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NEVSTAR GPS sistemi l993 yılı sonlarında kuruluş aşamasını tamamlamış 24 uydusu
Ye ıam kapasitesi ile hizmete girmiştir. Günümüzde yeryuzünün her bölgesınde, gece
Ve gündüz,her türlü hava koşullannda en az 4 GPS uydusu gözlenebilmektedir GPS
g<ızlemleri, çağdaş jeodezik ağlarda klasik yersel gözlemlerin yerini almakta, yeni
nokta köordinat|annın GPS gözlemlen ıle belirlenmesi glln geçtikçe daha fazla
uygulama alanı bu]ma}ıadır.GPS gözlemlen ile eski ağlarda var olan zorlamalar ve
hatalar açığa çıkarılmaka ve bu ağlar yenilenip sıklaştınlabilmektedir. GPS yöntemi;
cm düzeyinde duyarlıklann öngöni|düğü Ülke Nirengi Ağlannın yenilenmesi ve
sıkIaştırılması çalışmalannda, kıtalararası büyıik bölgesel ağlarda, daha önce kurulmuş
ve ayr! ayrı değerlendirilmiş olan yerel ağlann birleştinlmesi vç iyileştirilmesi

çalışmaIarında, mm düzeyinde duyarlık isteklennin öngörüldüğü deformasyon
ağlarında uygulanmaktadır,

Bu çalışmada; GPS ölçme yöntemleri, sinyal alıcılannın seçimi, GPS ağlarının
planlanması. ağ noktalannın seçimi ve zemin tesisleri, gözlemlenn planlanması ve
uygulanması, baz vektöni bileşenlerının hesaplanması, dünya jeodezik sislemi
l984,WGS-84 koordinatlannın hesaplanması konulan incelenmekte ve GPS ağlarında
değerlendirme yöntemleri, Ülke Temel Nirengi Ağı sistemine dönüştürme,
ulaşalabilecek duyarlıklar konularında biIgi verilmektedir.
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1.Giriş

Yermerkezli üç bolutlu konum belirIeme sistemi GPs (Global Positioning system) 08.
12.1993 tarihinde kuruluş aşamasını tamam|amış 24 uydusu ve ıam kapasitesi ile
hizmete girmiştir. Uydulann yaklaşık olarak daire şeklindeki yörüngelerinin yerden
pksekIikleri 20200 km ve ağırlıklan 1,5 tondur. GPS uydulan yöfüngedeki bir tam
dönüşlefini ll saat 58 dakıkada tamamlamaktadırlar, Uydulann kullantm süreleri 5
yıldır, İşleüni yitiren uydular yerine yenileri sisteme katılmaktadır. Uydular ekvator
düz|eminde, 60' derece aralıklarla ve bu düzlemle 55' lik açılal yapan 6 yörüngeye
yerleştirilmiştir. Her yöningede 4 GPS uydusu hareket etmektedir. Böylelikle
yeryüzünün her noktasında her an en az 4 GPS uydusunun ufuk düzleminin üzefinde
olması sağlanrnış ve yeryüzü noktalannda her türlü hava koşullannda, gece ve gündüz
her zaman konum belirleme olanagı elde edilmiştir.
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Şe*iJ 2: GPs Ölçü Yöntemi
(Seeber 1993)

*

Şeiı7 I: GPS Uydulan
(Seeber l993)

Ufuk düzlemi üzerinde kalan GPS üydulannln sayısı göremlerin yapıldıklan saate ve

noktaların coğrafi enlemlerine bağlı olafak değişmektedir. Onalama enlemlerde günün
herhangi bir saatinde sinyal alınabilen uydulann saysı 5 ile 8 aıasında değişmekıedir.
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Buna karşılık 315" ile 45" açıklıklan arasında kalan kuzey bölgesinde gözlenebiltr
hiçbir GPS uydusu bulunmamaktadır. Bunun gibi kutup bölgesinde ufuktan 45" ve
daha yuksekıe gözlenebilir hiçbir GPS uydusu yokfur.

