GPS
globální polohový systém

- navigační systém, kterým určujeme svou polohu na zemském povrchu a v přilehlém  prostou

historie


- původně to byl vojenský systém (vyvíjel se od roku 1973)


- počátkem 90. let byl tento systém plně funkční a dostupný po celém světě


- kongres v USA schválil použití  i v civilním sektoru, proti vojenskému zneužití platili až do roku 

2000 jistá opatření (zkreslení polohy)
výhody


- mezi 2 body není nutná přímá viditelnost


- je to přesná a rychlá metoda


- výsledky jsou v 3D 


- bez ohledu na počasí, ve dne i v noci

nevýhody


- nelze měřit v podzemí, ani v prostoru, kde není nad družicí dost volného místa (15˚ nad 


horizontem všemi směry)

odlišnost


- výpočty na WGS 84 (Word geodetic systém) => nutno transformovat do místního systému


- vypočtená vzdálenost není po povrchu, ale skrz Zemské těleso

DĚLENÍ SYSTÉMU GPS

1) kosmický

2) řídící = kontrolní

3) uživatelský

Kosmický podsystém

· dnes 24 družic (21 navigačních a 3 záložní)

· krouží ve výšce 20 000km na 6 oběžných drahách (sklon 60˚)

· každá družice má přijímač, vysílač, atomové hodiny a řadu přístrojů

· sama sleduje jestli není marod a informuje o tom

· pro případ problémů má družice záložní zdroj

princip určování polohy: družice vydává neustále signály



vysílá info: o své poloze + přibližné poloze ostatních družic



- přijímač počítá tzv. pseudovzdálenost (mezi družicí a strojem, výpočet vzdálenosti závisí na čase a 

předpokládané rychlosti vyslaného signálu) 


- nutné další výpočty pro zpřesnění



- pro určení 2D stačí 3 družice, pro 3D 4-5 družic


- vyšší počet družic vyšší přesnost

Řídící podsystém


Monitoruje fce družic, vyhodnotí je a pošle zpět


Tvoří ho: 1) hlavní řídící stanice (Colorado Sprinte)




  2) 5 monitorovacích stanic




  3) 3 pozemní řídící stanice, spolupracující s hlavní


cíl: stanovení fcí družic, drah, zjištění přesného chodu atomových hodin

Uživatelský podsystém


- GPS přístroje, uživatelé


užití dle přesnosti 1) navigace





2) pro časovou synchronizaci




3) geo účely (mapování v BPP)


družicová navigační správa - údaje o poloze = efemeridy




správa družic: údaje o ionosféře a drahách družic



- poskytuje výsledky v geo souřadnicích (WGS 84) a umí některé základní kartograf. projekce

přijímač je tvořen: 1) anténou






- výška asi 200m






- umožňuje příjem signálu ze všech stran viditelné atmosféry






- přímý signál (pravotočivá polarizační vlna, odražený levotočivá)






fázové centrum: realizuje polohu bodu, ke kterému se vztahuje měření





2) radiofrekvenční jednotkou





 - 1-2 frekvence (základem oscilátor)






- přijímaný signál se porovnává s referenčním signálem





3) mikroprocesor






 - řídí celý přijímací systém, umožňuje interaktivní komunikaci






 - paměť uchovává observované veličiny a navigační zprávy pro dodatečné 






zpracování, kdy se přenesou do PC




zdroj: externí nebo interní





4) komunikační jednotka




5) paměť a zdroj napětí
využití systému GPS: (měří se dva základní typy veličin pseudovzdálenost a fáze)




- při budování geo základů (+ aktualizaci a údržbě)




- katastrální vyměřování




- při mapování a ve fotogrammetrii (lícovací body)




- ing. geo




- při měření posunů a deformací

určení polohy bodu


1) absolutní určení polohy



- souřadnice určeny ve WGS 84




- v navigaci a pro určení centrických a referenčních bodů


2) relativní metoda




- poloha vzhledem k referenčnímu bodu (simulační měření dvěma přístroji)




- základní význam pro geo => délka základny s mm přesností




STATICKÝ ZPŮSOB (přesnější)




- přijímač v klidu vůči zemi





- jeden přístroj umístěn na známém stanovisku a jeden nebo více přijímačů umístěno na 





stanoviscích, jejichž souřadnice určujeme (doba měření 30-60min)



KINEMATICKÁ METODA (rychlejší)





- používá se pro pohyblivé těleso (navigace, letecká fotka)





- jeden přijímač je na bodě, který známe v souřadnicích a druhý je mobilní, oba 




přijímače neustále přijímají signály (na autě anténa) 




1) rychlá statická metoda: realizuje se dvěma přijímači (přesnější)





- měření do 15km od referenčního bodu (jeden přijímač na RB a druhý mobilní, 






přemisťuje se z bodu na bod vypnutý





užití: zhušťování měřické sítě, místní triangulace, nahrazení pp





2) metoda stop and go (rychlejší)






- přijímač na RB a druhý mobilní, oba stále zapnuté a musí přijímat neustále 






  signál ze 4 družic (když se jedna ztratí, musí se vrátit na poslední změřený bod)

 




užití: mapování, měření podrobných bodů
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