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ANNEXE IX 

DESCRIPTION DE S FICHIERS DE SAUVEGARDE (LOG FILES) 

A9.1 Description sommaire des fichiers d e sauvegarde 

Le but de cette section est de foumir une description sommaire des fichiers d'enregistrements 

(log files)  produits par le récepteur hybride GPS et Gahleo. Le tableau ci-dessous décrit le 

contenu général de chacun de fichiers en question. 

Tableau A9.1 
Description sommaire des fichiers de LOG 

Nom des fichiers Contenu 

Clk_cor.dat 

Chan_stat.dat 

Corrpeaks.dat 

Ion_cor.dat 

Prs.dat 

Rawprs.dat 

Satpos.dat 

Sattrack.dat 

Trop_cor.dat 

Userpos.dat 

Corrections d'horloge de chacun des satellites 

État des canaux de réception et du récepteur en général 

Mesure en temps réel de la fonction de cross-corréladon de chacun 
des canaux de démodulation 

Corrections ionosphériques de chacun des satellites 

Enregistrement des pseudo-distances, accumulated  Doppler range 
et des vitesses Doppler 

Enregistrement des pseudo-distances en fonnat brut et à débit 
maximal 

Enregistrement de la position et de la vitesse des satellites dans le 
système WGS-84 

Elévation, azimut et Doppler approximatifs de chacun des satellites 
en référence à la position actuelle de l'utilisateur 

Corrections troposphériques de chacun des satellites 

Enregistrement de la position et de la vitesse de l'utilisateur dans le 
système WGS-84, en plus des biais et des dérives d'horloge 
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A9.2 Description détaillée des fichiers de sauvegarde 

Les fichiers de sauvegarde présentés ici ont été enregistrés en format binaire, ceci dans le but 

de minimiser leur taille et de maximiser leur vitesse de traitement. Les formats employés sont 

présentés au tableau A9.2. 

Tableau A9.2 
Fomiats binaires employés 

Formats de données 

Entier non signé 8 bits 
Entier signé 32 bits 

Entier non signé 32 bits 
Nombre à point flottant double 

précision 64 bits IEEE-754 

Acronymes 
employés 
UINT8 
INT32 

UINT32 

DOUBLE 

Taille (octets) 

1 
4 
4 

8 

A9.2.1 Description du fichier Chan stat.da t 

Quatre premiers octets : Nombre de canaux GNSS (N) sous format U1NT32 

Octets suivants (se répètent pour chaque échantillon consécutit) : 

o Temps de référence (secondes) - DOUBLE 

o Drapeau indiquant si l'algorithme de navigation a convergé - UINT8 

o Drapeau indiquant la synchronisation entre le PC et le FPGA - UINT8 

o Charge du CPU embarqué (%) - DOUBLE 

o N enregistrements consécutifs de 30 octets composés tels que suit et indiquant 

le statut des N canaux GNSS du récepteur : 

• #PRN (le #64 indique un canal désacfivé) - UINT32 

• C/No (dB Hz) - DOUBLE 

• Niveau K d'acquisition du canal (UINT8), où K représente : 

0) Recherche 

1) Phase initiale de poursuite 

2) Poursuite / synchronisation aux bits de données 

3) Poursuite / synchronisafion au message de navigation 

4) Poursuite / téléchargement du message de navigation 
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• Nombre d'échecs à l'acquisition - UINT8 

• Drapeau « PLL Locked » - UINT8 

• Drapeau «SV bad  » - UINT8 

• Drapeau « SV Unhealthy  » - UINT8 

• Drapeau « SV time valid » - UINT8 

• Semaine propre au satellite - UINT32 

• Temps propre au satellite (s) - DOUBLE 

A9,2.2 Descriptio n des fichiers Clkcor, lonco r e t Trop_cor.dat 

• Quatre premiers octets : Nombre de canaux GNSS (N) sous format UriSfT32 

• Octets suivants (se répètent pour chaque échantillon consécutif) : 

o Temps de référence (secondes) - DOUBLE 

o N enregistrements consécutifs de 8 octets composés tels que suit et contenant 

la correction appropriée (horloge, ionosphérique ou troposphérique) pour N 

canaux GNSS du récepteur : 

