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Introduccidon y objetivos

La tecnologia Global Navigation Satellite System E 200 eception
(GNSS) es crucial para aplicaciones de /Smmocmm %
posicionamiento o navegacion. Sin embargo, existen

aplicaciones que requieren un nivel de precisiéon a /“""'"“““““"""“"“’""“" &
nivel de cm. Para ello, se utilizan técnicas de Pseudorange

posicionamiento preciso como Precise Point

Positioning (PPP). EI objetivo principal de este

Trabajo Fin de Master (TFM) consiste en desarrollar

un motor de posicionamiento software con A, -
correcciones PPP para usuarios multifrecuencia y %

evaluar su rendimiento con métricas estadisticas.

iup fo hundreds of km

Metodologia

El algoritmo desarrollado: Preprocesa,
valida y limpia los datos en crudos
recibidos por el receptor; Corrige las
medidas preprocesadas validas
reduciendo las diferentes fuentes de K[]R

error mediante una serie de modelos

matematicos; Calcula una solucion de [, .. sG]
posicionamiento mediante un filtro de B[k G
Kalman para estimar ambigiedades

flotantes; Calcula el rendimiento final a

lo largo del dia de datos con diferentes

estadisticas para todos los receptores.

Resultados y conclusiones

Position Errors from TLSA on Year 19 DoY 014

- VPE

En general, para todos |
los receptores se ha
alcanzado un error de
posicion inferior a 25 cm
en un tiempo de
convergencia tipico de
soluciones PPP de 30 .
minutos validando asi el  osfi
rendimiento de [
herramienta desarrollada. i
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