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Agenda

| ¢, Quiénes somos?

| ¢, Qué hicimos?

| ¢, Qué estamos haciendo?
I Vinculacion con GACELA



Desarrollo de Receptores de GNSS en
la FI-UNLP

| Un poco de historia ....

En 1998 comienza la vinculacion entre la CONAE
y un grupo de investigadores del departamento
de Electrotecnia de la Facultad de Ingenieria de
a UNLP para el desarrollo de receptores de GPS
para uso aeroespacial.

Desde entonces se ha adquirido valiosa
experiencia en muchos aspectos involucrados en
la Navegacion Satelital.




Desarrollo de Receptores de GNSS en
la FI-UNLP

| Actualidad

El grupo de procesamiento estadistico de senales
(PES) del laboratorio LEICI continta realizando
tareas tanto de investigacion como de aplicacion
en esta tematica.

Se cuenta con un plantel de 10 investigadores,
profesionales y becarios con especialidades que
cubren los distintos aspectos de desarrollo de
hardware y de software asociados a los
receptores de GNSS.



Principales logros

Capacidad de desarrollo de hardware y
software propio

Receptores de GPS para cohetes sonda
Receptores de GPS para satélites

Determinacion de la Orientacion de
Vehiculos con senales de GPS

Posicionamiento Diferencial Preciso
utilizando fase de portadora




Validacion de desarrollos

I Vuelo en avion

Grafica de la altura en funcion del tiempo GPS
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Validacion de desarrollos

I Vuelo en globo sonda

Trayectoria recorrida por &l globo 7/07/2001
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Validacion de desarrollos

| Plataforma de espinado
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Altura [rn]

Validacion de desarrollos

| Tronador |
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Validacion de desarrollos

I VS-30



Validacion de desarrollos

| Tronador | bis




Receptores de GPS para cohetes
sonda

| Principales caracteristicas
Alta dinamica (acel. 40 g) UFA-PLL
Readquisicion rapida
Navegacion con Filtro de Kalman




Receptor de GPS para el TDP del
satélite SAC-D

| Principales caracteristicas
Altura maxima 700 km
Vel. maxima 10 km/seg
Rango de busqueda Doppler +/- 50 kHz
Navegacion con Filtro de Kalman
Componentes comerciales




Receptor de GPS para el TDP del
satélite SAC-D

| Integracion y Ensayos




Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Introduccion

Dado un sistema de coordenadas fijado a un
cuerpo y otro externo al mismo, la orientacion de
dicho cuerpo esta dada por la rotacion que
vincula a ambos sistemas.

Para estimar orientacion utilizando senales de
GPS es necesario utilizar un arreglo con al menos
3 antenas (2 lineas de base).



Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Prototipo experimental |
PC portatil

Arreglo de
Antenas ’
Conversor

de niveles
TTL/RS-232

Receptores de GPS

Fuente de

independientes alimentacion




Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Aplicacion desarrollada




Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Comparacion estatica

Se evalluo el desempeno en condiciones estaticas
comparandolo con un receptor comercial



Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Comparacion estatica — Resultados

DTO-3D Comercial
Angulo Media Desv. Est. Media Desv. Est.
0° 0.04 0.04 0.06 0.12
60 © 60.36 0.05 60.16 0.13
120° 120.23 0.03 120.03 0.14
180 ° 179.63 0.03 179.76 0.13
-120 ° -119.68 0.02 -119.66 0.12
-60° - 59.78 0.04 -59.86 0.12




Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Desempeno en condiciones dinamicas




Estimacion de Orientacion con
sefnales GPS

| Desempeno en condiciones dinamicas —
Resultados




Posicionamiento Diferencial de Alta
Precision

| Concepto e implementacion




Posicionamiento Diferencial de Alta
Precision

| Validacion




Posicionamiento Diferencial de Alta
Precision

| Resultados




Lineas de trabajo en curso (I)

| Desarrollo de receptores multi-frecuencia
/ multi-constelacion GPS / GLONASS /
GALILEO

~ront-End con componentes discretos

Procesamiento digital en FPGA

Procesador LEON3

Sist operativo de tiempo real RTEMS




Lineas de trabajo en curso (I)
Front-End multi-constelacion

I Implementacion y Resultados




Lineas de trabajo en curso (II)

| Reflectometria con senales de GNSS




Vinculacion con GACELA




