signalu. Pomoci zjiSténého rozdilu se pak opravi hodiny na
prijimaci.

Precise Positioning Service (PPS)
Vysoce presné GPS prijimace pouzivaji zdvojeny P-kéd.



Pseudolite (Pseudo-satellite)
Pozemni diferencni GPS, které generuji stejny signal jako druzice. Lze je pouzit k méreni
vzdalenosti.

PRN - pseudorandom noise
Skvence 1 a 0, kterd je pseudondhodné generovéna. Kzdy satelit mé vlastni unikatni PRN
C/A a P kéd.

Relative navigation
Relativni navigace. Pouzivaji se signaly ze zdrojl, umisténych na pohybujicich se
vozidlech nebo lodich a naviguje se v zavislosti na poloze téchto zdroja.

Reliability
Pravdépodobnost ziskani Gdajd bez chyb.

RINEX
Receiver INdependent EXchange format - Popis signalu, ktery obsahuje Cas, fazi a vinové
pasmo.

Satellite constellation
Pozice satelitd ve vesmiru. GPS pouziva Sest obéznych drah se ¢tyfmi satelity na kazdé,
GLONAS pouziva tfi orbitédIni drdhy s osmi satelity na kazdé z nich.

Selective Avaiability (SA)

Programek, ktery znepresriuje vysledky méreni polohy pro neregistrované GPS prijimace
(bézné komerc¢ni amatérské). Preci néjakej Jouza z Kfenova nebude mit na svém GPS
stejné presny Udaj jako nas pan Admiral na letadlové lodi, ze?

Spread spectrum

GPS signal ma Siroké pasmo a nizky vykon (-160dBW). Signél je modulovan s PRN kédem
a to dovoluje zvétsit rozlisitelnost prijimaného signdlu a proto mlze pfrijimac prijimat
signaly ze satelitd jednoznacné a nedochazi k preslechiim.

Spherical Error Probable (SEP)
Tridimenzionalni analogie CEP.

Squaring Type channel
K pfenosu vyuzivd druhou harmonickou nosné, ktera neni kédovana.

Standard positioning service (SPS)
Normalni "civilni" presnost, kterd zarucuje odchylku ne vétsi nez 100 metrd po 95% ¢asu
(2 drms).

Static positioning
Vyhledavani pozice dle signalu z pozemnich stacionarnich vysilacd.

Universal time coordinated 3
Vysoce presny Cas poskytovany U.S.Naval Observatory. Cas GPS je s nim v relaci
sefizovan a rozdil ¢asl nedini vic nez nékoli sekund.

User range accuracy (URA)
Cyba, vzniklad na inidividudlnim zdroji. Nevztahuje se k zadnému jinému moznému zdroji
chyb. Po prevodu na spolecné jednotky je pozadovano, aby tato chyba byla mensi nez 10.

World geodetic system
Svétova geodeticka soustava.



WGS-84
Matematicky geodeticky model zemského elipsoidu pouzivany od ledna 1987.

X-ray
Rentgenové paprsky. S tematem to sice nesouvisi, ale potfeboval jsem vyplnit polozku
tabulky.

Y-code
Zakryptovana verze P-kédu.

Zero
Nula, psano 0.



