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Berendezés fdldrajzi helytdl fluggd mérési adatok automatikus

regisztraléasara

KAPOLKA Péter, PECS \ (DR

A bejelentés napja: 1993. 06. 15.

A taldlmdny szerinti berendezés fdldrajzi helytdl fluggd adatok
automatikus regisztrédldsdra szolgdl; csatlakozik egy GPS (Global
Positioning System) rendszerhez, amely rendszernek részei egy, a
miholdakkal kapcsolatot tartd antenna, az antenndval a mfholdak-
rél vett helymeghatérozé.jeleket felfogd és regisztréald egység; a
taldlmény szerint a GPS rendszer regisztrdld egysége kiegészul a
felfogott helymeghatdrozd jelek, valamint egyéb felfogott jelek,
Uzenetek regisztrédlédsdra és taroldsdara szolgdld, énmagdban ismert
és a regisztrdld egységbe behelyezhetf és onnan kivehetd memdria
kdrtyadval; a memdria kartydban tarolt adatokat szamitdgépbe

tdltve, annak periféridit (képerny8jét, nyomtatdjat stb.) fel-

haszndlva, a memdéria kArtyadban tédrolt adatok és az adatokbdl
szamlitott eredmények megjelenithetdek.
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Berendezés fidldrajzi helyt6l fiiggb mérési adatok

automatikus regisztrdlésira.
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Foldrajzi helyhez kotott, ill. azzal paraméterezett ada-
tok gyijtése mindig problematikus volt; a helymeghatdro-
z4s maga volt a £6 probléma. A GPS (Global Positioning
System) technika megjelenésével ez megoldddott és ismer-
tek olyan mszerek, amelyek pl. regisztrdlni és megjele-
niteni tudjdk egy jarmG (hajé, gépkocsi, replilégép) meg-
tett dtvonaldt. Légi jarmd esetében a helymeghatdrozés
hdromdimenzids probléma; a LAT-LON (Latitude-Longitude,
azaz szélesség-hosszlsdg) koordindtédkhoz még egy magasség
is sziikséges (LAT-LON-ALT, azaz szélesség-hosszisdg-ma-
gasség).
Egy GPS mdholdas helymeghatdrozd rendszer 3 részb8l 4&11.
Ezek:

- A f61d koriil keringd midholdak; (jelenleg 22 db.)



- A f6ldi mdholdvezérld dllomds;
- A felhaszndldk vevOkésziiléke.

A mGholdak 60 fokos pdlydn mozognak fix magassdgban. Pa-
lydjuk olyan elrendezési, hogy egy pont felett legkeve-
sebb 3 darab l1dthaté (a horizont felett.) Azonos 1iddben
igy egy vevlkésziilek legaldbb 3 mdhold jeleit tudja ven-
ni. A mdholdak mérik és folyamafosan sugdrozzdk a sajat
f51dkozépponttdl mért helyzetiket, valamint az adéds id6-
pontjdt. A vevOk veszik a mihold addsét. Az gdés és a vé-
tel kozotti iddkiilonbség alapjén meghatdrozzdk a sajdt
miholdtél szdmftott tdvolsédgukat.
A kétdimenzidés (LAT-LON) helymeghatdrozdshoz 3, a hdrom-
dimenziéshoz (LAT-LON-ALT) &4 mdhold addsdnak vétele sziik-
séges. A sajdt helyzet meghatdrozgsa egyszerd geometriai
analizis segiségével tortenik.
Ha viszont még egy vagy tobb tovdbbi adatot (mérési ada-
tokat) is kell rogziteni akkor a LAT-LON értékpdrokhoz
hozzd kell rendelni (mérni, rdgziteni, kiérétkelni) egy
vagy tobb tovédbbi adatot. Példaul ilyenek lehetnek: radi-
oaktiv sugdrzd4s, kiornyezetszennyezettség stb.
A felhaszn4dldsi oldalon tobb, egymdsra épiilé igény kielé-
gitésére nyilik lehetdség: ezek, mint funkcidk:

1- helyzetmeghatdrozds (LAT-LON-ALT)

2- navigécié (waypoints, bearing, heading, distance,

cross trackerror, stb.), (irdnypont, célirdnyszdg,



géptengelyirdnyszog, tdvolsdg, oldaleltérés, stb;)

