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GPS autéonomo Diferencial

(m) L)

Reloj de satélite
Error orbital 2,5 0

lonosfera 5 0,4
Troposfera 0,5 0,2
Receptor 0,3 0,3
Multisenda 0,6 0,6
Interferencias 0,3 0,3
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PPP (Precise Point Positioning)
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PPP (Precise Point Positioning)

o0 en doble
era, troposfera, reloj,

rbitales y de reloj que se
como los centros de control

pnes, se puede necesitar un tiempo
a obtener la correccion y determinar
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0S, Omnistar, SF1).
Onh cercana por radio o telefonia.
Jes de estaciones (Red GNSS de Cyl).
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os de referencia

gue los errores en las

35 en una zona geografica
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mos satélites que

calcula las correcciones
ar los errores de |la senal.

)n enviadas a los receptores
orar la precision de su
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" Real
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Posicién desconocida
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3 observada a
la haber al ser

esume en un unico numero
2stan cometiendo (posicion del

eudodistancia observada en el
vas pseudodistancias se recalcula de
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Courtesy of:
Jan Van Sickle, Ph.D.
La- U 1% o{d] GPS, GNSS and GIS
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nda portadora
0 de equipos mucho

ero entero de ciclos que
atélite. Se trata de un proceso
ase portadora de una estacion de

(Especialmente si solo hay datos

ero entero de ciclos, es posible
da satelite de forma muy precisay
ovil.
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Number of carrier cycles \ GNSS Satellite
from the satellite to the N g
equipment is determined and _ QQ%
used to calculate the range. ,,»/ ~

Correction data
from the base

\‘f
\ station is transmitted
— Carrier wave, for Carrier Phase to the rover station

example L1 at 1575.42 MHz Measurement for use in real-time,
which has a wavelength or is used later in
of about 19 centimetres ® post processing
Rover Station Base Station

Figure 42 Real-Time Kinematic
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ones RTK,
/1 via Protocolo de

NTRIP red:

» correcciones RTK de una o varias estaciones

acion base RTK fisica. Su funcién es enviar
r, Por lo que el Caster puede distribuirlos a otros

jue quiere recibir correcciones RTK. RTK Rovers son
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RTK
receiver

NTRIP client:

Recibe datos.

Receptor movil.

Consume correcciones RTCM
Solicita datos del Caster



https://gnss.itacyl.es/inicio
http://ntrip.rep-gnss.es/
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al Time Kinematic)
CORD) que genera una
precisiones centimetricas en

ion aproximada via internet.

a, Orbita, etc.)
y cercana a tu ubicacion
mo Si tuvieras una base a pocos
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VRS - Virtual Reference Station

Funcionamiento

== o ey
i~ g Ny v
. - ’ o [ 4 ~ " \~
| ‘\\\ i .. L~ e P o v
! 3 .- SefialesGNSS . .
: TN ; PR :(" N e \
1. Red de estaciones : K o, e g @ e “ 4. Posicionamiento RTK
permanentes ’ i TR S = , ; ;
: : - . = e v . f El rover recibe las correcciones
Varias eslclones GN§S | o VRS T \ de la VRS y calcula su posicién
de rzferenclla trap;mnten ; <«SEED = Yo % ' con precision centimétrica.
sus datos al servidor. | y = : " '
Ty 2. Célculo de la VRS /’
o ,’," El servidor calcula una /
*

estacion virtual (VRS)

3. Envio de correcciones
cercana al rover.

El servidor envia las correcciones
RTK de la VRS al rover
via Internet (NTRIP).

Caracteristicas

Sefales GNSS (satélites) — — = : - « No requiere una base propia.
Enlace de datos (red de estaciones al servidor) Lo R am - |« Precision centimétrica (1-2 cm horizontal).
Calculo de la estacion virtual (VRS) -2y - N » Cobertura amplia gracias a la red.

