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یتموقعتعیینهايتكنیكعمدهگروهدوبهتوانميراايماهواره ژئودزيدرموقعیتتعیینهايتكنیك
تعییناضيريهايمدلبانیزگذشتهجلسهدودر.كردبنديطبقهنسبيموقعیتتعیینهايتكنیكومطلق

.شديمآشنافاصلهشبهوفازمشاهداتكمكبهروشدواينازهريكباموقعیت
كینماتیكهايروشو(نسبيياومطلق)استاتیكهايروشكليگروهدوبهتوانميرافوقهايروش

منظوروثابتايگیرندهموقعیتتعییناستاتیك،موقعیتتعیینازمنظور.كردبنديتقسیم(نسبيياومطلق)
موقعیتینتعیهايويژگيبعدشكل.استمتحركايگیرندهموقعیتتعیینكینماتیكموقعیتتعییناز

دركلیدينكتهديدخواهیمطوريكهبه.دهدمينمايشاستاتیكموقعیتتعیینبامقايسهدرراكینماتیك
بربتنيمكههاييروش–كینماتیكهايروشبهموقعیتتعییندرقبولقابلهايدقتبهدستیابيامكان
ازشپیفازابهامپارامترحلدر-هستنداستاتیكروشبهگیرياندازهازترمدتكوتاههاييگیرياندازه
استهاگیرياندازهشروع

ودبهتوانميراايماهواره ژئودزيدرموقعیتتعیینهايروشنقاط،موقعیتبهدسترسيسرعتنظراز
Real)آنيهايروشگروه Time)آنيغیرو(Post ProcessingياPost Mission)روشدر.كردبنديطبقه
درحالیكهدراستمعلومگیرياندازهازپسبلافاصلهگیرياندازهايستگاهموقعیتموقعیت،تعیینآنيهاي

.استگیرياندازهانجامازپسهادادهپردازشمستلزمگیرندهموقعیتبهدستیابيآني،غیرهايروش

برخوردارندمهمتفاوتدوازموقعیتتعیینكینماتیكواستاتیكهايروش:
هايروشدرگیرياندازهزمانمدتازترطولانياستاتیكهايروشدرنیازموردگیرياندازهزمانمدت(1

معمولاهالاينبیسطولونیازمورددقتبامتناسباستاتیكروشدر.استموقعیتتعیینكینماتیك
ازكینماتیكموقعیتتعییندرزماناينحالیكهدراستمتغیرساعت24تادقیقه30حدوداززماناين
.استدقیقهچندتاثانیهيك

ياضيرمدلمجهولاتتعدادافزايشباعثحداكثراينكهياوبودهترمیمقابلفازجهشاستاتیك،روشدر(2
ميختلمراموقعیتتعیینعملیاتفازجهشكینماتیكهايروشدرحالیكهدرگرددميموقعیتتعیین

.كند
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تعیینروشترينكاربردپرهمچنانوسیستماينباموقعیتتعیینروشنخستینموقعیتتعیینروشاين
.شودميمحسوبآنباموقعیت

موقعیتنتعییگرفت،خواهدقراربررسيموردكهموقعیتيتعیینهايروشسايربامقايسهدرودقتلحاظبه
سطحدرتفاوتاينديد،خواهیدبطوريكه.شودميمحسوبGPSباموقعیتتعیینروشتريندقیقاستاتیك

هايروشسايربامقايسهدرروشايندرزيادترگیرياندازهزمانمدتدلیلبهروشاينازانتظارقابلدقت
.استGPSباموقعیتتعیین

مدتطيكهاستثابتگیرندهتعداديازمتشكلاستاتیكروشبهنسبيموقعیتتعیین:گیریاندازهروش
دوحداقلكمكبهروشايندر.كنندميرديابيراماهوارهچهارتعدادحداقلساعتچندينتا30minتقريبا

