


A halozatos RTK méresek alapfeltételéi

Mdhold jel vétel RTK Halozat Adat kapcsolat




Adat kapcsolat: Internet

« SIM kartya: CS és GS

 Tobb szolgaltato:
Telekom, Yettel,
Vodafone — 2G, 3G, 4G
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» Telefonrdl osztott Wifi
Hot—Spot
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Miihold jel vétel
GLONASS inicializalasi problémak

Kornyezeti hatasok:
* Megnovekedett ionoszféra maradékhiba

= ISES Solar Cycle Sunspot Number Progression

Numberning On Off
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Megnovekedett ionoszféra maradékhiba

Sunspot Counts: 2011 - 2023 e’
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- A GNSS jel kovetés gyengulését, igy a hasznalhatdé miholdak szamanak csokkenését okozza.
- Gyenge L-Band kommunikacids kapcsolat miatt a korrekciok id6szakos veteléhez vezethet.

- Megnovekedett RTK inicializalasi id6t eredményez.

- Csokken az RTK fix megoldasok pontossaga.



GLONASS inicializalasi problemak

A  GLONASS-ban  alkalmazott tobbszoros  hozzaférési
frekvenciaosztas stratégia (FDMA) frekvenciak kozotti fazishibat
(IFPB) és frekvenciak kozotti kédhibat (IFCB) okoz a kulonb6zo
gyartok vevokészulékei kozott.

Az IFPB és az IFCB megléte jelentésen megnéveli a GLONASS
tobbértelmiiségének javitasi nehézségeit, és korlatozza a
GLONASS helymeghatarozas pontossagat és megbizhatésagat.

Published online by Cambridge University Press: 26 December 2019
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A muhold geometria €s a

Aktiv llomasok Elérhetd streamek GPS miiholdak GIONASS mitholdak
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Fejlett pozicioszamito algoritmusok alkalmazasa

s sr

Uj tébbutas terjedéssziiré lehetéség Ujlinterferenciasziirs lehetéség

|

A Leica Captivate v6.50 valtozatatol kezdve elérhetd egy uj tébbutas terjedésszird | p
lehetéség, kKifejezetten a fent emlitett kdrnyezetekben térténd munkavégzés Q&Q’
megkonnyebbitésére. g y

A Leica Captivate v6.50 valtozattdl kezdve lehetéséglnk nyilik interferenciasziird
hasznalatara. A hasznalt frekvencian kivil es6, de zavaroé interferenciat enyhiti, mig a
frekvencian belll esé interferencia okozta torzitast megszinteti.

. . ) 2047071 m .3
“1 Satellite Tracking € S5 40408 @ = . Ty
e % = <1 Satellite Tracking e % ren @ W
Global Regional Augmentation Advanced it % ; o .
oba egiona ugmenla ion vance:

Cut-off angle 10°

DOP limit None Cut-off angle 10

DOP limit None
L2C tracking Always track

L2C tracking Always track
Satellite health Automatic
. . — Satellite health Automatic
Multipath reduction %

sl Multipath reduction
Interference mitigation

Only satellites above the cut-off angle will be tracked Interference: mitigation %

Only satellites above the cut-off angle will be tracked

OK Page

Az ljj tobbutas terjedéssz(ird lehetdség elérhets a Leica Gaptivate v6.50 valtozattol. oK Page
A Beallitasok — GS Erzékelé — Miihold kévetés — Tobb (fiil) Az uj interferenciasziird lehetGség elérhetd a Leica (Captivate v6.50 valtozattol.
A Bedllitisok — GS Erzékelé — Miihold kévetés — Tébb (fill)

Jobb teljesitmény kihivasokkal teli kérnyezetben RTK (2~3 cm) pontossagu
megoldasnal.

——c A Leica Captivate v7.50 valtozattdl kezdve a pozicioszamitas algoritmusa
E 1 megvaltozik. Az RTK pontossag gyakrabban elérhetd lesz, mig a miszer mérési

| / megbizhatésaga ugyanigy a maximumot nyuljta, mint amihez mar
hozzaszoktunk.