3- irdnyitds (autopilot)

4- Gtvonal regisztrdlds és megjelenités

5- digitdlis tdvadatdtvitel (DGPS alkalmazdsokhoz)

6- kovetd, feliigyeld rendszerek

7- mérd és kiértékeld rendszerek.
Igy a piacon megjelend késziilékek is sokfélék bdr Jelen-
leg a navigdcids késziilékek a legelterjedtebbek.
Egy felhaszndldi, navigdcidt szolgdld készilék minimum
konfigurdcidja: GPS vevdkésziilék az antenndval, egy cont-
roller a nyers adatok navigdciéhoz vald alkalmasséd téte-
lére, valamint egy display a megjelen{itéshez; az 0Ossze-
tettebb miszerek mar egy-egy konkrét alkalmazdshoz ido-
mulnak; igy pl. ismertek vitorldzé repiilégép miszerek, a-
melyek optimumszdmitdsaikhoz mdr GPS adatokat is hasznal-
nak, s8t a megtett Utvonalat regisztrdljdk a késOGbbi meg-
jelenités céljadbsl. A regisztrdlds elektrdnikus, a tdro-
lédshoz sajat memdriaegyseégiiket haszndljdk, de hasonld mdG-
don tdrolnak mds, pl. a hajdézdsban haszndlatos késziilékek
is.
A GPS rendszer helyzetmeghatdrozdsdnak lényeges pontosi-
tdsdra alkalmas a DGPS (Differential Global Positioning
System), amelynél egy GPS bdzisdllomds digitdlis kommuni-
kdcid segitségével korrekcids adatokat kiild a vételkirze-

ten beliili vevdknek; ezzel a kb. 100 m nagysdgd helyzet-
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meghatdroz4dsi hiba 1-5 m nagysdgra cstkkenthetd. Ennél a
rendszernédl a tévadatdtvitel is jelentds szerepet kap.

Ha a regisztrdlt dtvonalat késBbb jelenitjik meg, pl. egy
sz&mit6gép segitségével, akkor off-line, ha viszont digi-
t4lis radictsszekottetéssel a vev6dllomds a pillanatnyi
helyzetkoordindtdit kildi meg egy kozponti 4l1lomésnak,
akkor on-line kbvetd, feliigyeld rendszer 411 eld.

Az ismert berendezéseknek, amelyek a fentiek alapjdn md-
kodnek, az aldbb felsorolt 1., 2. vagy 4. pont szerinti

funkcidjuk van Ilyenek pl.:

gydrtd tipus

Cambridge (USA) L-NAV
Zander (D) SR 820-D

!

Dittel (D) LX2000

A felsoroltak kombindlt vitorlédzdrepll6-szamitégépek, a-
melyekre jellemzd, hogy az alapmiszerhez egy kU16ndlld
GPS vevBt kell csatlakoztatni; fgy felépitésiiket tekintve
nem kompakt miszerek.

Més ismert mGszerek nem a regisztrdldst, hanem a pontos-
sidgot (DGPS rendszer), vagy a real-time kovetést hangst-
lyozzédk, vagy a kett6 kombindcidjst (pl. a svéd GP & C Air-

port Monitoring System).
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A mozgé jarmd (tdrgy) automatikus Gtvonaltartdsdt bizto-
sitdé autopilot berendezések (AUP) relativ mOkddésdek, u-
gyanis egy meghatdrozott referencia dllapot (pl. irény,
magassdg) fenntartédsdra torekednek; LAT-LON kapcsolatuk
nincsen, igy nem navigdcids berendezések.

Ezen ismert berendezéseknek (GPS alapl regisztrdlé misze-
reknek) hdrom alapvetd hétfényuk van:

a./ Csak Gtvonalat, vagy ttvonalat és magassdgot regiszt-
rdlnak; fgy felhaszndldsi teriiletiik korlédtozott;

b./ Az adatok a berendezés meméridjdban vannak tédrolva,
1gy azok esetleges tovdbbi kiértékeléséhez a beren-
dezést az adatdtvitel érdekében kdbellel Gssze kell
kotni egy szdmitdgéppel. E kébeles Osszekdttetéds
miatt vagy a rogzitdberendezést, vagy a szamitdgé-
pet kell mozgatni, ami nehézkes.

c./ Nem kompakt felépitésiek.

d./ Az AUP berendezések, mint segédberedezések, csak re-
lativ (féldrajzi pozicidtdl fiiggetlen) irdnyftdsra

képesek.

