GPS VERILERININ DEGERLENDIRILMESI
Olgiim islemleri tamamlandiktan sonra artik elde edilen verilerin
degerlendirilme asamasina gecilir. Bunun igin Uretci firmalarin vermis oldugu
ya da bilimsel amagli yazilimlar (Bernese, Gamit vb.) kullanilir. Bu islemden
once kullanilacak programin bize sagladigi olanaklar ve program icerisindeki
mendlerin bilinmesi gerekir (Agiklamalar Ashtech Solution Programi Uzerinden

anlatilacaktir).

A) Toplanan veriler ve dzellikleri

Aktarim esnasinda binary formatindaki alici datalari bilgisayar i¢in bagimsiz ASCI|
formatina donismesine ragmen datalar hala aliciya bagh durumdadir. Her GPS data
degerlendirme yazilimi kendi formatina sahiptir ve kendi degerlendirme yazilimlari ile
degerlendirilebilir.

Kullandigimiz alicilar her bir oturum igin 3 ¢esit veri depolar;

e B file.......... GOzlem dosyasi
e E file........... Navigasyon dosyasi
e S file............ Meteorolojik dosya.

Bu dosyalar isimlendirilirken 6rnegin;
ORNEK: B0510D06.086

B OilO lD 06 . 086
Dosya Tipi  Nokta No OturumNo GPSyilli . GPSgunu

Farkli aletlerle toplanan 6lgulerin birlikte degerlendiriimesi gerektiginden datalarin
sadece tek bir alici kullanimina gore dizenlenmesi gerekmektedir. Bunun igin
datalarin alicidan bagimsiz olarak depolandigi RINEX (Receiver Independent
Exchange) formati kullanilir. Bu format ASCII dosyalarinin Gg tipini igerir.

e Uzaklik datalarini igeren gézlem datalar1 dosyasi
e Meteorolojik data dosyasi
e Navigasyon mesajl dosyasi

O file....... GoOzlem dosyasi
N file ...... Navigasyon dosyasi
M file ....... Meteorolojik dosya

Bu dosyalar isimlendirilirken 6rnegin:
ORNEK: 0101212E.050

0101 212 E . 05 O
Nokta No GPS gunu OturumNo . GPSyili Dosya Tipi



B) Programin sagladiqi olanaklar

- Ham Datalarin detaylh bir bicimde incelenme olanagi,

- GPS olgulerinden olugturulan Baz Vektorlerini iyilestirme olanagi,

- Kapali sekil olarak olusturulan aglarda LOOP kapanmalarini inceleme
olanagt,

- Baz Vektori, nokta koordinatlari ve Standart Sapmalarini gorinttileme
olanagi

- RINEX Converter ile déniisim olanag,

- Olglim 6ncesi planlama olanag,

- Farkh koordinat sistemleriyle ¢alisma olanag;,

- Degerlendirilen baz vektorlerinin dengeleme olanagi.

C) Programda datalarin degerlendirilmesinde kullanilan kalite kontrol kriterleri

1-) Baz vektérii bilesenlerinin standart sapmasi
2-) Nokta koordinatlarinin standart sapmasi

3-) Loop kapanmalari

4-) Dengeli blglerin standart sapmasi

5-) AginRel.Dogrulugu

D) Program mendileri

1-) Programin Calistiriimasi
Oncelikle Windows isletim sisteminin masaustiindeki baslat menusiinden “PROJECT

MANAGER” kisa yolunu caligtirarak programa giris yapilir.

@ wrindaws Media Player *_-}g Bilgisayarim
LY J Ag Baglantilarim
:3 witindows Messenger .
— G’ Dieneetinn Masasi
@ Wi indoms =P Tury .
=, Program Erigim we
Warsayvilanlarim Ayvarla
3 Diosya we fyar Akbarma .
275 Sihirbaz e_—b Badlan 3
@ Microsoft OFfice Waord 2003 Q ardim ve Destek.
Q Project [Manager f') o
[T Calgtir. ..
B
Tdm PrI Konum: :YProgram Filesashtech Solutionsbin l
! Okurumu Kapat EE}!I Bilgisawar kKapat

m & 7 ol 7 #]cpsoLcimu aRazl..
Programi galistirdiktan sonra yeni bir proje agacagimiz i¢in karsimiza gikan ilk
meniden “Create a new Project” secenedini tiklariz.

2



Welcome B3

‘What would you like ta do?

| Open an existing project I

Create a new project

Open the last project you worked on |

Fun vathout a project I

[ Don't show this dialog again

Yeni proje penceresi ekrana gelecektir. Buradaki Genel ve Koordinat Sistemi
kisimlarinda asagida acgiklanan duizenlemeler yapilacaktir.

r:lew .Isro jécl

General i Coordinate Sysleml Prncessl Misce\lananusl

Location: | _l

Comments:
Company: l
Cliest: I

Tamam I iptal I Upgula | ‘Yardim i

Oncelikle Genel sekmesi altinda “Project Name” kisminda calismaya bir isim
veriyoruz..

