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RESUMO

O sistema de Posicionamento Global (GPS) € uma constelagdo de satélites utilizada
para localizacdo e posicionamento com variados graus de precisdo. A constelacdo com cerca
de 27 satélites (24+3 de reserva) estd orbitando a aproximadamente 26000km de altitude, cada
satélite completando uma orbita a aproximadamente 12 horas, de modo que para um usudrio
na superficie da Terra, os sinais de pelo menos quatro desses satélites sdo facilmente
recebidos simultaneamente. Essa ampla cobertura global proporciona geometria excepcional
para célculos de navegacdo precisos. Dentre os procedimentos de navegagado, existem diversas
variantes para se obter solucdes de navegacdo através do GPS. Destacam-se os Métodos
Geométricos, Métodos Algébricos, e Métodos Estatisticos. O Método Geométrico utiliza
geometria espacial entre a constelacio GPS e o usudrio para obter a solugdo. O Método
Algébrico usa relacdes algébricas entre as medidas GPS para iterativamente obter a solucio.
O Método Estatistico utiliza redundincia de medidas para estatisticamente obter a melhor
solugdo que obedece algum critério de otimizacdo do tipo indices de desempenho. Para
validacdo e andlise dos 3 métodos propostos, dados reais dos satélites GPS foram retirados de
referéncias. Esses algoritmos de navegagdo foram implementados em linguagem FORTRAN
90, e depois de compilados e executados, produziram comparagdes entre os algoritmos, em
termos de eficicia dos programas. Numa segunda etapa de trabalho, foi proposta uma
arquitetura de tempo real constando de receptor GPS e PC. Na etapa atual foi desenvolvido
um software em C++ para realizar a leitura e cdlculo das coordenadas em tempo real. O
software opera juntamente com o receptor de origem nacional GPS ORBISAT (Orbisat, RLP
2002) que fornece dados brutos de pseudo-range em tempo real. A solucdo de navegacdo, em
tempo real, pode entdo ser obtida por qualquer algoritmo desenvolvido (por exemplo o
trabalho anterior de iniciacdo cientifica de 2004). Os resultados obtidos pelo software sdo
comparados com solugdes apresentadas pelo software proprietario do receptor GPS (ambiente
Windows). A precisdo em posicdo obtida estd de acordo com estimativas iniciais de precisdo,
J4 que as correcoes para refinamento (as corre¢des do sinal, relativisticos, tempo de transito,
erros do relégio do satélite GPS, erro do relégio do receptor, e possivelmente corregdes
atmosféricas tais como as da troposfera e ionosfera) ndo foram ainda implementadas, sendo
objeto do préximo periodo de Iniciagdo Cientifica.
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