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Motivation

e GPS: Code Division Multiple Access (CDMA)
fy f
e GLONASS: Frequency Division Multiple Access (FDMA)
fi = fo +K-Af f, =Ty, +k-Af, k=[7;6]

- frequenzabhangige instrumentelle Laufzeitverzogerungen

(Inter-Frequency Biases, IFB)

e Ziel: Modellierung des IFB in linear Abhangigkeit der Frequenz-
nummer K
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Precise Point Positioning (PPP) - Prinzip
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Precise Point Positioning (PPP) - Ablauf

PPP mit Melbourne-Wubbena LC

observations . . fractional-
precise orbits "
of cycle biases
. and clocks
rover station (FCB)

PPP mit Widelane LC

'

observations . . fractional-
precise orbits "
of cycle biases
. and clocks
rover station (FCB)

approximate solution

'

v

approximate solution

fixed Melbourne-Wiibbena linear combination

'

fixed ionosphere-free linear combination

e

v

fixed Widelane linear combination

'

fixed ionosphere-free linear combination

precise coordinates of rover station

v
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Daten

e Beobachtungsdaten
— GREF, EPN
— Code (P1, P2), Phase (L1, L2)
— GPS-Woche 1596 bis 1602 (Jahr 2010)

— verschiedene Kombinationen aus Empfanger- und Antennen-
typen

e prazise Orbit- und Uhrkorrektionen
— 1GS AC ESA/ESOC

— GPS + GLONASS
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GLONASS PO Codeverzidgerung
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Mehrdeutigkeitslosung mit MW LC (1/2)

JPS Legacy / TPSCR3_GGD
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Mehrdeutigkeitslosung mit MW LC (2/2)
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Mehrdeutigkeitslosung mit Widelane LC
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Zusammenfassung

GLONASS Codeverzogerungen:

e empfanger- und antennenabhangig

Mehrdeutigkeitsfestsetzung mit Melbourne-Wubbena LC:

» GPS: 95%
e GLONASS: ---

Mehrdeutigkeitsfestsetzung mit Widelane LC:

» GPS: 86%
e GLONASS: 82%
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Zusammenfassung

Fazit:
observations ; ; fractional- observations g : fractional-
precise orbits . precise orbits .
of cycle biases of cycle biases
. and clocks . . and clocks
rover station | . (FCB) rover station | | ‘ (FCB)
approximate solution approximate solution
G $ G L o & v | GIM
fixed Melbourne-Wiibbena linear combination fixed Widelane linear c0§h$ion
fixed ionosphere-free linear combination fixed ionosphere-free linear combination
l precise coordinates of rover station precise coordinates of rover station

Ausblick:

e Verwendung praziser Orbit- und Uhrkorrektionen weiterer 1IGS AC
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