E=l

Mew Project [ %]

General | Coordinate Systemi F‘rocessl Misce\laneousl

Project Mame: I

Lacation: | @

Comments: |
Klasore Gozat (B

Choose Location

= @ Masaliskl
) Belgslsrim
= 'y Bilaisayanm

¢ e Yerel Disk (T

| [ Yerel Disk (D1)

E3 \-) Medal of Honor {E:)
. #T) Paylaglan Belgeler
F-{7) Oguzzz - Belgeler
=] @ Paylagim Klasérlerim

E' g Ad Baglantilanm
{5 PS5 Proje _| *ardim I

i E| gps proje resimler i
7= =5 dikiimanlar :_v|




Yine genel sekmesi altindaki Location kisminda GPS verilerinin bilgisayarda

bulundugu boéluma belirliyoruz. Bunun igin isaretli kutucuga (Q) tiklayarak ilgili

disk bolumina segiyoruz.
New Project

General Coordinate System I F'n:uc:ess] Miscellanenu&i

Harizontal C |

System Tpe :
Ground System |N-"'-‘:"- J__J

Local Grid Systerm [MNA& J J
id System |Turke_-,- Map Grid I B
Zone |Tutkey Zone 2 - |

Geodetic Datumn 1Eur-:-|:-ean 1950 Mean Walue J J

Height System
f* Ellipzoid Elevations T Orthometric Elevations
Gieoid Model [N/ e
Q T amam |> ipkal | qul: | *tardim |

“Coordinate System” menusunun altinda “ System Type” kismi Grid olarak segilir.

“Grid System” ise “Turkey Map Grid” olarak belirlenir. “Zone” kismi ise
istanbul’da gahistigimiz icin ve istanbul 2. bélgeye dahil oldugu icin “Zone”
béluminden “Turkey Zone 2" segilir. En son olarak “Tamam” kismi tiklanir ve bir
sonraki adima gegilir.

Karsimiza verilerin programa aktarilma tercihleriyle ilgili olan pencere gelecektir.
Verileri daha 6nceden bilgisayara kaydettigimiz igin ikinci siradaki “Add raw data files

from disk” segenegini igaretliyoruz.

Add Files

| Add raw data files fram receiver |

Add raw data files from dizk

Do not add raw data files now |




Verilerin diskten yuUklenmesi ikonu segildiginde kargimiza veri c¢agirma ekrani
gelecektir. Verilerimiz nerede depolanmigsa o bolume giderek degerlendirmek

istedigimiz tum “B” file verilerini programa aktariyoruz.

-

Add Files B Mddrie

Korure |7 GPS DERS2006 - & =k E- Konum |3 statik = « & cF E-
:[‘:]ashtz & _]pro]e &= Ems10c06. 205
=B 102406, 205 I:| Bh5114

L’; huzl skatik,

([ B102E06, 205 ¢ =
= et 0zC06. 205
&= Ers10406. 205

| |
Dospaad: | Dospa ade  ['BNGT1B06.205" "BN102606.205" "BNG1 OBD
Dospa i |Raw Data Files (B%.% 50" 0 | iptal | Dospa b |Raw Data Files [B* % 0°.°D) | iptal

Olgiim yaptigimiz i¢ noktadaki es zamanli dlgimlerle galismak istedigimizden dolay,
sekilde igaretlenmig 3 dosyayi programa yukleriz.

|é’ Survey Project Manager - proje

Pru]ect Edit Run Wiew Tools Window He\p

Lf (] 19/ @1 | B Iﬁlﬁll #| ¥ & ;4|

&
[24072008 1122 11:21 ToE
[EnETIBDE 205

EM102B06.205

EiME1 OB 0. 205 MEID
Workbook

Antenna Helghl Helghl Type Antenna Type Start Time End Tlme File Hame Dbs. Type
1 1 0,000 Slant Unknown 111610 1301:30  BN511B06.205 Stalic
2 0.000 Shart Unknown 111210 12:06:10 BM102B06.205 Static
3 0,000 Shart Unknown 11:21:40 1210:40  BME10B0G.205 Static
4 MFiIeSXObServaﬁuns .(Srtes ). Control Shes}\VedUrsXRepeai VEC[DI’S\ Loop C|USLIIE\A Control Tie\A Adjuﬂmem 4]

Usteki sekilde gorildugi gjbi artik programimizin ana mendisi kargimiza geldi. Alttaki

menude ise ileriki agamalarda gorecegimiz, ham verileri islemek igin kullanacagimiz

“Workbook” menisudir.



A& Survey Project Manager - proje

Projeck  Edit Rum  View Tools  Window Help

o f e 7 Tile Works
|| (] @ CTEWEpa

| Cascade
;:g : ¢ : Tile Horizonkally

| Tile Wertically O —
_u 2407.2008 | [11:12 | Arrange Icons
EBMA11B06. 205
EN102E0E.205 1 Time View: 1 of 1 days (24.07.2008) —_——
BMHA10B0G. 205 W 2 Workbool

|

Olglilen noktalarin kanavasini da goérebilmek igin programin ana mendlerinden
“Window” menusunun altindaki “Tile Workspace” i agarak kanavayl ekrana

yansitiriz..