اندازهمدتطولدرديدقابلهايماهوارهبهفاصلهشبهوفاز(ضربان)مشاهداتهمزمانطوربهوگیرنده
postصورتبهگیرياندازازپسمربوطهمشاهداتشده،انجامگیري missionاينبنابراين،.شوندميپردازش
.شودميمحسوبموقعیتتعیینآنيغیرهايروشازيكيموقعیتتعیینروش

شودميهاستفاددقیقموقعیتتعییندركليطوربهوكنترلنقاطشبكهموقعیتتعییندرروشايناز.
ميرارسانتیمتزيرتادقتروشايندرگیرياندازهزمانمدتو(شبكهاندازه)نظرموردبازطولبامتناسب

.داشتانتظارتوان
اينبهترمدتطولانيهايگیرياندازهدرشد،ملاحظهقبلجلسهمثالدرچنانكه:فضاییهندسهنقش

ازيمتنوعهايتركیبرديابيدلیلبهنتايجدقتدرسیستمفضاييهندسهنقش(ساعته24مثلا)روش
كوتاهزمانيهايبازهدرهاگیرياندازهانجامصورتدروجوداينبا.استاهمیتكمفضاييبخشهندسه

.نمايدضمانترابهترهايدقتبهدستیابيتواندميفضاييهندسهبهتوجه(30minمثلاً)
نمايشبعدشكلدراستاتیكروشبهايستگاهپنجازمتشكلايشبكهگیرياندازهنمونهيكمختلفمراحل

.استشدهداده
4



5



باموقعیتتعیینروشايندرGPSهايدقتبه(دقیقه20تا10)تركوتاهگیرياندازهزمانمدتباتاشدهسعي
استاتیكوشربهموقعیتتعیینروشاينروايناز.رسید(سانتیمترتا)استاتیكروشبهگیرياندازهدرانتظارمورد
rapid)سريع static)كینماتیكشبهو(pseudo-kinematic)ازتركوتاهبازهايطولازاستفاده.استمعروف

كاهشباعثwide-laneتركیبازاستفادهياوكدوفازمشاهداتتركیبطريقازفازابهامسريعترحلوطرفيك
روشدرحصولقابلدقتسطحبامقايسهقابلدقتيسطحبهرسیدنبرايروشايندرنیازموردزمانمدت

.استاستاتیك
ديدقابلهايماهوارهتعدادوگیرياندازهموردبازطولبهقبلمشابهگیرياندازهزمانمدتروشايندر

.داردبستگي(سیستمفضاييبخشهندسههمچنین،)
يايكازومستقر(معلومموقعیتبااينقطه)مرجعنقطهدراستفادهموردهايگیرندهازيكي:گیریاندازهروش

به.(ببینیداربعديشكل)شودمياستفادهمرجعنقطهاينبهنسبتنقاطگیرياندازهدرديگرمتحركگیرندهچند
.شدخواهندپردازشمستقلا(rover)متحركايستگاههرومرجعايستگاهازشدهتشكیلهايلاينبیسديگرعبارت

ردكهآنجااز:میكندروشنخوبيبهراگیرياندازهدراشتباهمشاهداتحضورعدمازاطمینانضرورتموضوعاين
ازتاسضروريداشت،نخواهدوجودگیرياندازهخطاهايرويبركنترليهیچمجزاطوربهلاينبیسهرسرشكني

رويبرمجدداستقرارمنظوراينبرايپیشنهاديهايراهازيكي.كردحاصلاطمیناناشتباهمشاهداتوجودعدم
.(ببینیدرابعديشكل)استگیرياندازههايايستگاه

شودمياستفادهكنترلنقاطتكثیربرايروشايناز.
هايگیرندهدرهاماهوارهرديابيهمزمانيمتحرك،گیرندهيكازبیشازاستفادهدراينكهديگرنكتهroverامكان

.ردكخواهدفراهمراگیرياندازههايخطابهتركنترلنتیجهدرونقاطاينبینجديدهايلاينبیستشكیل
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ازعبارتندهاروشاين.استپذيرانجاممختلفيهايروشبهكینماتیكروشبهموقعیتتعیین:

Common)كینماتیكموقعیتتعیینمتداولروش-1 Kinematic)
Semi-Kinematic)كینماتیكنیمهيارو–ايستروش-2 or Stop & Go)
3-مجدداستقرارياكینماتیكشبهروش(Pseudo-Kinematic):شدبررسيقبلا

OTF(Onروش-4 The Fly)وLRK((Long Range Kinematic

RTKReal–ايشبكهوايستگاهي–هايروش-5 Time Kinematic))روشوDGPS(Differential GPS)

مختلفهايتكنیك.شدابداع1983سالدرRemondiتوسطبارنخستینGPSباموقعیتتعییندركینماتیكروش
سیستمامينظغیركاربراندسترسدردقیقمشاهدهتنها)حاملفازازاستفادهبرمبتنيموقعیتتعییندركینماتیك

GPS)استهاگیرياندازهانجامازپیشفازابهامپارامترحلو.

هايكتكنیترينمتداول.داردوجودهاروشاينازهريكباموقعیتتعییندرفازابهامحلبرايمختلفيهايروش
:ازعبارتندفازابهامحل

Wide-Laneتركیبازاستفاده-1
فاصلهشبهوفازمشاهداتتركیبازاستفاده-2
معلومبازطوليكازاستفاده-3
هاآنتنجابجايي-4
معلومنابازطولازاستفاده-5

معرفيضمنادامهدر.گرفتقراربررسيموردقبلجلسهدرنخستروشدوبافازابهامپارامترحلچگونگي
وهانآنتجابجاييروشونامعلومبازطوليكبافازابهامحلمعلوم،بازطوليككمكبهفازابهامحلچگونگي
.شدخواهندبررسيكینماتیكروشبهموقعیتتعیینمختلفهايتكنیك
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كاملاًطولدارايياو)استمعلومآنانتهايدونقاطموقعیتكهبازيطولانتهايدودرگیرندهدوروشايندر
لازمريگیاندازهزمانكاهشبراي.پذيردميانجامدقیقهچندمدتبهفازگیرياندازهوشدهمستقر(استمشخصي

بودنكوتاهدلیلبه.باشد(10mمثلا)كوچكامكانحدتااستفادهموردبازطولاستضروريفازابهامحلبراي
كمكبهوكردهنظرصرفمختلفباياسمنابعاثرماندهباقيازتوانميتفاضليدوسطحدراستفادهموردبازطول
:رسیدفازابهامپارامترمقدارازبرآورديبهزيررابطه

(t)=+N  N={(t)+}/ (1)
.كردتعیینراNفازابهاممجهولs-1توانميماهوارهsرديابيبا
1گیرياندازهنرخباsطولدر.استدقیقه15تا10روشايندرفازابهامحلبرايلازمگیرياندازهزمانحداقل

متحركدهگیرن.بماندساكنكاملابايد(نمايدعملمتحركصورتبهاستقراركهايگیرنده)دومگیرندهمدت،اين
.كندميحركتفازابهامحلازپس
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هاآنتنجابجایی(Antenna Swap):كميفاصلهبهگیرندهدوفازابهامحلروشايندر(10مثلاm)از
تغییرآنتندوجايدهدرخفازقطعياينكهبدونودادهآوريجمعكوتاهيمدتازبعد.گیرندميقراريكديگر

شاهداتمبرايوتفاضليدوسطحدرترتیباينبه.يابدميادامهكوتاهمدتيدرهاگیرياندازهمجدداوكرده
:نوشتتوانميآنتنوضعیتدوازt2وt1اپكدودرشدهانجامفاز

(t1)=+N (2)
(t2)=-+N (3)

نتیجهدرو
N={(t1)+(t2)}/(2 ) (4)

ودنبكوچكدلیلبهباياسايجاداتمسفريمنابعويژهبهمختلفخطايمنابعتاثیر(3)و(2)معادلاتدر
حلراحلمبعدشكل.شودميحذفتفاضليدومشاهداتمعادلاتازقبولقابلدقتيباگیرندهدوبینفاصله
.دهدمينمايشراروشاينبافازابهام