Hosszabb tesztelések és szamitasok kKimutattak, hogy takartabh égbolt esetén is az U]
pozicibszamité algoritmussal 30%-0s RTK fix elérhetdségnivekedés tapasztalhato.




Gyakorlati tippek a Mihold jelvetel kapcsan

Mire érdemes figyelni a mihold jelvétel kapcsan az interferencia maradékhiba
hatasanak csokkentése érdekében? -

Multikonstellacids és multifrekvencias jelvétel

* Fejlett poziciészamito algoritmusok alkalmazasa

* A GLONASS miholdakat esetenként erdemes kivenni az inicializalasbol a bizonytalansaguk miatt

« A mérés megbizhatésaganak novelése érdekében érdemes a mliszerekben tartani legalabb a 10°
kitakarasi szoget. A megnovelt 15°-20°kitakarasi szog meég nagyobb biztonsagot adhat,

ugyanakkor ronthatja a miszer inicializalasi képesseégét.

* Ha megtehetjuk igyekezzink ugy id6ziteni a méréseinket, hogy ne a legterheltebb id6szakban
végezzuk, ami jellemzéen 9 -15 ora kozott van a téli hdnapokban



RTK Halozat

Halbzati lefedettség és a haldzat slrlisége
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Onallé bazisra épiilé RTK (Kozeli)
A megfelelo korrekcio tipus kivalasztasa

Nem modellezett hibahatds

Virtualis Feliileti korrekcio
referenciaallomas paraméterek

(VRS/PRS)
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Gyakorlati tippek a RTK hal6zat kapcsan

Mire érdemes figyelni az RTK haldzat kapcsan az interferencia maradékhiba hatasanak
csOkkentese érdekében? v

A megfeleld korrekcid tipus kivalasztasa a halézati lefedettség tiikrében
« Ahol lehetséges torekedjunk a 4 mihold rendszer hasznalatara és igyekezzink a
legrovidebb bazis vonalat valasztani

* Ha hosszabb ideig (5-10 perc) nem tudja feloldani a miszer a fazis tobbertelmiséget, inkabb
csinaljunk Uj inicializalast, vagy valtsunk korrekcio tipust

* Ha hosszu id6 utan jon csak meg fix megoldas mindig legylunk ovatosak a kapott eredményekkel.
* Csinaljunk rendszeresen ellen6rzé méréseket
« Ha van lehet8ségunk sajat bazis hasznalatara, a problémas helyeken inkabb hasznaljuk ezt a

megoldast, hiszen a rovid bazisvonalnak kdszonhetéen igy tudjuk az ionoszféra maradékhibat és a
tavolsagfuggd hibakat leginkabb minimalizalni
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Minden Leica ,Smart’ antenna
képes internet alapu korrekcié
szolgaltatasra, barmilyen fizetés
szolgaltatas igénybe  vétele
nélkiil!

Nem kell hozza mas, mint egy

statikus IP-vel rendelkezé6 SIM

kartya és maris internet alapu

bazis létesithet6 a GS10, GS14,
GS15, GS16, GS18 antennakbal,

s6t még némelyik GPS1200

mdiszerbdl is.




Hogyan érinti az eszkozomet?

GPS900/GPS1200
(2004,2007-2010
k6z6tt)

Internet

Miihold
rendszerek

GPS+GLO

Multi-
frekvencia

GLONASS
probléma

GNSMART?2-
bél igen

lonoszféra
hatasa

Halozati hatas

Javasolt korrekcio

AUTO RTCM3.1
SGO RTK3.1

GS08/GS08Plus
(2010-2018 kozott)

GPS+GLO

GNSMART2-
bél igen

AUTO RTCM3.1
SGO RTK3.1

GS12, GS14, GS15
(2010-2018 kdzbtt)

GPS+GLO
+GAL

GNSMART2-
bél igen

Kozepesen
erés

AUTO RTCM3.1
AUTO RTK MSM
SGO RTK3.1
SGO RTK3.2

GS07
(2018 6ta)

Lokalis adottsagoktol
fuggéen barmelyik

GS10/GS16/GS18
(2016 6ta)

Lokalis adottsagoktol
fuggéen barmelyik




Koszonom a figyelmuket!
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