V této praci se zabyvame metodami pro ur¢ovani polohy pomoci GPS. K jed-
noznacnému urceni polohy pfijimace je potfeba sledovat alespon c¢tyfi satelity.
Ze signalu, ktery vysila kazdy satelit, se urci pseudovzdalenost k satelitu. To je
hodnota, kterd v sobé obsahuje skutecnou vzdalenost k satelitu, ale také rtizné
odchylky. Predstavime dva hlavni algoritmy k urceni polohy pfijimace, které se
lisi v tom, jak pfijimac¢ urcuje pseudovzdalenosti. Prvni algoritmus, ktery vede
na metrovou presnost, urcuje polohu pfijimace pomoci pseudovzdalenosti, které
prijimac vypocte na zakladé rozdilu casu prijeti a vyslani signalu. V druhém pri-
padé jsou pseudovzdalenosti urceny na zakladé fazového méfeni. K milimetrové
odchylce v urcené poloze se dostaneme pomoci fazovych méfeni na dvoufrekven-
¢nich prijimacich a diferencidlni GPS. Detailné prozkoumame vlivy na piesnost
urcené polohy a nastinime, jak GPS urcuje polohu pohybujiciho se ptijimace vy-
uzitim Kélmanova filtru.