• Correction (m) - DOUBLE 

A9.2.3 Descriptio n du fichier Corrpeaks.dat 

• Le fichier est composé d'une série d'enregistrements consécufifs de 521 octets de 

longueur. Chacun des enregistrements se compose comme suit : 

o Temps de référence (secondes) - DOUBLE 

o Numéro de canal GNSS - UINT8 

o Foncfion de corrélation - 128 x INT32 

A9.2.4 Descriptio n du fichier Prs.dat 

• Quatre premiers octets : Nombre de canaux GNSS (N) sous format UINT32 

• Octets suivants (se répètent pour chaque échantillon consécutif) : 

o Temps de référence (secondes) - DOUBLE 
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o N enregistrements consécutifs de 24 octets composés tels que suit : 

• Pseudo-distance pour chaque canal (m) - DOUBLE 

• Vitesses relatives pour chaque canal (m/s) - DOUBLE 

• ADR pour chaque canal (m) - DOUBLE 

A9.2.5 Descriptio n du fichier Rawprs.dat 

• Quatre premiers octets : Nombre de canaux GNSS (N) sous format UINT32 

• Octets suivants (se répètent pour chaque échantillon consécutif) : 

o Temps de référence (millisecondes) - UrNT32 

o N enregistrements consécufifs de 12 octets composés tels que suit : 

• Compteur d'époque (ms) - UINT32 

• Numéro de bribe-UrNT32 

• Phase du NCO de code (valeur machine) - UrNT32 

A9.2.6 Descriptio n du fichier Satpos.dat 

• Quatre premiers octets : Nombre de canaux GNSS (N) sous fonnat UINT32 

• Octets suivants (se répètent pour chaque échantillon consécutif) : 

o Temps de référence (secondes) - DOUBLE 

o N enregistrements consécutifs de 48 octets composés tels que suit et contenant 

la position ainsi que la vitesse des satellites verrouillés par les N canaux : 

Position en x (WGS-84, en m) - DOUBLE 

Position en y (WGS-84, en m) - DOUBLE 

Position en z (WGS-84, en m) - DOUBLE 

Vitesse en x (WGS-84, en m/s) - DOUBLE 

Vitesse en y (WGS-84, en m/s) - DOUBLE 

Vitesse en z (WGS-84, en m/s) - DOUBLE 
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A9.2.7 Descriptio n du fichier Sattrack.dat 

• Tous les octets (se répètent pour chaque échantillon consécutif) : 

o Temps de référence (secondes) - DOUBLE 

o 32 enregistrements consécutifs de 26 octets composés tels que suit et 

contenant les informafions suivantes au sujet des satellites affectés aux 32 

numéros de PRN GPS Ll valides : 

• Elévation du satellite (degrés) - DOUBLE 

• Azimut du satellite (degrés) - DOUBLE 

• Doppler du satellite (Hz) - DOUBLE 

• Drapeau almanach valide - UFNTS 

• Drapeau éphéméride valide - UrNT8 

A9.2.8 Descriptio n du fichier Userpos.dat 

• Tous les octets (se répètent pour chaque échantillon consécutif) : 

o Temps GPS local (s) - DOUBLE 

o Posifion de l'utilisateur en x (WGS-84, en m) - DOUBLE 

o Position de l'utilisateur en y (WGS-84, en m) - DOUBLE 

o Position de l'utilisateur en z (WGS-84, en m) - DOUBLE 

o Vitesse de l'ufilisateur en x (WGS-84, en m/s) - DOUBLE 

o Vitesse de l'ufilisateur en y (WGS-84, en m/s) - DOUBLE 

o Vitesse de l'ufilisateur en z (WGS-84, en m/s) - DOUBLE 

o Biais d'horioge (m) - DOUBLE 

o Dérive d'horioge (m/s) - DOUBLE 

o Accélération lissée (m/s') - DOUBLE 

o Ondulafion du géoïde (EGM-96, en m) - DOUBLE 
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