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Metode pozicioniranja

* Funkcionalni model kodnih pseudoduzina
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* Funkcionalni model faznih pseudoduzina
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Apsolutno pozicioniranje

* Vektor merenih velicina
| =[Pt P, . PP "

* Vektor nepoznatih parametara
z =7, —cdy,|T

* Jednacine popravaka
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* Geometrijsko rastojanje
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Relativno pozicioniranje a

Model dvostruke razlike e
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e Vektor merenih veliCina
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* Vektor nepoznatih parametara
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Precise Point Positioning a

Bez baznog prijemnika

Popravke za dominantne sistematske greske
Koordinate u sistemu ITRS tekuce epohe
<20cm u realnom vremenu

<2cm u naknadnoj obradi

Inicijalizacija ~20min



IAG-> 1GS, ITRS & ITRF

 VLBI, DORIS, SLR, GNSS
e 515 stania
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ITRF — brzine pomeranja

a0

28

80"

lutions.co.rs

WWW.Ze0S0



EPN, ETRS & ETRF

e ETRS = ITRS, u epohi 1989.0
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Slika 4: Horizontalne (levo) i vertikalne (desno) brzine pomeranja u ETRF
okvirn
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Vremenska serija odredivanja

https://epncb.oma.be/ networkdata/siteinfo4onestation.php?station=DGORO0OMNE
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https://epncb.oma.be/_networkdata/siteinfo4onestation.php?station=DGOR00MNE

a

Regionalne mreze

* Hardverska i softverska infrastruktura
e Odredivanje koordinata primenom specijalizovanih softvera
* Transformacija u nacionalni koordinatni sistem
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Standardi

* RTK
— RTCM3.0
— RTCM3.2
— NMEA
— NTRIP

 Naknadna obrada
— RINEX2.11
— RINEX3.05
— RINEX4.00
— [ONEX, ANTEX, SINEX, SP3, BINEX,



Servisi

Real Time Stream
RTK korekcije
RINEX za naknadnu obradu




Koncept a

* Single Base
— Jednostavan
— Pouzdan
— Zahteva dovoljan broj stanica
e Mrezni
— Skracuje vreme inicijalizacije na veéim rastojanjima
— Dostupnost redundantnih resenja

— Cena, resenje zasnovano na interpolaciji, slozenost u
masovnom koriscenju, interpretacija zavisi od rovera
(osim za VRS resenja)
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Ocena gre$aka zavisnih od duzZine a
bazne linije

Za par stanica moze se formirati model
dvostruke razlike
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Ocena gre$aka zavisnih od duzZine a
bazne linije

Alternativno:
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Kreiranje mreznog resenja - FKP a

drmndisp — 6*37[¢?Vrmndisp(£ﬂr — Lﬂ'b) + Earmnd.isp(Lﬂr — Lf}b)] COS Lﬂ“rf:f
ddisp = 6.37 * H[Ngisp(La, — Lay) + Egisp(Lo, — Lop)| cos La.f

Slanje koeficijenata polinoma za raCunanje korekcija pseudoduzina
Za interpretaciju odgovoran rover
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Kreiranje mreznog resenja -VRS Zl

 Geometrijsko izmestanje u odnosu na
referentnu stanicu

Apfi,vrs — pf}'rs o p,,b:

 Jednostruka razlika za referentnu stanicu
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 Jednostruka razlika za virtuelnu stanicu
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Kreiranje mreznog resenja -VRS Zl

Dvostruka razlika
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Oblasti primene

Geodezija (RTK, LIDAR, UAV)
Precizna poljoprivreda

Kontrola masina

Autonomna voznja

Sistemi za kontrolu naplate parkinga
Robotika, slozeni integrisani sistemi



GeoSolutions skorasnji projekti Zl

GS Station — GeoSolutions CORS station

GS Caster — softver za administraciju CORS mreza

GentooARS - Mreza GNSS permanentnih stanica u Republici Srbiji
MontePN - Mreza GNSS permanentnih stanica u Republici Crnoj
Gori

Drina — GeoSolutions GNSS rover

GeoNetSEE - An Al/loT-based system of GEOsensor NETworks
AGRIS — GIS server

MZZS — GIS server

MonSys - Pracenje kriticnih objekata kroz ceo zivotni ciklus -
mostovi, brane, zgrade, vetrogeneratori
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Zapratite nas telegram kanal: https://t.me/GentooARS

@GENTOOARS

www.geosolutions.co.rs


https://t.me/GentooARS