GPS uydulannın herbirine 8 saat arayla günde 3 kez yörünge elemanlannı ve uydu
saatı düzeltmelenni içeren yayın yörünge parametreIeri (broadcast ephemens)
yuklenmektedir. Alıcı antenlerine taşıycı dalgalarla ulaşan bu bilgiler değerlendinlerek
antenlerin bulunduklan noktalann Dtınya Jeodezik Sistemi 1984 (World Geodetic
System l984) WGS-l984 koordinaılan hesaplanmaktadır.

2.Günümüzde GPS Ağlarının Kurulması

GPS gözlemleri, çağdaş jeodezik ağlarda klasik yersel gözlemlerin yerini almakta, yeni

nokta koordinatlarının yapay uydu gözlemteri ile belirlenmesi işIemı gün geçtikçe daha

fazla uygulama alanı bulmakıadır. Gtinümüzde GPS gözlemleri, yeni noktaların halen

mevcut ve kulIanılmakta olan sisteme katılması ve eski ağların iyileştiri|mesi amacıyla

da yapılmaktadır, GPS gözlemleri i|e eski ağlarda var olan zorlamalar ve hatalar açığa

çıkanlabilmekte genlmeler yok edilebilmekledir.

GPS nirenği ağlan planlanırken ağda beklenen ortalama konum duyarlığı mr, iç güven

öIçütti (serbestlik öIçülleri r; ), dış güven ölçütti, açtğa çıkanlabilmesi istenen hataların

büy,ıiklüğü 6i ve noktalann varyans kovaryans matrislerinin hangi yapıda olması

istendıği önceden planlanabilir, Jeodezik amaçlarla yapılan GPS gözlemlerınden

beklenen duyarlıklar çok fazladır. Jeodezik GPS ağlan kenar uzunluklanna göre

aşağıdaki gibi sınıfl andırılabilir.

o Büyük btılgesel jeodeak ağlaı (kenar uzunluklan L >l00 km, ölçülerin standart

sapmasl o = 5 mm + 0.00l ppm, 5 mm artı 1000 km' de l milimetre, m, < l0 mm).

o Yüzey ağlannın sıklaştırılması ( L<20 km, = 5 mm + lppm, m, <3 cm)-

. Ülke temel nirengi ağlannda oluşan zorlamalann ve gerilmelerin açığa çıkanlması,
yenileme, iyileştirme (L <l00 km, o = 5 mm + 0.1 ppm, m, <3 cm)

o Yersel gözlemlerle ölçülmüş ve ayrı ayn değerlendinlmiş olan ağların yenilenmesi,

iyileştirilmesi ve birleştirilmesi (L <20 km, o = 5 mm + l ppm, mr< 3 cm).

. Mühendislik ölçmeleri amacıyla kurulan ağlann öIçülmesi ve değerlendirilmesi

(L<5O0 m, o= 2 mm + l ppm, mp<S mm).
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3.GPs Ölçme Yöntğmleri

Jeodezik ağlarda, ağn en a2 iki noktasında eş amanh ölçülerigerektiren bağI (rölati(
görcceli, dif.rrnsiyel) DGPS ölçme yontemleri uygulanır, Bu unaçla ş zamani
ölçulenn yaptlac8ğ, en az iki GPS aicısı gereklidir. Alıcılann her ikısinde de en az 4
ııydüdan siny.l allnabilmelidi,

Ağ noktalanndaki GPs gödemlen, nandrn sİaıik yads hd! statik (rapid static, fast
§ıalic) yönıcmlerle g.rçekleşıirilir, Ağda b€klenen ölçü duyarhklanna ve kenaf
uzunluklanna bağlı olarak sıatik gözlemlerın sürçsi 30 dakika iIe 6 saat araslnda s€çilir.

sıandarı süatik ydntem. kltalarara9 (bıiyük bölg€s€l) jeodezik ağlann ölçülmesi, ülke
temel n|rengi ağlırının yenilenmesi ve slkl4şİnlması, mühcndislik projelennin

8erçekleştlrilmesa amacıyIa kurula, çok yüks€k duyaİltklann beklendiği ağlarda
uygulanır Ölçı duyarhklan ğ = 5 mm + 0.001-1 ppm kadaİdıf.