|Q Survey Project Manager - proje

Project Edit Runm  Wiew Tools Window Help

2E f 3 (=0 5 N e Nowxﬁ[ﬁap Viev
lza07.200s =1 h112 12:08 ';A/ &
[ENETTEDE 205
EMN10ZB0E.205 {Se -
BMNS10B0E.205 M510 g
=
N
.
: ?
Site ID Antenna Height | Height Type Antenna Typpe Start Time | End Time | File Hame Obs. Type
1 NE 0,000 Slant Unknown 11:168:10 12:01:30 EMNS11B0E 205 Static
2 | Mi02 0,000 Slant Unknown 111210 120610 EN102B0E. 205 Static
3 [ N510 0,000 Slant Unknown 11:21:40 1210:40 BMNS10BOG. 205 Static

4 | » @ Ohzervations (Sﬂes} Control Si‘tES‘}\_VEC‘tDrS‘:\ FRepe=t Vedors\)\ Loop Closure\:\CUntrUI Tie\:\ Adjustment Analysis\:\r\le‘twork Rel. Accuracy

2-) PROGRAM ANA iKONLARI
A-) ANA iKONLAR
PROJECT IKONU :

Standart olarak her programda olan, yeni proje agimi, var olan proje uzerinde

calisma, kaydetme olanaklari vardir. Bu kisimdaki Add Raw GPS Data sekmesi ile
alicidan veya herhangi bir bilgi deposundan (6rn USB) bilgi aktarimi programa
yapilabilir.

Bu kisimda lizerinde calisilan proje hakkindaki bilgileri Summary info kismindan



gorulebilir. Ayni bilgiler Gzerinde degisiklik yapilmak istendiginde ise yine Project
kismindaki Settings sekmesinden istenilen degisiklikler yapilabilir. Settings
kismindan projenin adi, ¢alisilan koordinat sistemi , process’den Elevation Mask
Angle (yukseklik agisi), yataydaki ve duseydeki hata sinirlari duzeltme islemleri, local
yada UTC sisteminde ¢alisma secimleri gibi proje igin dnemli bilgiler degistirilebilir.
Bu bolumdeki Export ile bagka bir bilgi deposuna veya bilgisayara bilgi aktarim islemi
gereklegtirilebilir.

Report sekmesi ile dengelem yapildiktan sonra Adjusted Vectors, Control Site

Positions, Loop Closure Analysis, Processed Vectors, Site Positions gibi yapilan
islemler ile ilgili temel bilgiler alinabilir. Bu bolumde yapilan islemlerden sonra, projeyi
beliri bir yazicidan ¢ikti olarak almak igin Print ikonlari kullanilabilir.
Son olarak dosya adi, dosyanin nerede kayitl oldugu, bir 6nceki kullanilan proje ve
cikig sekmeleri yer alir.

EDIT IKONU :

Bu bdliimde COPY, FIND, FILTER sekmeleri bulunmaktadir. Bu sekmeler kopyalama,

bulma ve filtreleme 6zelliklerine sahiptirler. Program icerisinde kopyalama bir datayi

bulma ve suzge¢ den gegirme islemlerini yerine getirirler.
RUN /KONU :

Bu bolimdeki Proccessing islemi ile yapilan 6lgimlerin sisteme aktarildiktan sonra

degerlendirmesi yapilir. Adjustment sekmesi ilede proccesing islemi ile yapilan
degerlendirmeden sonra dengeleme iglemi gergeklestirilebilir.
VIEW IKONU

A) Workbook sekmesinin iginde veriler ile ilgili detayl bilgiler gorular,

1) File: Dosya adi, baslama zamani, bitis zamani, epok araligi, verini kapladigi
blyuklik ve o6lgum tipi

2) Obsevation: Nokta tanimlama kodu,anten yuksekligi, yukseklik tipi, anten
tipi, baslangis zamani, bitis zamani, dosya adi

3) Sites : nokta tanimlama kodu, proccesing yada adjustment tipinin
gosterildigi Status, eksenler yonundeki hata elipslerinin miktarlarini ve hata
yuzdesini, fixed olan noktalari gosterir.

4) Control sites: sabit olarak segilen noktalarin koordinatlarini girmek igin
kullanilr.

5) Vektors: Cozulecek ve ¢ozulmus olan bazlarin numaralarini, ¢6zum yok,



kismi ¢bzum var, ¢ozulmus bazlari buradan gorebiliriz, yine eksenler

yonundeki hata elipslerinin miktarlarini ve hata yuzdesini, ayrica PDOP

degerinide burada gérmek mumkundur.

Bu sekmede FROM TO ile birlikte bazlar Gzerinde Proccessing islemini

yapabilir ayrica view residual ile birlikte Carrier Phase Double Differenced

Residual (faz gozlemlerindeki ciftli farklar) gorulebilir. Bu gozlemler butin

uydular igin ayri ayri gosterimektedir.

Viem raw data ile birlikte istenilen dosyadaki Signal To Noise Orani gorulebilir.

Bu oran butln uydular igin ayri ayri gosterilmektedir.

Vektor ozellikleri ile galigilan referans sistemi (6rn: WGS84-XYZ) gorulebilir ve

degistirilebilir. Referans sisteminin eksenlerindeki hatlar ve miktarlarida

goralur.

Son olarak buradaki EXCLUDE ile eger islemler sonrasinda bazimiz ¢dzulmez

ise kaldirilabilir.

6) Loop Closure: Bu sekmede ¢aligma alanimizdaki Ug¢genleri secerek,
istenilen

ucgenlerdeki Loop Kapanma hata miktarlarini gorebiliriz. Bunun igin ¢alisma

alanindaki Uggenleri segcmemiz yeterlidir.

