M. Chrzan, St. Jackowski 3
SPIS TRESCI
Wstep 9
1. Globalny System Pozycyjny GPS 11
L T I L o e T s e v e i s ST st e ) 11
1.2. Charakterystyka systemu satelitarnego GPS..........c..ccoveveevncnncinnnee 12
1.2.1. Charakterystyka metody odleglo$ciowej okreslania pozycji
ST 6 o e it htte i e b B BRI 12
1.2.2. Metoda okreslania predkosci poruszania si¢ obiektow.................. 17
1.2.3. ZRENN PRI SYNEII IS ..oyt vorcapsnvasts syt iimiantos s s s s iosbih 20
1.2.4. Warunki obserwacji satelity w strefie tacznosci radiowe;j ............. 24
1.2.5. Podstawowe charakterystyki systemu GPS ............ccccoevvvviiiinennns 25
1.3. Okreslenie pozycji za pomoca satelitow systemu GPS............cccceeveevenene 31
1.4. Ocena btgdoéw zwigzanych z praca systemu GPS
L T T - ETIIIRIIRE v e burnsssns susnsssoenien swansesassms iben porsnshnoman ongsaghadss KX
L ORI EORTIPE 5 e hitspesmtas o s Sl evs easstets wibnekpd NEpsss napi gt 055 36
1.6. Mozliwosci wspolczesnej aparatury odbiorczej systemu GPS ................. 37
WA L g R s e e e A iy, R LT A 38
1.7.1. Odbiornik firmy GARMIN typu GPSMAP 60CS .............cccceueee. 38
1.7.2. Odbiornik firmy GARMIN typu Streetpilot 2610 .............ccceeueuuee 41
2. System nawigacji satelitarnej Galileo 45
SR T 1 U st s Wi ok it O T Wit SRR AR 45
2.2. Architektura i zasada dziatania systemu Galileo ...........ccccoevevreerricnnenen. 45
PR e g e i e ) s v 2o R e MRy A SRR S 47
22T, DO TAIINERILY ... i oovio e shnsnscsatlastosiedsanmmmosnassirusisbnss 47
St Lih DO SREMNMNEY i coirasimagenssbashiinmsanionsisasbiss tsaniaaeiny 50
2007 TATRUINRY TN+ ..o o8 8 ess e tibussguatestustusaraosoavesihmpsebssagasideioposos 51
Y N IR . eeontassstastomantosspsaseses 52
2.3. Serwis poszukiwawczo - ratunkowy SAR/Galileo ...........cccecvecvrverernennene. 53
2.4. Zasada funkcjonowania systemu Galileo...........cceouevuevirercerrinienenenennene. 56
2.5. Dystrybucja jednolitego czasu i pomiar predKosci .........cecvvvereeenrennenene. 57
p AR T et e et e et O B ey Rt s OO 58
2 POPTAWKA JOTOBTEINCAN s ot ue toks bt sos e5s a5 5e¥aTns shsn e ossssonpssagarosegordessse 59
2l P RARIR U UIIIIIIE CIRIIIN 1o ienrovsscosa i anbinssnntils ihsasasannsiassonssalainssirtsnssassh 61



4 Spis tresci

2.9. Metoda filtracji sygnalow pozyskiwanych z systemu Galileo w celu

okreslania orientacji przestrzennej POCIagu ........cccceevueveereriereerenerunnens
2.9.1. Klasyczna metoda okreslania orientacji przestrzenng;j ..............
2.9.2. Modyfikacia metOAY. ......ic.cooiiicimmsiisisiossnsnss BV EEITRL AT
S5.3 TWWOITTNIENE BRIENRE . io.ionnivsssiiinsmumnshioes srecniuiniasthipsnoisssismposihonis

3. System EGNOS

- R e R SR SR S S S RN
it TS SRR TIEIRIEE o . oo e ovi et e S 4 AT 7 5 SRS
3.2.1. Segment kosmiczny systemu EGNOS...........cccceceviiriirennncnnee
9.2 2 INEOMPRENAZICIAAY . S8 ot e i s L e e i e
3:2.: 2] CantrasleteWaATIMUIT ) o v iaivige s ghoive soaidonsn

3.2.2.2. Stacje monitorowania odleglosci

1 WAREYROURORCEURIMISY . oo iscuirratnarmnstodssorapsagosssensss

3.2.2.3. Nawigacyjne stacje ladowe (NLES)........ccccecevcvrernnene.

3 O NEOTHONE NOVIKOWIIKR - v i o Sinn e cnsasinsbre o ¥ oot padit Kaos shackesdorasesssn
R BRI RIS s onebansinssbnc sassastiss saphiisn s 3o shvs porsrasess

4. Wykorzystanie w transporcie kolejowym jednolitego czasu
pozyskiwanego z systemow satelitarnych

L R R N e S T U R

4.2. Wykorzystanie jednolitego czasu pozyskiwanego z systemu GPS

g TR RS S R N

4.3. Metody synchronizacji odbiornikéw jednolitego czasu mozliwe

do wykorzystania w kolejowych systemach telekomunikacyjnych......

4.4. Koncepcja odbioru i wydzielania sygnatéw czasu z systemu GPS

ORI IS . ikl oot o ek o e b

4.5. Problemy wykorzystania systeméw telekomunikacyjnych

R L S AT A
4.5.1. Wplyw bledu przypadkowego na wskazania zegara..................
4.5.2. Wplyw blgdu synchronizacji wstgpnej...........cccervuerueerreerueriuennens

5. Systemy wykorzystujgce sygnaly pozyskiwane z GPS w transporcie
kolejowym

LA e A R AT S N,

5.2. Systemy lokalizacji i $ledzenia taboru kolejowego

s I R R S SOOI MR e
5.2.1. Przyklad systemu zarzadzania taborem trakcyjnym...................
5.2.2. Systemy lokalizacyjne oparte o metody radiowe ......................
5.3. Wykorzystanie systemu GPS na liniach matoobciazonych...................



M. Chrzan, St. Jackowski 5

5.3.1. Komplementarny filtr Kalmana w ukfadzie Automatycznego

Prowadzenia Pociagu dla linii matoobciazone;j.............c.coveen.. 112
5.4. Ruchomy odstgp blokowy wykorzystujacy system GPS ........................ 118

5.5. Wykorzystanie odmiany réznicowej systemu GPS do zwigkszenia
doktadnosci wyznaczania pojazdu na szlaku kolejowym....................... 120

5.6. Europejskie projekty w zakresie wykorzystania technologii

satelitarnej w transporcie KoleJowWym...........cccvevrvervenreerieresseeeeesesresnenns 121
R DL S REIEIIR I i sisinniomimmniossnoriuismprionisiminaimieniniinisntodh 122
S0 Raialt APOLL .o s hissinsinnesi B i iinadgis eitino . Jadolan. 124
5.6.3. Lokalizacja z wykorzystaniem systemu GNSS ............cccoeeruenene. 127
6. Whnioski koncowe 130
Wykaz wazniejszych skrétéw 134
Literatura 138

Przedmowa angielska 140



	spis3423
	spis3424
	spis3425