ميافزايشپارامتر3معلومبازطولروشبهنسبتمجهولپارامترهايتعدادروشايندر:نامعلومبازطول
تعییننظرموردنامعلومبازطولمولفه3وفازابهامپارامترs-1تعدادماهوارهsرديابيباديگرعبارتبه.يابد
.گردندمي

(t)=+N (5)
گیرياندازهبازطولبامتناسبزماناين.استنیازمندتريطولانيگیرياندازهبهروشاينبافازابهامحل

عادلهمازتردقیقاستفادهامكانكوچكنامعلومبازطولانتخابنیزروشايندر.استدقیقه30تا10تقريبا
.سازدميممكنفازابهامحلبرايرا(5)مشاهده
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اينهبنسبيموقعیتتعییندر.شودمياستفادهفاز(ضربان)مشاهداتازروشايندر:گیریاندازهروش
اتیككینممددرديگرگیرندهومعلومايستگاهيرويبر(ساكن)استاتیكمددرگیرندهدوازيكيروش،

به1sگیرياندازهنرخباوگرفتهقراريكديگراز(كمترياو10mحددر)كوتاهيومعلومفاصلهبه(متحرك)
بهموسوممعلومطولبهايمیلهغالباً.شودميانجامحاملفازمشاهداتگیرياندازهدقیقه15تا10مدت

Initialization BarسیستمسازندهكارخانهتوسطGPSايناز.گیردميقرارسیستمكاربراناختیاردروتولید
مددراستفادهموردگیرندهتوانميفازابهامحلازبعد.شودمياستفادهاولیهبازطولعنوانبهمیله

ضمنهاگیرياندازهاست،ندادهرخفازقطعي(rover)متحركگیرندهدرمادامیكه.كردجابجاراكینماتیك
غییرتقبليشدهحلفازابهامحركت،حالدرگیرندهدرفازقطعيايجادبا.يابدميادامهگیرندهاينحركت

تفادهاسمثلاً)فازابهامحلهايروشازيكيبامشابهروشيبامجددابايستميلذا.بودنخواهدمعتبروكرده
راروشنايبهكینماتیكموقعیتتعیینزيرشكل.كردحلمجدداًرافازابهامپارامتر(معلومنابازطولروشاز

.دهدمينمايش
گیرندهموقعیتديگرعبارتبه.شودميمحسوبموقعیتتعییننسبيوآنيغیرهايروشازيكيروشاين

.شودميتعییندفتريمحاسباتانجامازپسوساكنگیرندهبهنسبتمتحرك
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داردكینماتیكمتداولروشباتفاوتدورو-ايستروش:
.شودميانجام(دقیقهيكجمعاً)اپكچهاردرو15sنرخبامشاهداتايستگاههردر(1
متداولروشبرخلافديگرعبارتبه.شودنميانجامايمشاهدههیچبعديايستگاهتاراهبیندر(2

ينقاطموقعیتتنهاعوضدرنشدهتعیینحركتحالدرگیرندهحركتمسیرياtrajectoryكینماتیك
.دهدمينمايشراموقعیتتعیینروشاينزيرشكل.گرددميتعیینمسیراينازمعین

بلقهايروشسايرياومعلومبازيطولطريقازكینماتیكمتداولروشبامشابهتواندميفازابهامحل
.پذيردصورت
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روشOTF:ركتححیندرفازابهامپارامتركینماتیكموقعیتتعیینروشايندرقبلهايروشخلافبر
متحركگیرندهكردنInitializeبهنیازيروشايندرديگرعبارتبه.شودميحل(rover)متحركايستگاه
Onبهاصطلاحاًفازابهامحلروشاين.نیست The Fly Ambiguity ResolutionروشبهفازابهامحلياOTF

درروشاين.شودميشناختهOTFروشبهنیزموقعیتتعیینكینماتیكروشاينازروايناز.استمعروف
.استشدهدادهنمايشبعدشكل

