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مقدمه
GPS مخفف Global Positioning System می باشد .

 GPS  شبکه ای از ماهواره ها که به طور پیوسته اطلاعات رمزی (کد دار) ارسال می کنند واین امکان را به وجود می آورند که موقعیت هر نقطه بر روی زمین به صورت دقیق با اندازه گیری فاصله از ماهواره ها تعیین شود.

 تعیین موقعیت بر مبنای فضا در سال 1960 توسط ایالت متحده وتوسط NASA آغاز شد. 

یکی از این سیستم های مورد استفاده ، ترانزیت نام داشت که در اهداف ژئودزی و نقشه برداری مورد استفاده قرار گرفت ، اما وقت گیر و کم دقت بود.در سال 1974

وزارت دفاع آمریکا (DOD) برای مقاصد و احتیاجات نظامی خود اعلام کرد که نیاز به یک سیستم کامل وجامع تعیین موقعیت دارد . از اینجا بود که سیستم GPS به وجود آمد ودر سال 1983 با پرتاب اولین ماهواره ی GPS گامی مؤثر در تاریخ نقشه برداری برداشته شد.
مواردی نظیر : عملیات در انواع شرایط آب و هوایی ،لازم نبودن برقراری دید بین ایستگاه ها و ... باعث فراگیر شدن این سیستم گردیده است.

امروزه از GPS در مقاصد نظامی و غیر نظامی از جمله در خودروها ، کشتی ها ،هواپیما

و.. مورد استفاده قرار می گیرد .

* بخش دوم 

بخشهای GPS
2-1بخش فضایی

شامل 24 ماهواره در 6 صفحه ی مداری تقریبا دایره ای با زاویه میل 55 درجه می باشد. بخش فضایی امکان مشاهده 4تا 8 ماهواره را به طر همزمان در ارتفاع بالای 15 درجه در هر نقطه از زمین را معین می سازد.

این عمل توسط ماهواره هایی در ارتفاع حدود 20200کیلومتر بالای سطح زمین وبا پریود 12 ساعت نجومی انجام می گیرد.

2-2بخش کنترل

این بخش شامل 5 ایستگاه ردیابی ماهواره 

(Colorado Springs , Hawaii , Kuajalin , Ascension Island , Diego Garcia) 

می باشد که این 5 ایستگاه سیگنالهای ماهواره ها را ردیابی می کنند و اطلاعات را به ایستگاه کنترل اصلی در Colorado Springs می فرستند.

وظایف بخش کنترل عبارتند از

1-تعیین وپیش بینی مدار ماهواره 

2-کنترل سلامتی ماهواره ها 

3-همزمانی ساعت ماهواره ها (کنترل رفتار ساعتهای اتمی ماهواره ها)

4-تزریق اطلاعات به ماهواره ها 

2-3بخش کاربران

این بخش دوگروه مختلف کاربران را شامل می گردد که عبارتند از :کاربران نظامی و غیر نظامی.در SPS از Selective Availablity  یا SA استفاده می شود که تحت آن دقت تعیین موقعیت با کدC/A کاهش داده می شود.

از مارس 1990 ، SA برای بهینه ی ماهواره های بلوک2 اعمال گردید.

PPS از طریق کد P ارائه می شود. از ژانویه ی 1994کد P به رمز (  γ  ) تبدیل گردیده است. به دین خاطر دستیابی به PPS تنها برای گیرنده های مجاز (نظامی) با توان استفاده از کد(  γ  ) موثر است.رمزی کد ( γ  ) به منظور جلوگیری از تولید سیگنالهای گمراه کننده وبا پوشش سیگنال صورت گرفته است ، این عمل را AS می نامند.لازم به توضیح است که SA از اول MAY سال 2000 با صدور بیانه ای رسمی از سوی رئیس جمهور وقت آمریکا حذف گردید.

ایستگاههای GPS
ایستگاههای GPS شامل ایستگاه مرکزی ، آنتن زمینی و ارسالData به ماهواره می باشد.

انواع ماهواره ها 

اولین نوع ماهواره ها ، ماهواره ها ی بلوک1 بودند که برای طراحی و آزمایش سیستم به کار می رفت.

ماهواره های بلوک2 چون ایراد داشت خیلی زود از رده خارج گردید. بعد از آن ماهواره های نوع IIR ، IIF ، III به وجود آمد.
انواع کدهای مورد استفاده 

کد C/A : برای اندازه گیری فاصله بصورت لحظه ای توسط کاربران نظامی و غیر نظامی.

