Navigation
Grundlagen und Funktion



Erorooungsonase irn Janre 1974 ois 1979
(Nordarnerikaniscner rLontinent vier Stunden).

Mit der Erweiterung auf 9 ois 11 Satelliten wurde
der Weltwelie Dausroeirizo rmoglicr.

1982 Ausoszll auf derzeit 24 vis 27 Satellitern
GPS wurde arn 7. Juli 1995 offiziall in Beirieo

dJernofrrirrier)



monochrom-grun




4 Zoll (spater 5 Zoll)




(




MITTELWEG




Zielspeicher
2







Historie



Aktuell



System E (Blaupunkt)



rCeine lasilgen Paolerkarien menr ... oder docn?...
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Ziele sind soeicneroar. (Forstwiriscnalit
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AuUfrnergsarnelt irn Verkenr ist noner.
ricntungsangaoen auf Wegweisern oft unilar.
fCaurn Stau oel dynarniscner Verkenrsiunrung (TIVIC).

Neue Berecrinung vei falscnerrn aovoieg
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In 2iner rlone vo'r120183 Km urnireisen 24 bis 27

seatelliten in & Urnlauiozannen (4 je Urnlaufoarn) die
erde.

Dig Urnlaufzeit Jetr:JJt 17 Stunden und 98 Minuter).
Daner ergiot sicr in 24 Stunder eine
Po:*]'lr.]onsﬁl) welcrung vor ginern Grad nacn Osier
Uber e]n Weltum fzissendes rontrollsystern werder)
die Positionen der satelliten Goerwacnt urd oe]
Dedarf korr]glert.



>
o5
<
O
&L
—
-
©
o
@
(&
(U
<
U )
@
L
-
(&
>
@
N
O

rrirne 19)

GPS- Satelliten sender 50 mal pro Sekunde Deziier)
Uoer Banr, Zelt und ldentifixation it einer Sende-
lgisiung vor 90 Watt zur =rde,

Durcr die Laufzeit der Signale kann die Entfernung
zurr Satelliten und darnit die eigzne Positior
oesiirnrnt werder,



Funsction: Eln Satellit sendet |, Bin < meine Position st
i und diese Dater)
sind urr L. Unr aus-
gesendet worder).”

arnicaran Datear),

(Alrnanzich Daten)



Funiition: Bel zwel
rnoglicri. Erst it d
vorneardear).
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Almanach-Daten
ALLER



Flr militariscne Zweackes cz. drei bis funf Meter.

FuUr zivile Zwecks 10 Meter.
Verscnlusselung)

100 Meter.
Verscnlusselung)






runrstorung durcn lonosonare und Atrnosonare.
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(rfornoensation durcn Laufze
zweier Tragersignale moglicr)
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Fehlerquellen des GPS



Sonneneruptionen gestort werden kann. n d
vergangenen Jahren waren diese — und
verbundenen geomagnetischen Sturme =
ausgepragt, sie sollen jedoch ab 2011"



fir ginen guten =rmofang ist die freje

,Slcntveroindung” zwiscnen GPS-Antennen und der
Setelliter). rlauserscenlucniern, Taler und Tunne]
sowle Parkhéiuser kdnngn S

dig ,Sicntverol J rJJ o

202030 veeiniracriger

wig 2ir) o
Dachysoiickiriger oder 2in | |
schnlecnt gawanlier Einoziu- i

ort der GP3S- Arniternne

Ergsonis: ungsnaus odsr keins




Menrwegernofang:
rMefleiiierte Signale flnren durch die verlangerie
SIQrJaIJau"ze]'t zU renloerecnnurngen. Durch rmatne-
L

rriatiscne Korrektl rwerdarn solcne Fenler erxarnnt




e Verizgldigungsrninisieriurs
carnn dis Gerr«‘ u]gke]'t der Satellitenunren

ozeinflussern ozw. gin Storsignal in rrisensituatiorner)
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Oriung ist dig Bestirnrnung der axiuellen Position, der
ranriricriiung, sowie der Fanrgescnwindigxeit.
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Felf)
generid vor giner oexarnriiern Arrfangspos]t]on) cie
artuelle Position durcn Addition von Wegstlciker.
Inforrnation vor YWegsirecrernsensor oder

Tacnosignal, Drenwinkelsensor, CO-ROWVI, Navi-



r GPS- Amen ne und Ernofanger, Navigatiorns-

J\Jav]ga'tion:
Urnfasst dig Oriung und zusaizlicn dis Bes

l—l

rrirnung
vorl Ficriiung U nd Eritfernung eines ranrzeuges zurr
Zizl sowie dig erforderlicnen Malinanrnen, digses
Zigl zu erreicr
Merke:
Koppelortung +Satellitenortung =Fahrzeugnavigation
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AuUs dern Signalen des Drenwiniicel- und des Tacno-

ocer Radsensors oesiirnmt der Nz \/U,Jrumsre riner

)

die Zurtickgelegie Wegsirecke sowie dig Farnri-

(
U’

ricritungsanderung und erkennt den Streckernverlauf,

Aus digsern Zusarnrnensolel ergiot sicr dig rloooel-
orturig. Venrmals oro Sexunde funri der Navigatiorns-
recriner eir l\/LJr) Matcning™ durch,
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rfoooeloriung
Systern unaonzarngigy
vorl Infrasiruxiur
(Satelliten)
renleraacurnulation
— Lorrexctur durcr)
Vergleicn it Lart
erforderlich
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Uberbriickung von GPS- Empfangsstérungen

Kontrolle der Koppelortung durch GPS- Position
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Funktion






Wiz und wo rmesse icr 2in Signal?
Wie sient das gernessene Signal aus?

rrecquenz meye 4 kKrlz

el Austall oder Fenlfunkiion:
rCeine roooeloriung rmerir rmoglicr.
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Incduxiiv- oder rlallgzoer der it dern £







Montage erfolgt direit ain der rardanwelle
N

(rneist oel NFZ) durcen Induikiiv- oder Flall-

&el Austall oder Fenliuniiion:
rCeine rLoooeloriung rmerir rmoglicr.



usfall oder Fernlfunikiior:
<or)r)~Jorr,JrU rrienr rmoglicr.



Dig Ricntungsarnderung eines Fanrzeuges
rnufs
orrirnern ir) J\J,J\/U,Jrur S (1 Eins
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rCeine rooosloriung menr moglicr.



—
A

)

D
-L

D

D
©
S
)
0
D
o

oy

m.q

=1

(L)

T,
D
Q)
T,
D
3

D

.

()



Drehachse
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mit vier Plezoglermernien  ~
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Schwingungs-
yAl richtung

unteres Piezoelement
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Drehrichtung
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TMC (Traffic )

Feanlfunikion:

Uf]fJﬂJ rernrs



TVIC BO:
rControlliert, oo Verkenrsoeninderungen vornearncer
sind...
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TVIC BO:
Leitet urn wenn Verkenrsoeninderungen vornarder
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Sensoren / Informationsgeber
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vor) cder Software 210 it cdarn 23 aroeitaern Kanr.
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Urn vorn US- Arnerikaniscnen GPS Sysiern unzo-
nznglg zu werdern olant diz 2U 2in
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Galileo



CARtec

Fahrzeugtechnik
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