1نرخبافازمشاهداتروشايندرsالگوريتمغالباً.شوندميثبتOTF200ازپساستقادرsاندازهشروعاز
در.بودخواهدمعتبراستندادهرخفازيجهشهیچزمانیكهتافازابهاماين.نمايدحلرافازابهامگیري

فازابهام200sازپسمجدداًمتحرك؛گیرندهكردنInitializeبهنیازبدونقبل،مشابهفازجهشوقوعصورت
.دهدمينمايشراروشاينكلیاتزيرشكل.شدخواهدحل

روشبافازابهامحلOTFاستفركانسهدوهايگیرندهازاستفادهمستلزم.
10روشايندقتcmوجودعدمكمتر،نويزباهايگیرندهازاستفاده)آلايدهشرايطدردقتاين.است

.باشدميارتقاقابل(هاماهوارهفضاييمناسبپوششومسیريچندخطاي
روشLRK:بلندبازهايطولدر(1000Km)روشOTFروشبهLRKياLong Range Kinematics

.شودميشناخته

.شودمياستفادههاماهوارهدقیقمداريمختصاتازLRKروشدر،OTFروشخلافبر
14



ازاصلحمختصاتاختلافومعرفيايستگاهايندرمستقرگیرندهبهمرجعايستگاهمعلوممختصاتروشايندر
بهومحاسبهكندميتعیینماهوارهبهفازمشاهداتانجامازگیرندهاينكهمختصاتيبامختصاتاينمقايسه
.گرددميمخابرهمربوطهموقعیتتصحیحجهتمتحركايستگاه

ايستگاهموقعیتتصحیحباترتیباينبهrover2حددرهاييدقتبهتوانميcmمتحركايستگاهموقعیتدر
.رسید

ميادهاستفشدهتصحیحفازمشاهداتازآندركهشودميمحسوبموقعیتتعیینآنيهايروشازيكيروشاين
قرارمتحركايستگاهاختیاردرراديوييارتباططريقازو(RTCMفرمتبهموسوم)خاصفرمتيدرتصحیحات.شود
.گیردمي

موقعیتتعیین(تفاضلي)ديفرانسیليهايروشازيكيروشاينديد،خواهیمطوريكهبه(DGPS)ميمحسوب
.شود

5مدتطيغالبافازابهامحلروش،ايندرsتركیبكمكبهوwide-laneهايروشزيرشكل.استپذيرامكان
OTFوRTKكندميمقايسهرا.
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سیستمدرخطامختلفمنابعباتعاملبرايمختلفيهايروششدملاحظهقبلاًچنانكهGPSبه.داردوجود
بینفاصلهبهوابستهخطاهايباشد،كوچكايستگاهدوبینفاصلهچنانچهنسبيموقعیتتعییندرمثالعنوان

آنيعیتموقتعیین.يابدميكاهشايملاحظهقابلحدتاتفاضليمشاهداتتشكیلطريقازايستگاهدو
RT-DGPS(RealبهكهGPSباتفاضلي Time-Differential GPS)هايروشازيكيشود،ميشناخته
.گیردميهرهبموقعیتتعیینسیستمايندرباياسمنابعازبرخيويژگياينازكهاستآنيموقعیتتعیین

باتفاضليآنيموقعیتتعیینGPSياDGPSRT-آندركهاستآنيموقعیتتعیینهايروشازيكي
ازلحاصگیرندهوماهوارهبینفاصلهمقايسهبامثلاطريقيبهفازوكدفاصلهشبهمشاهداتتصحیحات
مخابرهيمدارهايپارامترومرجعايستگاهمختصاتازكهمحاسباتيفاصلهبافازياوكدفاصلهشبهمشاهدات

تعییندقتمتحركايستگاهبهتصحیحاتاينمخابرهباوتعیینگردندميمحاسبهناوبريپیغامطريقازشده
.يابدميايملاحظهقابلافزايشايستگاهايندرآنيموقعیت

