SNT

Géolocalisation : principes généraux

S. Capdevielle

Lycée Pierre de La Ramée



1. Systemes de localisation par satellites
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1.3 Positionnement par satellites
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" Le GPS doit capter les signaux d'au moins

trois satellites pour pouvoir déterminer

ses coordonnées géographiques grice

& une méthode mathématique, la trilatération.
Schématiquement, cela revient & tracer un cercle

+" autour de chaque satellite, en prenant pour
— rayon la distance qui le sépare du GPS, ce demnier

& trouvant & keur intérsection.

Pour ne pas se tromper dans ses calculs,

la précision de I'horloge du GPS doit étre
comparable & celle d'une horloge atomigque.
Clest pourquoi le GPS doit se synchroniser
avec Ihorloge d'un quatriéme satellite.
Tout décalage d'une microseconde

une erreur de 300 m dans lestimation de

b position (latitude et longitude).

Avec
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1.4 Algorithme de Dijkstra

Amiens | Paris | St-Quentin | Rouen | Reims | Orléans | Tours | Le Mans | Troyes | Angers

Amiens 164 81 120

Paris 164 170 149 144 133 209 178
St-Quentin| 81 | 170 93

Rouen 120 149 212

Reims 144 93 126
Orléans 133 118 196 210

Tours 118 133
Le Mans 209 212 196 97
Troyes 178 126 210

Angers 133 97
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1.4 Algorithme de Dijkstra E:3
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