Ayrica burada segilen t¢genin uzunlugu X,Y,Z yonundeki kapanma hata

miktarlarini gorebilmekteyiz.

7) Adjustment Analysis: bu sekmede ise dengeleme sonrasinda meydana
gelen hata

miktarlarini, eksenler yonundeki standart sapmalari, baz uzunluklarini ve

standart toplam hatayi gorebiliriz.

B) Map View sekmesinin i¢erisinde proje igerisinde yapilan baz iglemlerini haritalar

ile degisimini gorebiliriz.
Normal View, Process View, Adjustment View, Repeat Vector View, Control
Tie View, Loop Closure Mode, Network Relative Accuracy Wiev
sekmelerinden bu iglemler ile ilgili yapilanlari baz vektorleri Uzerinden Haritalar
yardimi ile takip etmek mumkundur. Ekranda gosterilen bu haritalarda baz
vektorlerinin ¢ozulup ¢ozulmedidi, standart hata elipslerinin bayukluklerini,
noktalarin arazi Gizerisindeki yerlerini gorebiliriz. Ornegdin Loop kapanmalarinda

olusturulacak ticgenler bu harita Gzerindeki baz vektorlerinin secilmesiyle



meydana getirilerek istenilen Uggen elde edilerek degerlendirmeye alinir.
Workbook ikonundaki Toolbar ve Status Bar sekmeleri ile proje ¢alisma alnina
istenilen galisma tuslari getirilerek bu sekilde rahat¢a galisma olanagi saglanir.

TOOLS IKONU :

Planing Sekmesi: Bu 6zellik ile araziye ¢ikilmadan once program igerisinde arazide
yapilacak iglemlerin 6nceden belirlenerek islem kolayligi olugsmasi saglanir.

Rinex Converter: Bu sekme ile Arazide yapilan dlgumler bilgisayara aktarildiktan
sonra degerlendirme islemine yapilir.her bir GPS data degerlendirme programi farkh
formatta oldugundan, farkli aletlerle dlgu yapiimis ise toplanan datalarin birlikte
degerlendiriimesi igin datalarin tek bir alici tipi kullanimina gore dizenlenmesi
gerekir.bunun igin datalarin alicidan bagimsiz olarak depolandigi RINEX formati
kullanilir.bu format meteorolojik, observation, navigasyon olmak uzere ug¢ dosya tipi
icerir. ASHTEC'de ise B,S veE file olmak tzere Ug dosya tipi vardir. Rinex Ashtech
donugumu bu sekme yardimi ile yapilabilir.

WINDOW IKONU :

Tile Workspace, Tile Horizontal, Tile Vertically ile bu sekmeler priogram Gzerinde

calisma alaninda gorulur ve Uzerinde gahigilabilir.

HELP [KONU :
HELP TOPICS : Bu sekme yardimi ile program igerisindeki aranan bilgiler p, program

igerisindeki ikonlarin, sekmelerin gorevlerini anlatan 6rnekler gorulebilir. Program
icerisinde ne ise yaradigini bilinmeyen her sekme buradan bakilarak gorevi
ogrenilebilir.

REGISTER: Bu sekme ile programin bulundugu ticari WEB sitesine gidilerek burada
programla alakal bilgiler elde edilebilir.

ABOUT SURVEY PROJECT MANAGER : Bu sekme ile programin ne zaman
uretildigi, kimin tarafindan lisansli olarak kullanildigr gorulebilir.



B-) WORKBOOK iKONLARI

ikon Ismi Tanimi Aktivitesi
Noktalar Noktalarin konumlarini e Nokta ozelliklerinin
(SITES) ve kesin olmayan goruntulenmesi

koordinatlarini iceren
bilgiler

Nokta dizenleme
Nokta sil projeden
Nokta tanimi gir veya
duzenle

Kontrol Noktalari
(CONTROL SITES)

Kontrol noktalarinin
konumlarini ve kesin
olmayan koordinatlarini
iceren bilgiler

Kontrol noktasi se¢
Kontrol noktasi duzenle
Nokta tanimi gir veya
duzenle

Vektorler
(VECTORS)

Vektor isleminden
sonra batun vektorler
icin en son hesaplanan
degerlere ait bilgiler

Dengelemeden,rapordan ve
export dan vektor yok
sayma

Dosya igin ham datalari
gorintile

Vektorler icin artik datalari
gorintile

Vektorler igin iglem
parametrelerini se¢

Vektor Ozelliklerini seg

Tekrarh Vektorler
(REPEAT VECTORYS)

Tekrar gozlemler ile
herhangi gibi bir
vektore ait bilgilerin
kargilagtiriimasi

Sadece goéruntule

Loop Kapanmasi
(LOOP CLOSURE)

Vektorlere ait loop
kapanmasi sonuglari

Loop kapanmasi testini
islemek

Kontrol Bglantilari
(CONTROL TIE)

Hesaplanan
koordinatlarla
kesin(bilinen)
koordinatlar arasindaki
karsilastirma bilgileri

Sadece goster

Dengeleme Analizi

Ag dengelemesinden

Dengelemeden,rapordan ve

(ADJUSTMENT sonra export dan vektor yok
ANALYSIS) Dengelenmis sayma
vektorlerin analizi o Vektorler icin artik datalari
goruntule
o Vektorlerigin iglem
parametrelerini se¢
o Vektor dzelliklerini se¢
Network Rel. Dengelenmis kesin e Sadece goster
Accuracy adlarin analizi
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3-) GPS Olgiilerin Ashtech Solutions Programinda Degerlendirilmesi

Oncelikli olarak Workbook kismindaki Observation sekmesi segilir. Buradan anten
yukseklikleri kismina elimizdeki Olgu karnesinden arazide olgtlen anten yukseklikleri
girilir.