سیستمیکدقتبرموثرعواملDGPS:تعیینسیستميكدقتبرعاملسهفوقمطالببهتوجهبا
:استموثرDGPSآنيموقعیت

استفادهرايبلازمشرطمعلومايستگاهدرمستقرگیرندهبهمجهولايستگاهدرمستقرگیرندهبودننزديك
اراييكازمتحركگیرندهومرجعايستگاهبینفاصلهحدازبیشافزايش.استDGPSسیستميكازموفق

.كاهدميشدهتعیینتصحیحات
يكازركمتحايستگاهبهمرجعايستگاهازاطلاعاتسريعترهرچهمخابرهلزومسیستمايندراين،برعلاوه

سو
تمسیسيكدقتكنندهمحدودعواملسايرجملهازديگرسويازاستفادهموردهايگیرندههايتوانايي

RT-DGPSاست.
استمتغیرمترچندتاسانتیمترچندازمختلفشرايطدرموقعیتتعیینسیستمايندقت.
درصحیحاتتتولید(الف:استپذيرامكانمختلفشكلسهبهتصحیحاتتولید:تصحیحاتتولیدهایروش

وضعیتفضايدرتصحیحاتتولید(پومشاهداتفضايدرتصحیحاتتولید(بموقعیت،فضاي
16



آنيصاتمختبامرجعايستگاهمعلوممختصاتمقايسهازروشايندر:موقعیتفضایدرتصحیحاتتولید
مختصاتبهوتعیینمختصاتتصحیحاتصورتبهDGPSتصحیحاتآندرمستقرگیرندهدرشدهتعیین

.شودميمحاسبهمتحركگیرندهنهاييمختصاتطريقايناز.گردندمياعمالمتحركايستگاه
تصحیحاتروش،ايندر:مشاهداتفضایدرتصحیحاتتولیدDGPSشبهمشاهداتمقايسهطريقاز

اين.دندگرميتعیین(شدمعرفيسیستمتعريفدرچنانكه)مربوطهمحاسباتيمقاديربافازوكدفاصله
بهحرك،متايستگاهدرفازوكدفاصلهشبهمشاهداتبهاعمالجهت(آنهازمانيتغییرات)آنهانرخوتصحیحات

.شودميتعیینمتحركايستگاهموقعیتومخابرهايستگاهاين
متحركتگاهايسآنيدقتبرموثرباياسمختلفمنابعسهمروشايندر:وضعیتفضایدرتصحیحاتتولید

حیحاتتصبردارقالبدرومحاسبهمستقلاً(...وماهوارهساعتخطاي،تروپسفريويونسفريهايتاخیرنظیر)
.گردندميمخابرهمتحركايستگاهبه

باموقعیتتعیینآنیسیستمیکمختلفهایبخشGPS:سیستميكفوقمطالببهتوجهباRT-
DGPSشودميتشكیلزيرهايبخشاز:

اطلاعاتتولیدبخش
اطلاعاتارسالبخش
سیستمعملكردبرنظارتوكنترلبخش
(اطلاعاتازاستفادهودريافت)كاربريبخش

تولیدبخشدرشدهتولیداطلاعاتتبادلبرايخاصياستانداردومختلفتجهیزاتازاطلاعاتارسالبخشدر
(پها،فونسلولار(بزمیني،راديوييهايلینك(الف:ازعبارتندتجهیزاتاين.شودمياستفادهتصحیحات

اينترنت(توايماهوارهارتباط
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سیستمدراطلاعاتيارتباطبرايDGPSدردريانورديسرويسهايبرايويژهايكمیتهسويازاستانداردهائي
RTCMعنوانتحتشدكهمطرح1983سال SC معرفي.شودمييادآنازRTCMخلاصهبطوريا104

.استدرساينحوصلهازخارجفرمتايناجزاءوساختار
شونديممخابرهزمینيمخابراتيهايايستگاهطريقازتصحیحاتروش،ايندر:زمینیرادیوییهایلینک.