Envio de correcciones al rover (NTRIP) po — et :  Correcciones personalizadas para la
= ~ ubicacion del rover.
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GPS de unos 10

y Navigation Overlay Service): UE

Europa y parte del norte de Africa.
del GPS, similar a WAAS,
de entre 1y 3 metros.
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(and CWAS and Mexico) EGNOS
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Signal .
de correction

Signat RTK
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Figure 11: Positioning accuracy requirements per GN5SS application and technology

GNSS !
in Agriculture :
Applications :

>
Tm 10m

fdapted fom USTRARMW
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3 GALILEO GPS Il (Absoluto - Navegacion)
> |G
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§ §$ . _JeBasca 1
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1§
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5] PPP 2.0
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Figura 15.1 métodos de posicionamiento GNSS
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Exhibit 5: Summary of Available Signal Augmentation Technologies [RD.09]

PPP-RTK

Orbit error, Clock error, Bias, lonospheric delay, Orbit error, Clock error, Bias,
Trapospheric delay lono/Tropospheric delay (PPP-RTK)

Errors corrected

Apprnach O5R (Observation State Representation) 55R [State Space Representation)

M <dm ~3dm < dm
Mean convergence
< §g 20 min < 1% <55 =1 min
time
Largest service area Local Regional Glabal Global Global
Double frequency Yes Yes Mo Yes
Required
Medium hle dium High Medium Low Low Low -MMedium
bandwidth

CORS network
density 1000's 1000's 100's
requirement (km)
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erencia real como fuente
Viaster — Auxiliary" como se define en
abaje desde una estacion base.
érminos / métodos que se encuentran aqui. Como las
an simplemente enfoques de linea de base Unica o crean
K es ahora el término preferido para todo esto.

s base mas cercanas y crea una base virtual en algun lugar del

para garantizar una alta precision en el posicionamiento utilizando
0j y la orbita de los satélites GNSS, que se transmiten en frecuencias

mpo real a nivel decimétrico o mejor sin necesidad de infraestructura
2 convergencia de 5 a 30 minutos para corregir cualquier distorsion local,

un formato de fuente de correccién abierta para enviar informacién de

on el formato de correccion RTCM 3.2.
Ry CMR+ estan abiertos al uso publico. CMR solo admite GPS. CMR+ admite
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=USPfl

European Union Agency for the Space Programme

Centro Europeo de Servicios GNSS

MERCADO Y
APLICACIONES GNSS

ESTADO DEL SISTEMA Y

GALILEO ‘ DEL SERVICIO

‘ BIBLIOTECA ELECTRONICA ‘
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((\‘SS\ High Accuracy Data Generator (HADG) H
Uplink Stations (ULS) Ll i
HA data <
uLs < ‘
= 1S - L= e 0 s
in-1 é\\ algoritmo PPP .
Galileo Core Infrastructure | W— : g User Segment
HA DG &
SRS S S systemdata | i | HAdata m ‘

s 1 1 1 1

correcciones para

*Accuracy target (95%): 20cm (horizontal) / 40cm (vertical).
las sefales de

Galileo Sensor Stations (GSS) Galileo y GPS
Con la decl  (orbita, reloj y e Galileo HAS el 24 de enero de 2023, los usuarios dentro del drea de
navegacién de servicio pue  S€590) iento de posicionamiento del usuario en tiempo real explotando los datos

servicio abierto de HAS entregados en el componente de sefial Galileo E4-B y por medios terrestres (Internet).
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piles the information into
ed satellite.
ations (ULS), uploads the HA data

alileo E6-B signal component. Please
details on reception of Galileo HAS

estrial link, accessible to the users through
nternet Data Distribution information website
to register to the Galileo HAS Internet Data

s to the supported Galileo and GPS signals and
n through the implementation of a PPP algorithm.
oporting Galileo HAS.



https://www.gsc-europa.eu/sites/default/files/sites/all/files/Galileo_HAS_SIS_ICD_v1.0.pdf
https://www.gsc-europa.eu/galileo/services/galileo-high-accuracy-service-has/internet-data-distribution
https://www.gsc-europa.eu/support-todevelopers/galileo-compatible-devices/receivers-implementing-galileo-has