کد P: فقط برای کاربران نظامی قابل دسترس هستند.
کدγ : برای کاربران نظامی مورد استفاده قرار می گیرند.این کد همان پیغام ناوبری (Navigation Message) است.
این کدبیشتر برای سیستم های جدید مورد استفاده قرار می گیرد.این کدها به صورت 1+ و 1- (حالت سینوسی) ظاهر می شود.
سیگنال های ارسالی
سیگنالهای ارسالی مهم شامل L1 و L 2 می باشد.طول موج   ،24سانتی متر و   ،49 سانتی متر می باشد. این موجها بصورت سینوسی منتشر می شوند.به تازگی قرار است موج حامل  L5هم فقط برای غیر نظامی ها مورد استفاده قرار بگیرد.در موج حامل   L1 فقطC/A  کد و در موج حامل L1 هم C/A و هم P کد سوار می شوند.

نکته:این موج ها بصورت 1+ و 1- ظاهر می شوند و در جایی که علامت عوض می شود جهت موج هم عوض می شود.

بدلیل اینکه ساعت گیرنده با ماهواره فرق می کند ما به جای فاصله،شبه فاصله را دریافت می کنیم.
در اینجا برای ما موقعیت گیرنده مجهول است.کد شامل سه مجهول (  X ,Y ,Z) است.

نکته(1):اگر ما 4 ماهواره داشته باشیم ،می توانیم موقعیت نقطه ی خود را در هر لحظه معین کنیم .

نکته (2):برای   علاوه بر XRو YR و  ZR، 
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 را وارد می کنیم . برای حل این 4 مجهول باید 4 ماهواره داشته باشیم . 

نکته(3):نمی توان به جای 4 ماهواره یک ماهواره را در 4 موقعیت مختلف قرار داد و مشاهده کرد.

دقت اندازه گیری کد ها و موج های حامل معمولا (100/1) است. 

- طول موج C/A / 300 متر/ گیرنده های دستی آن را با دقت 3 متر اندازه می گیرند. 

- طول موجP / 30 متر / گیرنده های دستی آن را با دقت 0.3 متر اندازه می گیرند.

- طول موج L1 / 24 سانتی متر / گیرنده های دستی آن را با دقت 2.4 میلی متر اندازه می گیرند.

- طول موج L2  / 19 سانتی متر / گیرنده های دستی آن را با دقت 1.9 میلی متر اندازه می گیرند.

معادلات تفاضلی
معادلات تفاضلی مرتبه ی 3:
این معادلات عدد ابهام فاز ترکیبی ( N ) و خطای ساعت گیرنده و ماهواره را حذف می کند و تنها مجهولات X  و  Y و Z گیرنده باقی می ماند.

نکته : برای تعیین موقعیت باید سه معادله تفاضلی مرتبه ی 3 داشته باشیم .(دقت پایین)

معادلات تفاضلی مرتبه ی 2 

 خطای ساعت ماهواره و گیرنده و نیزN  را حذف می کند.

معادلات تفاضلی مرتبه ی 2 : خطای ساعت ماهواره حذف می شود ولی   و خطای ساعت گیرنده وجود دارد 
  انواع گیرنده های GPS مورد استفاده در نفشه برداری :

1)گیرنده های تک فرکانسه (L1) : درفواصل زیر 10KM استفاده می شود. و در مصارف ناوبری و نقشه برداری استفاده می شود، البته با بعضی اصول تا 20km هم مورد قبول است.

2)گیرنده های دو فرکانسه(L1,L2) : در فواصل بالای 10KM قابل استفاده است.
3) گیرنده های رادیودار: 

در کارهای:1- ایجاد شبکه های ژئودزی درجه 1و2و3  2. برای ایجاد شبکه های ژئودزی درجه 4  3. ایجاد پیمایش های اصلی  4. ایجاد پیمایش های فرعی  5. برداشت جزئیات قابل استفاده است.

نکته1 : در GPS ها برای محاسبات از قسمت زمانی مشترک استفاده می شود.

 نکته 2: GPS  ها ی دستی با دقت 3 یا 4 متر نقطه را پیدا می کند.

نکته 3: Base line : مشاهده ی طول یا برداری که با استفاده از مشاهدات همزمان دو گیرنده به ماهواره های مشترک انجام می گیرد.

نحوه ی انجام مشاهده با گیرنده های تک فرکانسه و دو فرکانسه 
در تک فرکانسه یک بار مشاهده کافی نیست بلکه باید دو بار مشاهده کرد. اندازه گیری ارتفاع آنتن بسیار مهم است و باید دقیق باشد. بعد از یک بار مشاهده باید استقرار دستگاه بهم بخورد و دوباره مشاهده شود. 

دلیل : خطای سانتراژ، تراز و ارتفاع آنتن اشتباه رفع شود.

تفاوت پیمایش و استفاده از GPS در این ا ست که در پیمایش حتما نیاز به دو نقطه است که به هم دید داشته باشند ولی در GPS شرط دید نیاز نیست.