Hlzll sıaıik vönıem. kenar uzunluklan 20 km'yi geçmeyen ağlarda uygulanı.,
Gozlemlerin saresi sinyal allnabilen uydu say§lna bağlldlr. En az 4 uydudan sinyal
ahnabildiği durumla.da 20 dakika, 5 uydudan sinyal alınabilirse 15 dakik4 6 ve daha

fazla uydudan sinyal allnabilirse lo dakikadır. Ölçu duyaıIıklan o = 5mm + l ppm,

5mm arı! kilomeırede l mm dir. Ara v€ tamamlayıcl nirengi noktalannln ölçüImesinde
kullanı]ır

Şeli' J. Birinci Farklar Ydntemi Ş€r(i' /. Ikinci Farklar Yönlerni
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Dur ve ıııı yonten]i. bu vontenıl. koordinatl belirlenecek noktalar ara§nda ye.
değıştirırken de en az 4 uydudan ıurekli sinyal altnması zorunludur. Açtk arazilerdg
!er değişlirme s,laslnda yolda da sıırekli sinyal aİnabilen durumlarda uygulanır. Geaci
sınyal alıcının bır nokladaki kauü yapma süıeai l0-60 saniye arastnda değişir, güvenilir
bır konum hesabı içın çıkış veren,eferans noktası ile gezici aicı aıasındaki baz
vekıorünİn uzı-ın|uğu L <5 km olmah ve her noktada en az l0 kayt yapılmalıdır, Bu
yonüemde ölçü duyarlığı ğ = l0 mm + l ppm dir,

Şcli' 
' 

Üçüncü Farklar Yöntemi

Ret'erans nokıasındaki sinyal ıltctda öIçü süresi boyunca sürekli kayt yapllır Geacı
alıcı anıeni, başlangıçta faz belirsizlikleri gideri|dikten sonra koordinatlan beIirlenmek

ls{enen nokta|arda k§a sürelerle kayıt yapa..

.)-.,Ai' 6. Faz Belirsizliklerinin Çözümü Şeiil Z Dur ve Git Yontenıi
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Kinematik yöntem. bu yönıemin uygulanma amacı haleket halindeki bir alıcı antenin
önceden seçilen zaman aralıklannda sürekli olarak konumunun belirlenmesidir
Hareket halindeki taşıılara ıak|lan alıcı antenleri yardımıyla yol eksenlerinin
belirlenmesi, fotogrametnk ımaçla yapılan uçuşlarda kameaa konıımlannln
belirlenmesl, hidrografik amaçll yank! ile derinlik belirleme olçüle.ind€ konum
saptama işlerinde kullantlır. sıandart kinemaüik yönıeml€ olçüye başlarken iaz
belirsizlikleri çozılınceye kadar referans anleni va gezici anten §ab|ı kallr sonra yenl
noktalardaki ölçuler€ devam edillr Referans noklas|nda ve 8ezici antende sürekli en
az 4 lydııdan sinyal kaytı edilebilmeli ve ölçüler sıras|nda §|nyal kesilmcsı olmamahd|İ.
Referans noktag ile gezici ahcı afasındaki baz vekıö.ünün ıızunluğu L < l0 km
olduğü dufumlarda olçü dııyar!|$ o = f0 mm + l ppm d|.