Anten tipi olarak ise Z-MAX segilecektir. Fakat program igerisinde Z-MAX anten tipi

mevcut dedilse anten parametrelerini sisteme tanitmamiz gerekecektir. Site ID

kisminda Mouse’nin sag tusuna basarak Properties secilerek gelen ekranda Anten

tipi kismindaki (;) buton segilir.

Project Edit Run  Wiew Tools ‘Window Help

i [ | | e ST 5 P {b A WER Observation Properties - N10
da 4.0 006 General |
24072006 | 0:32 10:39 o . -
ENETIA0E 206 " Site 1D: |N1U2 vl Raw Data File Name: IBN1D2.QDB.205
BMN102406. 205
ENE10406. 205 HE10 — Antenna Parameter Observation Type
Antenna Height (m): |1 S04 _>| ;
& Static
Height Type: ISIant vl_}l
 Kinematic
Anterna Type: IUnknown k'}l _I

— Obzervation Time

Start Time: Iﬁ : If :|2D / End Time: IW :IS_ : ID
/

Tamam l iptal | pgula | “t'ardim |

: Antehna Model: Im Apply I
Site |D Antenna Height | Height

1 1,504 Slant Dezcription: I Cancel |
g E:LD 123? g:::: Antenna Fadius: ID m Femove |
Slant Height Measurement Paint Vertical Offzet: ID— -
L1 Phase Center Vertical Offset: ID— -
4 | » |\ Files, Ohservations (Siti\ﬂ(bntrol S'rtes\,.\ “Wectol 12 Phase CentererieslGcet ’ " oy
Mumber of wectors processed: 1 of 1. R
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Antenna Parameters

Antenna Modek Z-M Apply

Crescription: |2-|"-“|-"1"K SHORT Cancel

Antenna Fadius: |EI. 03 i

Slant Height Measurement Paoint YWertical Offset; |EI

il

i
L1 Phase Center Yertical Offzet: |EI.3EiEEI o
L2 Phaze Center Yertical Offzet: |EI.35‘IZ1 m

Z-MAX Anten Parametreleri ilgili alanlara doldurularak sisteme tanitilir. Daha sonra
Apply tusuna basarak anten parametreleri ekranini kapatilir. Observation Ozellikleri
penceresindeki k anten tipi Z-MAX olarak secilerek isleme devam edilir. Tamam
tusuna basilarak igslem sonlandirilir.

8 Workbook

Site ID Antenna Height  Height Type Antenna Type Start Time | End Time File Hame Obs. Type
1 102 1.504 Slant ' N v 1m0 11:02:00  EMW102406.205 Static
2 M50 1,382 Slant 10:39:20 11:11:10  BMNS1040E.205 Static
3 | MWET 1.507 Slant Z-Ma 10:41:40 111310 BMWE11ADE.205 Static

4 | » [\, Files', Observations Sites’ Control Skes'), Yectors') Repest Vectors'y Loop Closure’y Control Tie', Adjustment Analysis’y Network Rel. Accuracy /

Control Sites bolumu secilerek burada Site ID kisminda Mouse’nin sag tusu ile Sabit
(Fixed) olarak kullanilacak noktalar segilir. Sabit olarak secilen bu noktalarin
koordinatlari gercek degerlerinden farkhdirlar. Farkli olan bu koordinat degerlerini
elimizde bu noktalarin dogru koordinat degerleri yerine yazilarak duzeltilir.

& Workbook

Site ID Site Descriptor Easting | 95% Em Morthing | 95% Em. | Ellips. Ht. | 95% Ermr Type Fixed
1 MHE11 416730434 0,000 A546704,020 0,000 £9,022 0000 Horffer = | HoMer =
2 ME10 416833155 0,000 4546785,382 0,000 85,143 0000 HorVer - | HoMer -
4 | » [\, Files} Observations') Shes, Control Sites: {Wectors ', Repest Yectors’, Loop Closure’y, Contral Tie'y, Adjustment Analysis’y Network Rel. Accuracy / l

12



Sabit noktalar belirlendikten sonra Run-Processing-All sekmeleri segilerek
degerlendirme islemi gerceklegtirilir.

Project  Edit Wigw T.cu:uls Window Help

| |

Processing iglemi gergeklestirildikten sonra Workbook’daki Vektors sekmesi otomatik

olarak acilir. Kanavada ise iglenen butun baz vektorleri birlestiriimis olarak gorinar.

