Satelitarne techniki pomiarowe

DOP

GDOP PDOP HDOP VDOP TDOP

materiaty do ¢éwiczen

aktualizacja: 13 maja 2014
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Réwnanie pseudoodlegtosci

Linearyzacja

p= \/(xs 7m0)2+(ys 7y0)2+(zs —20)2+C'5t+...
Linearyzacja,

e wspotrzedne przyblizone odbiornika,
To=ab+ Az, yo=9yP+ Ay, z2,=2L+Az

B = \J(wa — a)? + (g — ) + (20 — 25)?
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e szereg Taylora,
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oab et (xgyygi" “ayt
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Réwnanie pseudoodlegtosci

Linearyzacja

P=V(Ts — 20)2+ (ys — Yo)2 + (25 — 20)2 +C- 5t + ...

Linearyzacja,
e wspotrzedne przyblizone odbiornika,

R = /(s = B2 4 (s — 9B)? + (2 — 52

e pochodne czastkowe,

(9R(l‘g, yg? Zg) _ Ts — J’Jg 8R(J)€, yg7 Zg) _ Ys — yg
oxb - R oyh = Rr
6R(l‘€, Yo, Zg) 2 k74
025 ~ Rp



Réwnanie pseudoodlegtosci

Linearyzacja

P=V(Ts — 20)2+ (ys — Yo)2 + (25 — 20)2 +C- 5t + ...

Linearyzacja,

e wspotrzedne przyblizone odbiornika,

B = (g = o8)2 + (g — 48)2 + (25 — 28)2

e réwnanie obserwacyjne,

Ts — P Ys — Yy~ z
p= R(al,yP 2b)— SRP CAx— SRP 2 Ay— SR

— 2P
” Az+c ot



Linearyzacja

Réwnania
obserwacyjne xyz

Macierz wspétczynnikdéw przy niewiadomych G,

” 7P p P
Ts—T, Ys—Y, Zs R, 1

T T Rp RP RP
G= i : :

Istotna jest odwrotno$¢ macierzy wspotczynnikéw réwnan

normalnych,
A=(GTa)™!

All
A22
A= A33

A44

Za pomoca elementéw na przekatnej mozna wyrazi¢ btedy,

My y,zt = M0/ A11,22,33,44



T

A’I’Li Aei Auz 1
Gneu = . . . .

sinz;cos A; sinz;sinA; cosz; 1




Linearyzacja

DOP

...i dla takiej macierzy G liczymy,
A=(GTe)™!

W uktadzie horyzontalnym btedy maja swoje nazwy i interpretacje,

Geometry GDOP /A1 + Agy + A3z + Ay

Position PDOP A + Ay + A3
Horizontal HDOP /Ai1 + Asa
Vertical VDOP /Ass

Time TDOP A44
DOP - Dilution Of Precision



Linearyzacja

DOP

Minimalizacja DOP przez maksymalizacje objetosci brytu utworzonej
przez O i S.

Do obliczen nie trzeba obserwacji!

DOP nie okresla bedu tylko jego proporcje.

Po co zatem liczymy te wspdtczynniki?

Jakie to ma znaczenie w planowaniu?

Zwracaé uwage na wskazniki DOP?



Policzy¢, wspdtczynniki DOP: PDOP, GDOP, HDOP, VDOP, TDOP,
e Dla hipotetycznej sytuacji




Linearyzacja

Policzyé¢, wspétczynniki DOP: PDOP, GDOP, HDOP, VDOP, TDOP,
e Dla hipotetycznej sytuacji

z[7] Al
Zadanie -
1 30 60
45 45

60 90



Linearyzacja

Policzyé¢, wspétczynniki DOP: PDOP, GDOP, HDOP, VDOP, TDOP,
e Dla hipotetycznej sytuacji

z[7] Al
Zadanie -
1 30 60
45 45
60 90

2 Kiedy cztery satelity tworza kwadrat i znajduja sie
w ptaszczyznie horyzontu.



Linearyzacja

Policzyé¢, wspétczynniki DOP: PDOP, GDOP, HDOP, VDOP, TDOP,
e Dla hipotetycznej sytuacji

z[7] Al
Zadanie -
1 30 60
45 45
60 90

2 Kiedy cztery satelity tworza kwadrat i znajduja sie
w ptaszczyznie horyzontu.

3 Kiedy cztery satelity tworza kwadrat i znajduja sie
w ptaszczyznie horyzontu, a piaty w zenicie.



Linearyzacja
Policzyé¢, wspétczynniki DOP: PDOP, GDOP, HDOP, VDOP, TDOP,
e Dla hipotetycznej sytuacji

z[7] Al
Zadanie -
1 30 60
45 45
60 90

2 Kiedy cztery satelity tworza kwadrat i znajduja sie
w ptaszczyznie horyzontu.

3 Kiedy cztery satelity tworza kwadrat i znajduja sie
w ptaszczyznie horyzontu, a piaty w zenicie.

4 Gdy mamy 4 satelity tak rozmieszczone w jednej ptaszczyznie,
w wierzchotkach kwadratu, nachylonego do ptaszczyzny
horyzontu pod katem 45°.
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Linearyzacja

Zadanie
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Linearyzacja

Zadanie
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Linearyzacja

Zadanie
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Linearyzacja
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Zadanie
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Linearyzacja

Zadanie
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Linearyzacja

Zadanie
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Linearyzacja

Zadanie
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