§.r(ı7 E standan Kinemaıık Yonıem Ş.ırJ 9. olçtı s|rasında çozlm

Faz belirsizliklennin ölcü sır.sında cöa.|lmesi (on ıhe ny oTF ve on the way oTw)
yönleminde, başlangıçtı her iki ahctnln da belir§idikler çozıjlunceye kadar sablt
kalmasına gerek yoktur En az 6 uydudan klsa sure sinyal allnabilirsğ faz belırsizlikleri.
arama yontemiyle, yol allfken kolayca çozülebihr Faz beıirsizlikleri sonradan

çözüIebileceli kadar yeni olçu kayıl ed|lebilirse, önceden onaya çıkmış olan faz
belırsizliklerl geriye doğru yapllatak hesapla bu|unabilir Yolda kaşılaşıIan faz
kesilmelen sonradao Kalman Filtfeleme yönıemiyle keslinlebıll, Baz vektorunun

uzunluğu L < 20 km olduğu durumlarda ölçü dı.ıya.İğt ğ = l0 mm + ı ppm dir

Jeodezik GPs olçülerinin tilmünde, biri fererans nokıa§nda sıirekli olçu yapan sabil
al|cl diğeri yeni noktalan dolaşan 8ezici alıc| olmak uzere iki GPs ahc|$ gereklidir

Bunların hepsi Gercek zamanda Konum Belirlem€ (Real Time Posilionin8) olarak

duşunulebilir. Noktaların konlmlan, ölçü slrasında 8ezici al|ctda doğrudan okunabilir

Refe.ans noktastndaki alıcıda kaydedilen değerler. radyo vericileri il€ ya da

modemlerden yararlanarak telefon hatlan ile gezici alıcıya aktarılır ve orada gezici

ölçı-ılerle birlikt€ topluca değcrlendirilir Bunu 8erçekleştirebilmek için ölçü sür.si
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boyunca referans nokıasındaki alıcı ile gezici alıcı arasında sürekli veri iletişiminin
sağ|anması gereklidir.
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Şekil I0. Gerçek Z:ırnanda Konum Belirleme (RTK)
(WILD 200,1994) (Seeber 1993)

Buna karşın sonradan değerlendirme (post processing) yönteminde relerans
noktasındaki sabit alıcıda ve gezici alıcıda kayı edilen eşzamanlı gözlemler, daha
sonra büroda alıcılardan okunur ve topluca değerlendir;Iir.

GPS gözlemlerinin ttimünde jeodezik iki fiekans (Ll, L2) ölçen ve Y-Kodunu
çöaimleyebilen alıcılar kullanılır. Taşıyıcı dalgalann faz ölçülennden yararlanılır.
Gözlemlerin her zaman faz beliniz|iklerinin ve faz kesilmelerinin çözümlenmesi için
yelerli sayıda olmalan gerekir.

4,GPS Ağlarının Planlaması

-GPS ölgülerinin amacı ; GPS gözlemlerinin hangi amaçlarla yapıldıkları açıkça ortaya
konulmalıdır, GPS gözlemleri ile belirlenecek noktaların yatay konum bilgilerinden mi
yoksa dtlşey konum bi|gilerinden mi yararlanılacağ, üç boyutlu konum bilgi|erine

40l

Ölçme ekipleri arasındaki koordinasyonun ve uygulanan GPS ölçme yöntemleri için
gerekli koşulların sağlannıası çok önemlidir. Planlamanın önceden yapılmadığı
durumlarda ölçülerden kaynak|anan sorunlar, değerlendirmeler sırasında çözüIemez,
Ölçülerin ve değerlendirmelerin yeniden plan|anmalan ve yinelenmeleri emek, zaman
ve parasal kayıplara neden olur.



gereksinim dulr.ılup dululmadığı, belirlenecek koordinatlann hangi duyarlık ve

güvenirlik isteklerini karşılamaları gerekliği soruları önceden cevaplandırılmaIıdır