Blunder Detection  Ckrl+6

All Fa

Unprocessed Fa

Adjustment

Project Edit Run View Tools Window Help

Lf|e| 8048 gl A2 S F e |l

s Time View: 1 of 1 days (24.07.2006) M =]
24072008 | 1032 10:39

416800 E

BN 102406205
EH5TOADE. 205 N510

4546760 H

# Workbook

Observed | @A| Sol. | DeltaX 95%En.| DeltaY |95% Ew. | DeltaZ 95X Ew. Length 95% En. Span |SVs|PDOP| Meas. Type
0080 100676 0087 2474 OOS2 124857 0743 002840 & 30 L1GFS

1 LRI 24.07.2006 10:39:20 Fail  Float BE.17B
2  N510-NB11 2407.200610:41:40  Fail Float 86,762 0,073 68,925 0,085 -72.868 0031 131,968 07141 00:25:30 [ 28 L1GPS
3 | NSIT-N10Z  24.07.200610:41:40 -19518 0,003 -31.508 0,003 40,386 0,004 54,514 0006 00:27:20 3 23 L1GPS
4 | b |\ Files, Oheervations ), Sites ), Control Sites ), Yectors (Repest \/eclurs\\_uup Clusure\CDrrlml Tle&Ad}uamem Ana\ys\s\Nawurk Fel. Accuracy | 4 | | >|

Frocessing Summary:
Nuuber of wectors processed: 3 of 3.

=00 |

£

@@

Sekilde de goruldigu gibi From To stunun da herhangi bir bazin Gzerine gelip
Mouse’nin sag tusuna basarak View Raw Data segenegindeki baz vektorler segilerek
Signal To Noise Orani gorulebilmektedir. Bu pencereden istenilen uyduya ait Signal

To Noise Orani gorulebilir.
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Project Edit Run View Toaols ‘Window Help

B e e il Py DR B A T

Raw Measurement Plot BN510A06.205 E‘@‘E‘ % Process Map View

41ES20 E

Signal to Noise Ratio (L1.L2) 41E720E

4 T T T T T

“°820  Fal Float BE176 0080 100526 n.oe? 32474 0.082 124,657 0143 00:2340 B 30 L1GPS
140 Fail Float 85.762 0079 -68.925 0.08s 72868 0.021 131.968 0141 00:2%30 E 28 L1GPS
19518 0.003 -31.506 0.003 40.386 0.004 54.814 0.006 00:27:20 B 23 L1GPS

Observed . | DeltaX 95% En. | Delta¥Y |95Z En. DeltaZ 95% En. | Length Meas. Type

=8|

View Residuals BN10ZA06.205
Process...
Properties
4| b |\ Files’y Observations ), Sites ), Cantrol Stes ), Vectars (Repest Vectors\\_oop Closure\Comrol Tle\Adjustmem Ana\ysls\Neﬁwork Rel. Accuracy |<| »
Processing Summary: ~
Mumber of wectors processed: 3 of 3. =
]
2

Yine From To’dan View Residuals sekmesi secilerek Carrier Phase Double
Differenced (L1) (ikili fark artik hatalar) grafigi gorulebilir..

Project  Edit Run iew Tools ‘Window Help

] =2 =T ol T e o N - 15

Yector Processing Residual Plot N510 - N102 07/24/06 10:39:20

Process Map View
416720 E 416820 E

Carrier Phase Double Differenced Residuals (L1)
T T T

Residuals(cycles)

Meas. Type

Dbserved Delta¥ (95% Err. DeltaY 95% En. DeltaZ 95% Erm. | Length | 95% Emr.
Exclide Fail Float EE.176 0.080  -100.526 0.087 -32.474 0.092 124657 0.143 00:2%:40 B 30 L1GPS
[ Fail Float 86.762 0.079 -68.925 0.085 72668 n.os1 131.968 0141 002530 E 28 L1GPS
View Raw Data b -19518 0.003 -31.506 0.003 40.386 0.004 54.814 0.006 00:27:20 B 23 L1GPS
Process...
Properties
4 | # [\, Files'} Observations') Stes’y Control Sites'), Vectors (Repest Yectors'y Loop Closure’y, Control Tie'y, Adjustmert Analysis'y Network Rel. Accuracy 4] [ »]
Processing Summary: a
MNuwber of vectors processed: 3 of 3. a3
& 3
Ready [Turkey Map Grid Meters UM
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From To’dan Processing sekmesi secilerek asagida da gortlen Process Setting
penceresi secilen baz igin ekrana gelir. Bu pencerede secilen baz ile ilgili iyilegtirme

islemleri yapilabilir ve ¢ozulmesi saglanabilir.

Process Settings N510 - N102 07/24/06 10:39:20 E|

General l Advanced ]

Time Span

Start:
End: IT

Rezet

“l 9]
s

Satellites

Omit these 5Ws: |

Forbidden reference 54s: |

Enter 5% numbers separated by commas.

Elevation mask angle: 10
Process | Cancel | Help

Secilen bazin iyilestiriime islemlerine dncelikle General penceresinde baslanir. ilk
olarak buradaki Elevation Mask Angle (Yukseklik Acisi) degeri degistirilerek ¢ozim
aranir. 10° olan yiikseklik acisinin degeri 15% ye getirilerek Process tusuna basilarak

islem gergeklestirilir.

