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Motivation Beobachtungsraum - C/A Code

Geo-Referenzierung & Multi-Sensor-System (MSS)

» Effiziente Bereitstellung von Transformationsparametern
zwischen dem lokalen sensorbasierten Koordinatensystem
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und einem iibergeordnetem Koordinatensystem mit
bekanntem Geodatischen Datum
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» Effizienzsteigerung fiir die Erfassung von 3D
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Punktwolken mit terrestrischen Laserscannern (TLS)
(a) SEPT-JAVA (b) SEPT-1779 (c) 1779-1771 (d) 1779-0867

durch direkte Geo-Referenzierung [Paffenholz, 2012]

. Nutzung von 3D Positionssensoren zur direkten Abb. 5: OMC-Doppeldifferenzresiduen der Tragerphase GL1C gegeniiber der Elevation fiir auswahlte Empfangerkombinationen, Referenz

_ SEPT (a-b), Referenz 1779 (c-d).
Beobachtung der Transformationsparameter

» Schatzung der Transformationsparametern in einem
Extended Kalman Filter (EKF) unter Nutzung eines _
vereinfachten stochastischen Modell 0oL,

Details zur Verteilung und Stochastik der C/A Tragerphase und Codebeobachtung
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Abb. 6: Quantile-Quantil-Darstellungen zur Analyse der Normalverteilung von OMC-DD Residuen zwischen geodatischen (a-b,e-f) und
kostengiinstigen GNSS-Empfangern (c-d, g-h), fiir die Signale der Systeme GPS (a-d) und GLONASS (e-h).

» 3 Geodatische Empfanger angeschlossen an ein externes
Frequenznormal (Stanford Rubidium FS725)
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Abb. 3: Signalcharakteristiken der analysierten Empfanger fiir GPS (a-d) und GLONASS (e-h) fiir die Frequenz L1 auf dem Signal C/A.
Zusammenfassung

» Auflésung der C/NO fiir u-blox LEA/M8T auf +£1dB-Hz, Variationen und Stabilitat vergleichbar mit
geodatischen GNSS-Empfangern

g 208 s 2 » mittlere Elevationen (ab 30°) bis Zenit zeigen Phasenrauschen von 2.5 mm, unter 30° Elevation hdhere
i ' Abweichungen der Tragerphase zu erwarten (3-4 mm)
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. 0 15 30 45 60 75 90 0 15 30 45 60 75 90 . 0 15 30 45 60 75 90 . 0 15 30 45 60 75 90 . . . . .
Elevation [deg] Elevation [deg] Elevation [deg] Elevation [deg] Beobachtungen vergleichbar mit vorherigen Studien und anderer u-blox Firmware
(a) SEPT-LEIC (b) SEPT-1779 (c) 1779-0867 (d) 1779-1771 [Kersten und Paffenholz, 2016]

» modifizierte Allan-Standardabweichung impliziert weiBes Phasenrauschen, erhobene KenngroBe fiir u-blox
Empfanger: 4mm Q@ 1sec

» kostengiinstige Empfanger zeigen vergleichsweise gute Resultate im Vergleich zu geodatischen Empfangern
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» Streuung der Wiederholbarkeit der Positionslosung fiir kostengiinstige Gerate etwas hoher
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(e) SEPT-LEIC (f) SEPT-1779 (g) 1779-0867 (h) 1779-1771 Kersten, T. und Paffenholz, J.-A. (2016). Noise Analysis of High Sensitivity GNSS-Receivers for Direct Geo-Referencing of Multi-Sensor

Abb. 4: Doppeldifferenzresiduen der Tragerphase L1 C/A gegeniiber der Elevation fiir ausgesuchte Empfangerkombinationen auf der ystizims, i el Apsiiing of Cesdeay, G4 Spposinm. wo JULBYRG.2.2 L6280 5520
Frequenz L1 und dem Signal C/A, System GPS (a-d), GLONASS (e-h). Paffenholz, J.-A. (2012). Direct Georeferencing of 3D point clouds with 3D positioning seonsors. Diss., Deutsche Geodatische
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