-Ağ noktalarınün secimi : Noktalarda ufuktan 15 derece ve daha yüksekte kalan
gökyüzü açük olmalı, GPS sinyallerinin alıcıya ulaşmasını engelleyecek ağaç, bina, kule
gibi engeller bulunmamalı, civardaki duvar, t€I örgü ve metal yüzeylerden yansıyacak

sinyallerin etkilerinden, 1uksek gerilim hat|anndan, su yüzeylerinden ve taşıt

araçlarından 25 m ve daha uzakta olmalı, radyo vericileri, radar taraytc|lan ve

elektronik hesap merkezleri gibi elektromanyetik dalga kaynaklarından en az l00 nı

uzakta bu|unmalıdır, Noktaların yanına kadar taş( aract ile gidilebilmeli, zemin pilye

yaplmlna, nirengi betonu ya da blokajla sağlamlaştırılmış nirengi taşı gömülnıesine

uygun olmalIdır.

Ağın yapısı : Ağ noktalannda belirlenecek koordinallardan beklenen duyarlık ve

güvenilirlik isteklerine uygun olmalı, kısa kenarların tümünde komşuluk duyarlıkları

belirlenebilmeli, jeodezik GPS alıcılannın sayısı bu istek|eri karşı|amak için yeterli

olmah, a|ıcılar arasında ven ve bilgi iletişimi olanaklan sağlanmahdır.

Yeni nokta koordinatlarını halen ku|lanılmakta olan ülke sistemine (sağa ve yukarı

değerler) dönüştürebilmek için 1ukseklikleri nivelmanla belirlenmiş ya da doğrudan

nivelman noktalarından 1ukseklik taşınmtş en az 4 üst dereceden noktanın GPS ağına

katılması gereklidir

GPs - sa

verl
Refer4aJ

ıtoLlııı
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Şetı7 l1. Alıcılar fuasında Veri İleıişimi

Sinval alınabilecek GPS uvdularının sayısı : 4 ve daha lazla olmalı, GPS ölçüleri
yapılabilecek uyduların ufuktan yükseklikleri en az l5" olmalı, uydu ve alıcı noktalarını

birleştiren şeklin geometrisini gösteren PDOP değeri orta|ama olarak 1-2 arasında

kalmalı, ölçü sırasında her zaman PDOP < 6 olmalı ve uydular gök}uzünde dağtlm|ş

olmalıdır.
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Günümüzde GPS alıcısı üreten firmaların yazılımları ile, planlanan gözlem saatlerinde
yararlanılabilecek uydulann sayısı, bunların açıklık açıIarı ve gökyüzündeki dağıIımları.
geometrik konum duyarlığı katsayısı GDOP ve üç boyutlu konum duyarlığı katsayısı
PDOP değerleri önceden hesaplanabilmektedir.

Sin al ahcı tiDleri : GPS gözlemleri ile jeodezik konum belirIeme işlemlerinin tümünde
Y- Kodunda da ölçü yapabilen, iki frekans (Ll,L2) ölçen jeodezik alıcılar kullanılır
Aıcak ayrıntı noktası alımlarında tek frekans (Ll) öIçen alıcılardan yararlanıIabilir

Gözlem o|anı: GPS ölçüleri ile her noktada, ikı ayrı günde ve günün farklı saatlerinde,
fark|ı alıcılarla ve farklı referans noktalarından çıkış olarak, farklı komşu noktalarda eş
zamanlı gözlemler planlanır, Eş zamanlı gözlemlerin başlangıç anı, gözlem süreleri
(olurum, sesion) kaytt türleri (kod ölçüleri, Ll ve L2 taşıyıcı daIgalarının faz olçüleri)
ve kayıl aralık|arı (1,5.10,15,30,60 saniye) oturuma katılan alıcılann tümünde aynı
olmalıdır,

Lojistik planlama: Ekıplerde çalışacak personelin kimler olacağı, gezici alıcıların hangi
araçlarla taşınacağı, akü ve batarya gibi enerji kaynaklarının nerelerden nasıl
sağlanacağı, a|ıcılar arasındaki veri ve bilgi iIetişiminin nasıl gerçekleştirileceği
önceden planlannıa|ıdır.