Process Settings N510 - N102 07/24/06 10:39:20 [z|

General WAdvanced] Map View I

T Sigem 1E720 E 416820 E
. | Start: ’W N << lf Reset
0l End: [ s o
i [Ny !
i |
'g‘ s | Satellites
= oF | Omit these 5Ys:
= ok ! Farbidden reference Ss:
7 |
E |
= 01 H Enter 5% numbers separated by commas.
015 |
wzf I Elewation mask angle: 15
i ;
10:40 10:45
Process | Cancel | Help |
4 : % SV2 FSVE, VDY, SV, V28N Al
| Workbook M=
From - To Obzerved QA Sol | DeltaX 95%Em. | Delta¥ 95% Ern.| DeltaZ |95 Err. | Length 95X Err. . Span | SVs PDOP Meas. Type
1 EEENERNERS 07/24/06 10:3%20 Fall Float 66176 0080 100528 0087 32474 nnsgz 1246857 0143 00:23:40 B a0 LGRS
2 | NBI0-WE11 O0F/24/0610:41:40  Fal Float 85,762 0074 £8.925 0.085 72868 0.0 131968 0141 00:23:30 E 28 L1GPS
3 | NS11-M102  OF/24/06 10:41:40 -13518 0.003 -31.508 0.003 40386 n.oon4 54.814 0006 00:27:20 E 23 L1GPS
LR Fi\es) Obzervations S'rtes) Control Sites\\fel:mrs [Rapem Vamnrs\)\me Clnsure\CnntrnI Tie)AdJustmem Analysis)Ne{wnrk Rel Accuracy/ | 4

15



Yuksekli agisi eski degeri olan 10 getirilerek ¢ozum igin diger bir yontem olan Time

Span kisminda baglangi¢ ve bitis zamanlarinin degistiriimesiyle ¢ozum aranacaktir.

Process Settings N310 - N102 07/24/06 10:39:20 |

General ] Ldvanced ]

Time Span

Start: ’W : If : ’ﬁ Reset
End: ’T : IS_ : W

Satellites:

Ornit these SWe |

Forbidden reference S |

Enter 5% numbers separated by commas.

Elevation mask angle: 10
Process | Cancel | Help

Yukseklik agisi, baglangig¢ ve bitis zamaninda yapilan degisikliler sonu¢ vermediginde
sonraki asamada Omit These SVs kismindan uydu atma islemi ile gézum
aranacaktir. Ham data grafikleri incelenirken sinyal kalitesinin zayif oldugu dusunulen

uydular bu segenekle degerlendirme disi birakilabilir.

Process Settings N510 - N102 07/24/06 10:39:20 |

General l Advanced ]

Time Spat

Start: ’W : ’? : ’f Rezet
End: ’T : ’9_ : ’U_

Satelltes

Omit these 5V |2E‘

Forbidden reference SWs: |

Enter 5% numbers zeparated by commas.

Elewation mazk angle: 10

Process | Cancel | Help |

Bu islem de baz vektorunun iyilestiriimesi icin yeterli degilse bu asamadan sonra artik
Advanced sekmesinden Carrier Phase Double Differenced (L1) tablosundaki

Residual kisminda belirlenen araliklarda veri ¢gikarma islemine baslanabilir.
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Process Settings N510 - N102 24.07.2006 10:39:20 E

Gereral Advanced

Exclude theze obzervations from processing:

Start Time | End Time 5Vs i‘

=

Enter 5% numbers separated by cormmas.

Remove

Process ‘ Cancel ‘ Help ‘

Asagidaki sekilde de goruldugu gibi Carrier Phase Double Differenced (L1)
tablosundaki Residuals bolumu incelenerek yapilan veri gikarma igleminden sonra
N510- N102 bazi Float durumdan Partial duruma gec¢mistir. (Yani ¢6ziim yok iken
kismi ¢ozulmus hale donusmustur). Bu baz Uzerindeki veri gikarma islemleri

Advanced tablosunda da goruldugu gibi her uydu igin ayri ayri gerceklestirilmigtir.

|=|=| EiWPaE [P} Process Settings N510 - N102 07424706 10:39:20 3]
e e ot N General  Advanced = E E
Cantier Phase Double T) Exnclude these ohservations from processing: 416800 £
T T T T
Stat Time | End Time sve 4
e 11,0300 11:03:40 10 _ 510
11:08:00 11:08.00 13
P ] 11:02:00 11:02:48 28
= 11:.08:52 11:06:13 28
5] o 11:04:48 11:05:05 28
% 11:08:40 11:03:00 28 .
11:06:20 10624 28 - T
anf - :
£ I : 1
i
= s Enter 5% numbers separated by commas. H
sk [oa] Remave
11:06:20 11:06:40 11:07:00 11:07
Process | Cancel ‘ Help ‘
TP G2 5va ST, i3, V28 (A7
From - To DObserved QA | Sol. | DeltaX 95% En. Delta¥ |95%ZEn. | DeltaZ 95%En. Length (95% Ei. | Span |SVs PDOP  Meas. Type
1 SRR 07/24/06 10:3320  Fail  Partial BE.381 0020 100344 0030 -32.380 0.026 124595 0.045 00:23:40 B 34 L1GPS
2 |NSI0-NS11 07/24/0610:41:40  Fal Float 85.762 0.079 -68.925 0.085 72,868 0.0a1 131.968 07141 00:29:30 B 28 L1GPS
3 [NS11-M102  07/24/06 10:41:40 19518 0.003 -31.508 0.003 40,386 0.004 54.914 0.006 00:27:20 E 23 L1GPS