A taldédlmény szerinti berendezés a hdtrdnyok kikiszobslé-
sét célozza. A berendezés foldrajzi helytdl fiiggd adatok
automatikus regisztrdldsdra csatlakozik egy GPS (Global
Positioning System) rendszerhez, amely rendszernek részei

egy, a miholdakkal kapcsolatot tartd antenna, az antennd-



val a mGholdrél vett helyzetmeghatdrozé Jjeleket felfogd

és regisztré4ld egység; a taldlmdny szerint a GPS rendszer

regisztrdlé egysége kiegészil a helymeghatdrozdé Jjelek,
valamint a felfogott egyéb jelek, lizenetek re-

gisztrdldsdra és tdroldsdra szolgdld, Snmagdban ismert, 3

regisztrédlé egységbe behelyezhetd és onnan kivehetd memd-

ria kdrtydval; a meméria kdrtydban tdrolt adatokat szdmi-
tégépbe tdltve, annak periféridit (képernybjét, nyomtato-

j&t stb.) felhaszndlva, a meméria kértydban tédrolt adatok

6s az adatokbdl szdmfitott eredmények megjelenithetbek.

A taldlmédny szerinti berendezés:

1./ Képes mérni és regisztrdlni a foldrajzi helyet (LAT-LON) és
tovédbbi mért adatokat (ilyen lehet a magassdg, vagy
tovdbbi mért adatok);

2./ A riogzités egy memdria kdrtydra torténik, ami egy-
szer{ien kivehetd a berendezésb6l; egy szdmitdgéphez
kotttt olvaséba behelyezve a tovdbbi feldolgozds,
megfeleld program segitségével, elvégezhetd.

3./ Kompakt felépitésd.

4./ Abszolut AUP funkciét biztosit; GPS kapcsolata révén
akdr irdnypontokkal tdzdelt Utvonal kdvetésére is al-

kalmas.

A taldlmény szerinti berendezést a mellékelt dbrak segit-

ségével mutatjuk be. A rajzokon feltiintetett berendezés



egységek:

RGPS - regisztrdldé GPS (leirdsunk szerinti elnevezés)
CRW - iré-olvasdé kértya (Card Reader/Writer)

MC - memdriakértya

SI0 - soros port

PC - személyi szam{tdgép

Spec.Mes.Instr.- kiilonféle tnmagédban ismert mérdberendezés(ek)

PTOT,PSTAT - ©Gssz- és statikus nyomds bevezetések (repiilé6-
gépmiszer esetén).

DGPS - differencidlis GPS

AUP - autopilot berendezés

A berendezés mikodése az 1. dbra jeldlései szerint:

- az MC memdériakdrtydt a CRW ird-olvaséba behelyezve a
PC személyi szdmitdgép adatokat kiildhet a berende-
zésnek (RGPS-nek), pld kommentdrt, konfigurédlédsi a-
datokat stb., amennyiben erre sziikség van; az MC me-
mériakdrtydt a berendezésbe (RGPS-be) behelyezve,
ugy, mint egy floppy disket, az dtvonal bejdrds meg-
torténhet; ektzben az adat-rodgzités automatikus.

- az uUtvonal bejdrds utdn az MC memdriakdrtydt a CRW
iré-olvasdéba helyezziik; a PC személyi szamitdgépre

térténd adatdtvitel kényelmesen elvégezhetd, amit
rendszerint vizudlis megjelenités és kiértékelés ko-

vet.
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1. dbra szerinti berendezés néhdny példaképeni fel-

zndldsdt a 2. abra mutatja be:

a./Replildgép ttvonaldnak automatikus dokumentdldsa és ki

értékelése:

A taldlmédny szerinti RPGS regisztrdld GPS-hez csatla-
kozik a GPS antenna, a PTOT és PSTAT nyomdsmérdk, to-
vdbba sziikség szerint egyéb, kiilonféle onmagdban 1is-
mert mérdberendezések, vagy miholdon keresztili,
folddel (Public Phone Service-el) vald kapcsolat Gsz-
szekotd (Tranciever) egység kozbeiktatdsdval; az e-
gyes berendezéselemeket SI0O soros port-ok kotik oOsz-
sze; az RPGS energia elldtdsdt a POWER csatlakozés
biztositja.