Değerlendırme yontemi : Verı|er değerlendirmeyi yapacak hesaplayıcıya niklendıkıen
sonra, önce baz vektörlerinin herbiri ayrı ayrı değerlendirilir. Üçüncü farklar
yöntemiyle çözüm (TRP çözümü), faz belirsiz|ikleri de bilinmeyen seçilerek yapılacak
ikinci farklar çözümü (DDl çözümü) ve faz belirsizliklerinin değerlerı tam sayılara
yuvarlailarak buIunacak ikinci farklar çözümü (DD2 çözümü) sonuçları bir çizelgeye
yazılır. Bu çizelgede faz ölçülerinin duyarlıkları ve hesaplanan baz vektörü
bileşenlerinin standart sapmalan da gösterilir. Kaba hatalar ayıklanır.

İkinci aşamada oturuma katılan alıcılardan aktanlan verilerin tümü birarada
değerlendirilir, oturum çözümleri yapılır. Üçüncü aşamada oturumların tümü top]u
olarak değerlendirilır, ağ çözümleri yapılır.

Bu işlemler sırasında yayın yörünge elemanlarından (Broadcast - Ephemeris) mı
yararlanıIacağı yoksa duyarh yörünge elemanlarının (Precise - Ephemeris) mı
kuIlanılacağı önceden planlanmalıdır. Değerlendirme ve dönüşüm işlemlerine ilişkin
yazılımlar önceden belirlenmeli ve değerlendirme işlemlerini gerçekleştirecek olan
bilgısayara yuklenmiş olmalıdır.
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Şekil 12. Jeodezideki Gelişmeler

GPS gözlemlerinin değerlendirilmesi iki aşamada gerçekleştirilir. Birinci aşamada

genellikle üretici firma yazılımlarından yararlanarak GPS gözlemleri değerlendirilir,
hatalardan anndırılır ve baz vektörü bileşenleri hesaplanır. Ikin,ıi aşamada; baz

vektöni bileşenlerinin birinci aşama sonunda elde edilen değerlennden ve bunlann

varyans-kovaryans matrislerinden yararlanarak yeniden toplu değerlendirme ile ağ

dengelemesi işlimleri yapılır, GPS Olçllerinin doğrudan değerlendinldikleri birinci
aşamada; çok yüksek duyarlık isteklerinin öngörüldüğü deformasyon ağlarında ya da

kttalar arası hareketlerin izlendiği büyük jeodezik ağlarda bilimsel değerlendirme
yazılımlanndan yararlanılır. (BERNESE Bern Astronomi Enstitüsü, GEONAP
Hannor", Yeryı.ıvarı ÖlçmeIeri Enstitüsü, GAMIT Massachusettes Teknoloji
Enstitüsü), Bu değerlendirmeler sonunda ağ noktalannın WGS - 84 sistemindekı

Yermerkezli Üçboyutlu Kartezyen Koordinatlan (X,Y,Z)Gps ve bunların varyans -
kovaryans matrisi Cıops elde edilir.

Birbirini ızleyen faz ya da kod ölçüleri arasındaki fiziksel korelasyonlar gözardı

edildiğinden, elde edilen koordinatlara ilişkin duyarlık venleri çok iyimser sonuçlardır.

Hesaplanan koordinatlar, istatistiksel anlamda yeterince denetlenmiş sayılamaz. Bu
nedenle hesaplanan sonuçlar, duyarlık ve güvenirlilik yönünden özellikle GPS
sonuçlarının duyarhkları ve güvenilirlikleri konusunda karar vermeye yarayan bilimsel

yazılımlarla yeniden değerlendirilirler, Bunun sonucunda GPS noktalannın yerel
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sisteme dönüştürülmüş, duyarlıklan ve güveniliflikleri test edilmiş yatay konum
koordinatları ve yUkseklikleri eIde edilir.

