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Do tej pory nawigacja oraz pozycjonowanie satelgakojarzone byto gtdwnie z amerylskim
systemem GPS oraz rosyjskim systemem GLONASS. Bedrastatnich latach na rynku pojawity
sie dwa nowe systemygado: Europejski system Galileo oraz ki BeiDou System. Szczegdlnie
interesugcy maze by pierwszy z wymienianych systemow, bowiem dwie zstatliwosci, na
ktorych Galileo nadaje swoje sygnatywspolne z systemem GPS. Jest tgstatliwos¢ E1, ktérej
czestotliwos¢ jest taka sama jak eztotliwos¢ L1 w GPS, oraz gstotliwos¢ E5a, ktora jest taka sama
jak L5 w systemie GPS. Fakt nadawania sygnatdowyoh samych ogstotliwosciach sprawiaze
obserwacje z tych dwéch systemow mdy¢ wspolnie opracowywane. Ocz\égie maliwe jest
opracowanie obserwacji nadawanych nany@h czstotliwosciach, jednak zagadnienie to nie jest
przedmiotem niniejszego wniosku. Najbardziejquanym podedjciem do wspdlnego opracowania
obserwacji GPS i Galileo jest poégp, w ktérym wyznacza sijednego, wspélnego dla dwdch
systemoéw satebtreferencyjnego i na jego bazie tworzoggedwdjne ranice. Wymaga to jednak
wzi¢cia pod uwag kilku czynnikow takich jak: rénica w uktadach odniesienia,zrca czasu czy
tez najwazniejszego, czyli rénic w op&nieniach sprgowych wptywagcych na sygnaty z émych
systemoéw, ktére nazywane KSB (ang. Inter-System Bias). Ostatnie ze zjawalery od korelacji
wewngtrz odbiornika GNSS (ang. Global Navigation Satel$ystem) oraz od typu odbiornika. ISB
moze osggac wartas¢ nawet kilkuset nanosekund. Badania nad ISB pokazet wartgé ta jest
typowa dla pary odbiornikbw oraze wartg¢ ta jest stata w czasie. Inne padeg przewiduje
wyznaczenie osobnego satelity referencyjnego diddgo z systemow. Jest to jednak obecnig do
problematyczne zagadnienie, ze wgl na mat ilos¢ dostpnych satelitow Galileo. Niniejszy
projekt ma na celu wyznaczenie wadolSB w pierwszym z opisanych poéé&j W czasach
intensywnego rozwoju systemow, ale i technologte@rnych, zapewnienie jak naptiszych
doktadndci pozycjonowania ma szczegoOlnie ama znaczenie. Co sprawiage zagadnienie
wyznaczenia wart@i ISB jest zadaniem waym i wcigz aktualnym. Sid tez autor niniejszego
wniosku podjt sie przeanalizowania tegozagadnienia. W ramach projektu przewiduje si
zmodyfikowanie matematycznego modelu metody MAFAg(aModified Ambiguity Function
Approach), tak, aby uwzgdiniat on ISB. W metodzie MAFA nie ma potrzeby jawoevyznaczania
nieoznaczongi pomiaru fazowego, chocia koncowe rozwizanie uwzgldnia ich
catkowitoliczbowy charakter. To znacznie ulatwiazangiczanie wartei ISB w pozycjonowaniu
satelitarnym. W ramach batlgpodgtych w projekcie zostanie szczego6towo przeanalizeeva
zagadnienie ISB, jego wpltywu na pozycjonowanie. Ri@uvpoddane analizie zostaatosowane do
tej pory metody wyznaczania ISB, ze szczegolnymgldnieniem nowatorskich metod, ktore mgog
przyczynt sie do zwkkszenia efektywniei opracowanego w dalszymagu badéa modelu
matematycznego. Po wphej analizie autor wniosku przypt do opracowania nowego modelu
matematycznego z wykorzystaniem metody MAFA, ktdwzgldniaé bedzie ISB. W kolejnym
etapie bada przeprowadzonecgha testy na danych rzeczywistych. Pozyskapdslone zaréwno
przez samego autora wniosku w czasie pomiarow aengeh, jak réwnie wykorzystane zostan
dane pochodge ze stacji permanentnych naziemnych sieci tajakhna przyktad International
GNSS Service (IGS). W ramach testow numerycznychetpstowane zostanrézne pary
odbiornikéw, zarowno te pochogiz od jednego producenta jak i pary odbiornikbwhoazcych
od r@nych producentéw. W celu przetestowania otrzymanagaoelu matematycznego wyniki
otrzymane z jego wykorzystaniem zosigoorownane z wynikami otrzymanymi na podstawie
wybranego tradycyjnego modelu wyznaczania ISB. nddovym etapem bada bedzie
wyprowadzenie wnioskow na bezie testow numerycznych