Cozulemeyen diger baz vektorleri icinde ayni islem adimlari tekrarlanir. Asagidaki
sekil bu islemlerden sonra ¢ozulen tum baz vektoru bilesenlerini ve bunlarin standart

sapmalarini gostermektedir.
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& Workbook

From - To Observed QA | Sol. | DeltaX 95% En. | Dela¥ (95% Em. | DeltaZ |95% Em. | Length | 95% En. | Span | S¥s PDOP Meas. Type
1 NE11-N102  07/24/06 10:41:40 19518 0.003 -31.506 0.003 40.386 0.004 54.814 0.006 00:27:20 g 23 L1GPS
2 NE10-N102  07/24/0610:39:20 B6.381 0006 -100.344 0.003 32379 0.o07 124.595 0.013 00:29:40 g 34 L1GPS
3 ISR 07/24/05 10:41:40 85,905 0005 68833 0007 72768 0005 131957 0.010 002930 5 35 L1GPS
4 | ¢ |} Files}, Observations ) S'rtes) Contral S'rtes\)\\u"edors ‘(Repeat Vedors\)\Loop Closure‘:\CDrf(rol Tie\AAdjustment Analysis\)\Network Rel. Accuracy / | A | | 3 I

Baz ¢o6zumu gerceklestirildikten sonra sekilde de goruldugu gibi Adjustment

kismindan Dengeleme islemi gerceklestirilir.

Project  Edit Wigw Tools  Wwindow  Help
= Blunder Detection Ckrl+B S ey
TI:l E Processing K ﬁl -?l g/l glql

Adjustment 10 - N511 07/24/06 10:41:40 [~ |[0][
Dengeleme igleminden sonra Adjustment Analysis kismindan Dengeleme sonuglari
incelenebilir. Batun bazlar igin Dengelemeden sonra istenilen ¢ozime uygun oldugu
goralebilir.

Project  Edit Run  Wiew Tools Window Help

Ol (E| w9t alst| Bl 2] CF el |l

Vector Processing Residual Plot N510 - N511 07/24/06 10:41:40 [~ [01][% ‘¢! Netwark Adjustment Map View
416700 E 416500 E

Carrier Phase Double Differenced Residuals (L1)
T T T T T T

Fesiduals(cycles)

§ﬂ
i

10:45 10:50 10:55 11:00 1105

Obzerved Tau Test | DeltaX | Std. Res.| DeltaY 5td. Res. DeltaZ |5td. Res. Length | Std. Res.

07/24/06 10:41:40 -13.519 -0 -31.506 -0.000 40.385 -0.000 54.814 0.0m
ME10-N102 07/24/06 10:33:20 £6.384 0003 -100.342 0.00z2 -32.382 -0.002 124595 0.005
N510 - W51 07/24/06 10:41:40 85.903 0002 -68.836 -0.002 -FLTET 0.0m 131.957 0.003
4 | ¥ |} Files’, Ohservations’), S'rtes) Control SiteskVedors)Repeat Vec‘tors\ALon Closure)Cordrol Tie)Adjus‘tmerrt Analysis jNetwork Rel. Accuracy | 4 | |

Dengelem igleminden sonra Loop kapanmalari kismina gelerek butun bazlar segilir

ve sekilde de goruldugu gibi Loop kapanmasini uygun oldugu gorulmektedir.
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Project  Edit Run “iew Tools ‘window Help
(e e o6 BlEs= o F ¢ 8l

Vector Processing Residual Plot N510 - N511 07/24/06 10:41:40 [ |[3][% = Loop Closure Map View
Carrier Phase Double Differenced Residuals (L1) 416800 E
L) . '

e

1045 10:50 1055 1100 11:05

Residuals(cycles)

Observed  Loop Length X Miscl. | ¥ Miscl. | Z Miscl. | Length Miscl.

NE11 - N102 07/24/06 10:41:40 11366 (0.006 0.005 0002 0.008
NE10-M102 07/24/06 10:39:20
N510- N511 07/24/06 10:41:40
Filesy, Ohservations ), Sﬂes) Control Shes\Vedors)Repea{ Vectnrs\\_nop Closure [CoMrol TieXAdjustment Analysis\,\Network Rel. Accuracy/ | 1 | I ]

Son olarak degerlendirme sonuglarinin giktisini almak i¢in Project-Report kismindan
(F9 tusuna basilarak da ulasilabilir.) rapor dosyasi olusturulur. incelenmek istenen
raporlar bu kisimdan segilerek incelenebilir.

Project Edit Run  Yiew Tools ‘Window Help

Ll(d| ) ols ARz o F ¢ 8l
al Plo 41/06 10:4 5

E® Vector Processing Resid 0 D 0 m etwork Relative Accuracy Map
Carrier Phase Double Differenced Residuals (L1) 41BN E 41E300
T T T T T T T H
M Pro Repo :
Available ltems Items ta Repart
(=423 Adjustment Results

L Adjusted Vectors

Add > | Ea Mlscallaneous Cancel

: Control Site Position
H Loop Closure Analysiz
R 4 Hel
&I Processed Vectors =2
Add &l > > |
-0

Site Pozitions
Remove All << |

Miscellaneous

Residuals(cycles
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