GPS ağlannda öIçü aletleri, olçü türleri ve ulaşılabılecek duyarlıkIar sabitıir. Bu
yöntemde yalnızca uydular, alıcılar ve gözlem süreleri değiştirilebilir. Bu
parametrelerin duyarlık ve güvenilirlik ölçüılerine yaptıklan etkilerin GPS
yazıiımlanyla belirIenmesi zordur. Açığa çıkanlabilecek hataların büyukIükleri ve GPS
gözlemlerinin güvenilirlikleri konusundaki veriler, GPS yazılımlarından ayrılıp bu
konuda hazırlanacak özel yazılımlara aktanlmalıdır.

6.Sonuç

GPS ağlarının kurulması, ölçUlmesi ve değerlendinlmesi konulannda bugüne kadar
kazanılan deneyimler; aşağıdaki gibi özetlenebilir.

GPS ağı noktalan; yol kenarlannd4 araçIa ulaşılabilecek ve zemin tesislerinin
yapımına uygun. yerlerde, işin amacına uygun olarak seçilen ortalama kenar
uzunluklu karelaj ağlan biçiminde planlanır.

,ü Noktalar yansıyan sinyallerden, elektrdtnanyetik alanlardan, radarlardan, radyo
vericilerinden, yrıksek gerilim hatlanndan uzakta seçilir.

* yeni nokta koordinatlannı üIke sisıemine dönüşttirebilmek için, yukseklikleri
nivelmanla belirlenmiş ya da doğrudan nivelman noktalanndan yükseklik taşınmış,
en az 4 üsı dereceden nokıa GPS ağna katılür,

+ Gözlemler; iki ayn günde ve günün fark|ı saatlennde, farklı referans noktalarından

çıkış alarak, farkh alıcılarla ve farklı komşu noktalarda eş zamanlı ölçüler biçiminde
planlanır,

Komşu noktalar arasındaki kısa kenarların tümü ölçülür,

GPS ağlarının ölçUlmesinde Y-Kodundan da yararlanabilen, jeodezik ikı frekans
(Ll.L2) ölçer sinyal alıcılar kullanılır. Alıcılarda civardan ve zeminden yansıyan

sinyallere karşı koruma donanımı bulunmalıdır.
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Eş zamanlı gözlemlerin başlangıç anı, gözlem süreleri, kayıt ttirlen ve kayıt
aralıklan oturuma kattlan alıcıların tümünde aynı seçilir.

Ölçtiye başlamadan önce antenlerin tümü aynı bir doğrultuya, pusula ile kuzeye
yöneltilir,

Aıten yuksekliklen, ölçüye başlamadan önce ve ölçü bittikten sonra iki kez ölçülür
Ölçu raporunda yazılı olan değerle karşılaştınlır,

Şimşek çakmalan gözlemlerde çok fazla bozucu e&i yapmakta, aletlerin zarar
görmelerine ve kullanılamaz derecede bozulmalarına neden olmaktadır. Bu nedenle

şimşekli havalaıda ölçü yapılmaz. Alıcının düğmesi kapaılır, Anıen kablosunun fişi

prizden çıkarılır.

GPS gözlemlerinin değerlendirmesı üç aşamada yapılır.
_Baz vektörü biteşenterinin bağımsız çözümleri ve kaba hataların ayıklanması,
-Oturum çözümlen ve parça ağların dengelenmesi.
-Kampanya çözümlen, ağdaki tiim gözlemlenn topluca dengelenmesi ve ağ

çözümIeri.

Değerlendirmeler sırasında ülke nirengi ağı sisteminde koordinatlan bilinen referans

noktusn,n WGS-84 sistemine dönüşttlrülmüş koordinatlarından yararlanılır.

Naügasyon çözümü ile bu|unan koordinatlan kullanılmaz, l000 km uzakta da olsa

önce wGs-84 sisteminde koordinattarı bilinen bir noktadan referans noktası olarak

planlanan noktaya koordinat taşınır, Buna dayalı olarak ağ çözümleri yapılır.
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