Radioaktiv sugdrzds mérése nagy teriileten l1égi- vagy
foldi jérmibe épfitett RPGS berendezéssel az a./ pont
szerinti elrendezés kiegészitésével. Az alkalmazdst
sugdrszennyezés felderitésének, megeldzésének igénye,
vagy a veszélyhelyzet indokolhatja.

Kérnyezeti jellemz8k (pl. légszennyezettség és/vagy
meteorolégiai adatok) mérése tiobbcsatornds mér6éllo-
mds segitségével. Az Onmagukban ismert mérdmiszerek
analog/digitdlis kimenetei az RPGS berendezésbe jut-
nak, az id6- vagy tdvolsdg alapon mintavételezi ¢és

rogziti a sajdt pozici6jat és a pillanatnyi mért ér-
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tékeket. A regisztrdtum szdmitdgépes kiértékelésével
megjelenithetéek az egyes mért jellemzO6k teriileti e-
loszl4dsa; megrajzolhatéak a gradiensek stb.

A jelenlegi telepitett 4&llomdsok csak a telep{tés
helyén mérnek; a mért jellemzdk terlileti eloszldsdrdl
részletes képet az 4l1lomdsok szdmdnak szaporftésa
helyett célszerd egy mozgé d4llomds segiségével nyer-
ni.

Az AUP (ttbbtengelyes), szervoval elldtott vdltozat
esetén az irdnyitott berendezés az eldre beprogrammo-
zott dtvonalat koveti, a toréspontokkal automatikusan

fordul, abszolut mdkodésd.
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Szabadalmi igénypontok

1. Berendezés foldrajzi helytdl fiiggb mérési adatok a-
utomatikus regisztrdldsédra, amely csatlakozik egy GPS
(Global Positioning System) rendszerhez, amely rendszer-
nek reszei egy, a miholdakkal kapcsolatot tartdéd antenna,
az antenndval a miholdrdl vett helyzetmeghatdrozd jeleket
felfogd és regisztrdldé egység azzal jellemezve, hogy a
GPS rendszer regisztrédlé egysége kiegésziil a felfogott
helymeghatdrozé jelek, valamint egyéb felfogott jelek, -
zenetek regisztrdldsdra és tdrolédsdra szolgdlé Onmagdban
ismert és a regisztrdlé egységbe behelyezheté €és onnan
kivehetd memdéria kdrtydval.

2. Az 1. igénypont szerinti berendezés azzal jellemez-
ve, hogy a GPS (Global Positioning System) rendszer kie-
gésziil tovébbi, a globdlis helyzetmeghatdrozds adataival
tsszekdtve a regisztrdlé egységbe behelyezhet6 €s onnan
kivehetd memdéria kdrtydban tdroldédé jeleket felvevd meérd
eszktzokkel, amilyenek magassdgot jelzd nyomdsmérd, radi-
oaktiv sugdrzidst, vagy mds helyi adatot mérd eszkoz ill.
eskozok.

3. Az 1.-2. igénypont szerinti berendezés azzal jelle-
mezve, hogy a GPS (Global Positioning System) rendszer
helyzefmeghatérozé jeleket felfogé egysége kiegészil egy

etel
vezérltés. nélkili digitdlis mobil kommunikdcidés rendszer-

1390 40, 5.



- 11 -

rel, amilyenek digitdlis rddié modul, szatellit kommuni-
kdcés egység, cellutor rddidé wommunikdcié.

4, Az 1.-3. igénypont szerinti memdéria kdrtya azzal
jellemezve, hogy memdria kdrtydban tdrolt adatokat szdmi-
t6gépbe, toltve annak periféridit (képerny6jét, nyomtato-
jat stb.) felhaszndlva, a meméria kdrtydban tdrolt adatok
és az adatokbdl szdmitott eredmények megjelenitésére al-
kalmas.

5. Az 1.-4. igénypontok bdrmelyike szerinti berendezés
azzal jellemezve, hogy a GPS (Global Positioning System)
rendszer kiegészil egy, vagy tobbtengelyes autopilot

szervoegyseggel.

Bejelentd helyett

a meghatalmazott

S K.
ti Nemzetkozi
huilro@a
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