باكهيمخابراتهايسیستم.استپذيرامكانبالاومتوسطپائین،فركانسيباندسهدرتصحیحاتمخابره
مخابراتيهايسیستمبهنسبتتريكوتاهمسافتبرددارايحالعیندروارزانتركنندميكاربالافركانس
.كنندميكاربیشتريبردوپائینفركانسباكههستند

ابزاراينزااستفاده.كندمياستفادهاطلاعاتارسالبرايموبايلارتباطيهايسرويسازابزاراين:فونسلولار
جملهازكهباشدميمرجعايستگاهدرموجودهايمودمتعدادبهمحدودكاربرانوتعدادبالاهزينهباتوام

پوششوبالاارسالتوانداراياينكهازگذشتهابزاراين.شودميمحسوبتصحیحاتمخابرهروشاينمشكلات
.كندميفراهمراسیستموكاربرانمیانطرفهدوارتباطايجادقابلیتاست،متفاوتمسافت

ميروشاينمزاياياز.گیردميصورتماهوارهطريقازتصحیحاتانتشارروشايندر:ایماهوارهارتباط
.كرداشارهجهانيوسعتحددروسیعبسیارپوششقابلیتوبالاارسالتوانبهتوان

پذيردصورتاينترنتطريقازتواندميكاربربهتصحیحاتارسال:اینترنت.
آنیموقعیتتعیینسیستمهایکلاسیاانواعDGPS:استفادهموردمرجعهايايستگاهتعدادبهبسته

چندومرجعيتكهايسیستمدستهدوبهDGPSآنيموقعیتتعیینهايسیستمتصحیحاتمخابرهبراي
بهمرجعايستگاهيكطريقازتنهاتصحیحاتمرجعيتكهايسیستمدر.شوندميبنديطبقهمرجعي
مخابرهتتصحیحااعتبارمیزانازمرجعايستگاهازكاربرفاصلهافزايش.(بعدشكل)گرددميمخابرهكاربران

.كاهدميشده
،چندهايسیستمدرعملحوزهيابردازترمحدودمرجعيتكهايسیستمدرعملحوزهيابردبنابراين

راDGPSمرجعيتكوآنيموقعیتتعیینسیستميكدراستفادهموردتجهیزاتبعدشكل.استمرجعي
.دهدمينمايش
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WAAS(Wide Area Augmented System)چندآنيموقعیتتعیینهايسیستمازاينمونه
ماهوارهرديابيمرجعايستگاه25ازمتشكلشبكهاين.استشدهاندازيراهامريكامتحدهايالاتدركهمرجعي

شرقيوغربيسواحلدرواقعايستگاهدو.دهندميپوششرامتحدهايالاتكهاستGPSسیستمهاي
ايستگاهايرسرديابياطلاعاتكمكبهآنهادرمربوطهتصحیحاتكههستندكنترليهايايستگاهمتحدهايالات
-geoساكنماهوارهدوطريقازتصحیحاتبردار.گردندميمحاسبهوضعیتفضايدرشبكهاينهاي

stationaryكرهنقاطسايردرشدهمخابرهتصحیحاتاينكهوجودبا.گرددميمخابرهسیستمكاربرانبه
ازخارجردكهرودنميانتظارمناطقاينرديابيمشاهداتنگرفتننظردردلیلبهشوند،مينیزدريافتزمین
اندازههايايستگاهآنيموقعیتدرراايملاحظهقابلبهبودWAASتصحیحاتازاستفادهمتحدهايالات
.دهدمينمايشراآنمختلفهايكاربردوشبكهايناجزاءزيرشكل.نمايدايجادگیري
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تصحیحاتباارتباطدرمهمنكاتازيكيDGPSاينزمانياعتبارغالبا.استتصحیحاتايناعتبارمدت
نمايدمخدوشراآناعتبارتواندميتصحیحاتاعتبارزمانافزايش.شودميگرفتهنظردر10sتصحیحات

