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IDEA

Polaczenie kilku istniejacych elementow w spojny system

za pomoca aplikacji ,,ASG-BOX"

Poprawki dostepne z serwisu ASG-EUPOS moga spowodowac
podniesienie dokladnosci pozycjonowania i uzytecznosc
telefonow komorkowych z wbudowanym modulem GPS.
Mozliwe jest to nawet w sytuacji, gdy modul GNSS nie obsluguje
strumienia poprawek RTCM.



Analiza lokalnego rynku urzadzen mobilnych
z wbudowanym modulem GPS

W obecnej chwili na rynku telefonii komorkowej w
Polsce okoto 20 procent oferowanych terminali
wyposazonych jest w wbudowany modut GNSS.

Oczekuje sie, ze w ciggu najblizszych 5 lat udziat
takich terminali przekroczy 50 procent

Podwyzszenie doktadnosci i wiarygodnosci
pozycjonowania za pomocg odbiornikdow GPS
wbudowanych w telefony GSM otworzy nowe
mozliwosci dla upowszechnienia technologii GNSS |
aplikacji uzytkowych (np. geocaching,
zautomatyzowane rolnictwo, odszukiwanie
punktow geodezyjnych...)



Analiza lokalnego rynku urzadzen mobilnych
z wbudowanym modulem GPS

T T—

Dedykowany 63
Symbian 43
Windows Mobile 41
Android 40
Windows Phone?7 6
BlackBerryOS 4
iPhone OS 4
Bada 4
Linux 2

Zrodto: www.ceneo.pl



Analiza lokalnego rynku urzadzen mobilnych
z wbudowanym modulem GPS

Producent Ilo$¢ dostepnych modeli
z wbudowanym GPS

Samsung 44
Nokia 42
HTC 29
Sony Ericsson 26
LG 19
Apple 7
Motorola 6

Zrodlo: www.ceneo.pl



Cechy wbudowanych odbiornikow GPS

Odbiornik jednoczestotliwosciowe (L1 - f;; = 154f,; f, = 10.23
MHz)

Pozycjonowanie realizowane metodg kodowq (ewentualnie
obserwacje kodowe wygtadzone fazq)

Wykorzystywany kod C/A (Coarse/Acquisition)

W wyznaczaniu pozycji stosowane uproszczone modele
jonosfery i troposfery

Algorytmy wyznaczania pozyciji nie znane w petni (np. filir
Kalmana)

Dostep do danych generowanych przez odbiornik jedynie w
formacie NMEA (pozycja w okreslonej jednostce czasu (GGA),

zestaw uzytych do wyznaczenia pozycji satelitow (GSA),
potozenie satelitow (GSV).

Btad wyznaczenia pseudoodlegtosci ~3m (0.5 - 3m)
Sredni btad pozycjonowania (5m~25m)



Implementacja programu ,ASG-BOX"
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Poszukiwanie algorytmu
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Testowane urzadzenia

RoyalTek BT GPS mini (SiRFstar Il)

Motorola T805
SiRFstar Ill

Nokia 2710

Mio Explorer K70

VRS — RINEX/RTCM (Qualcomm gpsOne)
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MIO K70
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Poprawki KODGIS

Skutecznosc uzycia poprawek do pseudoodlegtosci
udostepnianych w ramach serwisu KODGIS
probowano ocenic porownujgc wynik
POzZyCcjonowania z uzyciem oryginalnych pomiarow
realizowanych na stacji wirtualne] VRS oraz
pomiarow zmodyfikowanych o wartosci poprawek.

Do wyznaczen pozycji zostat uzyty program glLab.

/e wzgledu na charakter poprawek w serwisie
KODGIS, w algorytmie pozycjonowania w oparciu o
obserwacje zmodyfikowane wytgczono uzycie
opoOznien tropo- i jonosferycznych, ktorych wptyw
zawarty jest w poprawkach KODGIS.
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Parametr ,, P”
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