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- Kinematisches PPP erlaubt autonome Navigation mit

Dezimeter-Genauigkeit

- Epochenweises Schatzen des Empfangeruhrfehlers aufgrund

geringer Stabilitat der in GNSS-Empfangern verbauten

Kristalloszillatoren

» Hohe Korrelationen zwischen Uhrfehler, Hohenkoordinaten,

Phasenmehrdeutigkeiten

- Modellierung des Uhrfehlers bei Verwendung hochstabiler
Oszillatoren (Weinbach 2013, Krawinkel und Schon 2016)

- Anwendungsfelder

. Fahrspurgenaue Fahrzeugnavigation

- Prazise Landeanfliige

Simulationsstudie
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Abb. 2: Simuliertes Rauschverhal-
ten eines passiven H-Masers
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- GPS L1/L2 P-Code und Phase ohne Cycle Slips

- Typische Fahrzeugtrajektorie

- Elevations-Cutoff: 15°, sonst ,Open Sky"

- Empfangeruhrfehler: Passiver H-Maser

(Kasdin und Walter 1992, Abb. 2)

» Extended Kalman-Filter
. Koordinaten: Random Walk

. Phasenmehrdeutigkeiten: Random Constant
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Empfangeruhrmodellierung
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Abb. 1: Typische Frequenzstabilitaten: mit Atomuhr, z.B. paSSivem

Passiver Wasserstoff-Maser (PHM), Chip-Scale
Atomic Clock (CSAC), Kristalloszillator (TCXO) Wasserstoff-Maser (P H M)
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Abb. 4: AuBere Zuverlissigkeit der geschitzten Abb. 5: DOP-Werte der Lage- (HDOP), Hohen-

Koordinaten mit und ohne Uhrmodellierung (RCM)  koordinaten (VDOP) sowie des Empfangeruhrfehlers
(TDOP) mit und ohne Uhrmodellierung (RCM)
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. Uhrmodellierung nach Dierendonck et al. (1985)
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c'ﬂj Abb. 6: Konvergenzverhalten der reelwertigen Phasenmehrdeutigkeit mit und ohne Uhrmodellierung (RCM)
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Abb. 3: Topozentrische Koordinatenabweichungen relativ zur Referenztrajektorie

sowie Empfangeruhrfehler mit und ohne Uhrmodellierung (RCM)
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