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Ré ,

Parmi les systemes de radionavigation existants, GPS est sans doute le
plus complet et le plus précis. Il «st congu pour fournir des mesures précises des
trois coordonnées d'un navigateur partout dans le monde, et de corriger son
horloge dans un repére référentiel. Comparé aux autres systémes de navigation, il
fait appel a des traitements du signal plus sophistiqués, et qui font des récepteurs
GPS plus complexes que d'autres. Notre objectif est de rendre ces récepteurs
compétitifs en termes de cout et d'utilisation sans compromettre leurs hautes
performances. Dans notre travail sur une unité de traitement GPS, prototype
réalisée dans notre laboratoire, de trés bonnes performances étaient obtenues sur
un signal GPS simulé. Des signaux fortement noyés dans le bruit (avec un
rapport signal & bruit inférieur a -23 dB) et affectés par le Doppler, étaient traités
avec succes et la reconnaissance des codes correspondants était établie. Parmi les
aSpects les plus importants du systéme réalisé, la haute immunité au bruit des
signaux d'asservissement, permettait une opération stable en présence d'un bruit
intense, permettant l'acquisition des données de navigation dans de bonnes
conditions.

Mots clefs : GPS, code, Doppler, Correlation, acquisition, bruit, satellite,
navigation

Abstract ‘

Among the existing radionavigation systems, GPS (Global Positioning
system) is undoubtly the most complete and precise one. It is designed for
providing precise measurements of the three coordinates of a navigator
everywhere and the correction of its clock in a referential frame. Compared to

" other navigation systems it makes call for a more sophisticated signal processing

techniques which makes GPS receivers more complicated than others. Our aim is
to make these receivers competitive in terms of cost and the ease of use without
compromising their high performances. In our work on a prototype GPS
processing unit realised in our laboratory, very good performances were obtained
on a simulated GPS signal. Signals heavily burried in noise (with a signal to noise
ratio of less than -23 dB) and affected by Doppler, were successfully treated and
recognition of the corresponding codes was asserted. Among the most important
features of the implemented circuitry is the high immunity to noise of the control
signals which results in a stable operation in the presence of intensif noise,
allowing the acquisition of navigation data in good conditions.

Keywords : GPS, code, Doppler, Correlation, acquisition, noise, satellite,
navigation 3