.میكنندتغییرزمانگذشتبااتمسفريهايتاخیرنظیرباياسمنابعازبعضيچراكه
هايسیستمدقت،لحاظبهRT-DGPSدر.شوندميبنديطبقهدقیقومتداولهايسیستمدستهدوبه

فازمشاهداتباشدهنرمكدفواصلشبهياوكدفاصلهشبهمشاهداتازRT-DGPSمتداولهايسیستم
هايمدلبررسي.استآنتصحیحاتوفازمشاهداتبرمبتنيدقیقRT-DGPSحالیكهدرشودمياستفاده
RT-DGPSدر.استخارجدرساينحوصلهازDGPSباآنيموقعیتتعییندراستفادهموردرياضي

حالیكهدر.رسیدتوانمي5mتا2دقتبهثانیهدربیت100-50(تصحیحات)اطلاعاتارسالنرخباومتداول
آنيصورتبهنقاطموقعیتتوانميثانیهدربیت2000-1000تصحیحاتارسالنرخباودقیقRT-DGPSدر
.كردتعیینمتريكازبهتردقتيبا
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بامشابهسیستماينGPSياجهانيپوششباايماهوارهناوبريهايسیستمازيكيGNSS

(GlobalNavigation Satellite System)شورويسابقجماهیراتحاددرنظاميمقاصدبرايكهاست
ايندرموجودمعايبتاشدهسعيسیستماينازگرفتنالگوباGPSسیستمدر.شداندازيراهوساخته
ينامديريتونگهداريمسئولیتروسیهفدارسیونحاضرحالدر.گرددبرطرفايماهوارهناوبريسیستم
شد،اجراوطراحينظامياهدافتامینجهتابتداازنیزGLONASSسیستمگرچه.استدارعهدهراسیستم
وبینيپیشآندرنظاميغیركاربرانبرايGPSسیستمهايمحدوديتبامشابههاييمحدوديتهیچگاه
.استنشدهاعمال

قرار(ماهواره8شاملصفحههر)مداريصفحهسهدركهاستماهواره24ازمتشكلسیستمفضاييبخش
ماهواره.است64.80صفحاتاينمیلزاويه.دارندقراريكديگراز1200فاصلهبهاستوادرصفحاتاين.دارند
سطحاز(GPSسیستمهايماهوارهازترپائین1000kmتقريبا)19120kmارتفاعدرسیستماينهاي

.حركتنددرزمین
تكنیكازمختلفهايماهوارهتشخیصبرايسیستمايندرFDMA(Frequency Division Multiple

Access)سیستمخلافبربنابراين.شودمياستفادهGPSبرايسیستماينهايماهوارهازارساليهايكد
زيرصورتبهديگرايماهوارهبهماهوارهيكازحاملامواجفركانستغییر.استمشابهمختلفهايماهواره

:است
fL1=f0+(k-1)fL1 k=1,2,…,24 (6)
fL1/fL2=9/7 (7) 23



كرداشارهنیززيرمواردبهتوانميسیستمدوايناختلافمواردسايرجملهاز:
سیستمهايماهوارهبامقايسهدرتريكوتاهعمرطولازسیستماينهايماهوارهGPSبرخوردارند.
سیستمخلافبرGPSستمسیكاربرانبهومدولهسیستماينهايسیگنالرويبريونوسفريمدلهیچ

.شودنميمخابره
سیستمدركاراينحالیكهدرشوندميهنگامبهروزهرسیستمهايماهوارهآلمانكGPSروزششهر

ارامترپدقتازبالاترسیستمايندرآلمانكمداريپارامترهايدقتاينبرعلاوه.پذيردميصورتيكبار
.استGPSسیستمآلمانكمداريهاي

زمانيايهسیستمواستفادهموردمسطحاتيهايديتومويژهبهسیستم،دومقايسهازبیشتريجزئیات
.استشدهارائهبعدجدولدرمربوطه

سیستمحاضروضعیتخصوصدربیشتراطلاعاتبرايGLONASSكنیدمراجعهزيرسايتبه
www.glonass-ianc.rsa.ru
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