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Historické a soucasné duvody
pro vznik navigacnich systému

* Snaha poznavat cizi a neprozkouman¢ kraje a izemi,
* vojenske,

* ckonomicke,

* védecke,

* spoleCenske a sportovni.



Z.akladni pozadavky na
navigacni systémy

* Co nejpresnéjsi urceni aktualni polohy,
* urCeni sméru a vzdalenosti k pozadovanemu cili,

* snadn¢ a rychlé zameéreni véetn€ vypoctu.
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Nejrozsirenéjsi druzicove
navigacni (pozicni) systémy
TRANSIT (Navy Navigation Satellite System,

predchudce NAVSTAR),

NAVSTAR-GPS (Navigation System using Time
and Ranging - Global Positioning System),

GLONASS (Globalnaja navigacionnaja
sputnikovaja sistema, Global Navigation Satellite
System),

GALILEO (budovany systém EU).

Poznamka: existuji aparatury (napr. Topcon),
umoznujici soucasny prijem a vyhodnoceni signalu
dvou systemu.



Pozadavky na NAVSTAR - GPS

Pozadavky

* Poskytovani prostorove (3D) polohy
v realném Case a to 1 za pohybu na
jakemkoliv misté na Zemi a v jeji blizkosti,
* dostupnost udaju béhem celé¢ho dne a za
jakychkoliv klimatickych podminek.



Princip mereni
Je méfen Cas mezi vyslanim signalu z druzice a prijetim
stanici v terénu.
Poloha druzice (efemeridy) je v daném okamziku znama.
Jeji stanoveni a synchronizaci atomovych hodin zajistuje
fidici stiedisko.
M¢fteni znehodnocuji napt. odrazy (multi-path).
VypocCet polohy stredu antény prijimace je feSenim
protinani zpét z delek. Zapotiebi je pfijem 4 druzic,
optimalné 6 — 8, lezicich alespon 11° nad horizontem.

Vypocet se provadi v geocentrickém systemu WGS84,
ktery lze prevést do narodnich souradnicovych systému.



Realizace NAVSTAR — GPS

* Kosmicky segment je tvoien 24 druzicemi ve
vysce 20.200 km na 6 drahach se sklonem 55°
k rovin¢ ekliptiky. (Na kazdé z nich je dalsi
1 zalozni.)

* Kontrolni segment (Operational Control System)
je tvoren celosvétovou siti pozemmich stanic,
kterou tvori hlavni fidici stanice, monitorovaci
stanice a stanovisté pozemnich anten.

* Uzivatelsky segment se déli na autorizované
a neautorizovan¢ uzivatele.




Rozmisténi ridicich, monitorovacich
a pozemnich stanic
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GPS metody méreni

Podle mérenych velicin:

- kodové — vyuzivaji kodova mérent,

- fazové — vyuzivaji fazova meéreni,

— kombinovanée — vyuzivaji fazove 1 kodove mereni.
Podle doby ziskani vysledné polohy:

- metody v realném case (real-time processing),

- metody s naslednym zpracovanim (postprocessing).
Podle pohybu prijimace:

— statické — prijimac je v dobé méteni v klidu,

- kinematickeé — prijimac se béhem méfeni pohybuje.
Podle poctu pouzitych prijimacu:

— autonomni (absolutni) mefoda — vyuziva jeden GPS prijimac,

- diferencni a relativni metody — vyuziva se minimalné dvou GPS
aparatur, z nichz jedna je umisténa geodetickém bodé a muze byt
soucasti komeréné provozované sit¢ referenCnich stanic (napr. sit’
CZEPOS).




Déleni GPS aparatur podle vyuziti

Déleni podle konstrukce:

- kompaktni — aparatury, které tvori jeden celek,
- viceprvkové — aparatury, které se skladaji z vice prvku .

Déleni podle zpiisobu vyuziti:
- turisticke GPS,

- navigacni systemy,

- vyuziti GPS pro sledovani zasilek zbozi a sledovani
pohybu prepravnich zarizeni,

- GIS - GPS aparatury,
- geodeticke aparatury.



Zastupci turistickych GPS

Bézna presnost 8 a vice metru.




Zastupce navigacniho systému
a GIS-GPS




Zastupce geodetickych GPS —
Trimble 5700
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