نکته1 : برا ی فواصل بیشتر از 10KM باید پیمایش بسته شود.
نکته 2:در پیمایش اولا نباید تعداد اضلاع بیشتر از 15باشد.(ترجیحا 1-2تا) و ثانیا طول اضلاع نباید بیشتر از 10کیلومتر باشد.

نکته 3:اگر طول بزرگتر از 50 کیلومتر بود با تک فرکانسه از روشloop و با دو فرکانسه از روش ابتدایی مشاهده استفاده می کنیم.

نکته 4: اگر طول بزرگتر از 50کیلومتر بود باید به فواصل کوتاهتر شکسته شود. 

نکته 5: در روش ابتدایی می توان به جای تغییر مکان دستگاه دو نقطه را مشاهده و فاصله ی بین آن دو را نیز مشاهده کرد.
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در حالت اول گیرنده ی ثابت(base) را رویNCC و گیرنده ی متحرک(robber) را روی Pقرار می دهیم. بعد از یک ساعت گیرنده ی رویP را خاموش وآن را به Q می بریم.

نکته: می توان گیرنده ی روی NCC را در این بین روشن نگه داشت و یا برای save باتری آنرا خاموش کرد.
مجددا تاکید می شود که برای مشاهده باید از زمانهای مشترک استفاده کرد.
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نکته1: هر گیرنده ی base  با بینهایت گیرنده ی robber  می تواند کار کند.

نکته 2: مشاهده ی هر گیرنده چهbase  و چهrobber   مستقل می باشد.

نکته3: وقتی برای مشاهده GPS  را روشن می کنیم با دقت حدودا3متر به ما مختصات می دهد.
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حالت بعد: حال اگرP وQ را در وسط منطقه قرار دهیم:

اگر دو گیرنده داشته باشیم بهتر است منطقه را به یک سری   loopهایی تقسیم کنیم.

یاد آوری: تعداد اضلاع باید ترجیحا کمتر از 12 تا باشد. 

نکته: اضلاخ مشترک در loop  کافی است یکبار مشاهده شوند. 

حالت های مشاهده ی  :

1. Static : یک گیرنده ی ثابت(base) و دیگری متحرک(robber) است.

2.  Kinematic: یک گیرنده ی ثابت (base) و دیگری متحرک(robber) است.
3. Stop and go: یک گیرنده ی ثابت (base) و دیگری متحرک(robber) است ولی روی هر نقطه باید 15 دقیقه مستقر شویم.
4. RTK)Read Time Kinematic): به مشاهداتی گفته می شود که با استفاده از یکbase  و یک robber و یک رادیو مختصات دقیق را در زمین بدست آورد.(با دقت کمتر از 3متر)
نکته: تفاوت روش RTK با قبلی ها این است که نیاز به پردازش مجدد ندارد.

روش Static 
اگر سه گیرنده داشته باشیم به صورت مقابل روی A,B,C   مستقر می کنیم.

نکته : نحوه ی یادداشت اطلاعات فوق به روش زیر است:

جلسه مشاهداتی+ روزGPS+ اسم ایستگاه
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     :  Stn1 206 A.dat

سه گیرنده را مستقر کرده ایم و مشاهده می کنیم. بعد از مدتی گیرنده های روی B وC را خاموش می کنیم و A روشن می ماند Section مشاهداتی است.  سپس  به نقاط D وE انتقال میدهیم که section مشاهداتی R1، B  وsection مشاهداتی  R2، C  است.           
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  در نقطۀ G  گیرنده برای سومین بار روشن و خاموش می شود                  گیرنده G می باشد و Rɜ برای دومین بار روشن و خاموش می شود                   گیرنده  8   می شود

نکتۀ 1: به تعداد روشن و خاموش شدن گیرنده ها FILE  داریم 

نکتۀ 2:نیاز نیست تمام اضلاع بین نقاط مشاهده شود

حالت شعاعی مثلثی:یک نقطۀ   BASE داریم و با توجه به شکل 5  LOOP,  داریم
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حالت شعاعی ضلعی
 یک نقطۀ     BASE   داریم و با توجه به شکل ,  6   ضلع داریم
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نکته:در روش STATIC  هیچ اتصال آنتنی نباید وجود داشته باشد و طول همۀ اضلاع کمتر از  Km    10  است

روش    KINEMATIC   : در مشاهدات قبلی همه از مشاهدات فاز استفاده می کردند ولی در اینجا یک ایستگاه ثابت و یک ایستگاه متحرک داریم.

گیرندۀ ثابت را روی نقطه مستقر کرده و گیرندۀ متحرک را روی فلانژ (که منشوری نقاله دار است) قرار می دهیم.
نکته:طول فلانژ باید بیش از قد شخص باشد تا        Sycle sleep       یا قطع فاز بوجود نیاید.

در این روش هر دو گیرنده باید '  15مشاهدات     Static     انجام دهند که برای حل عدد ابهام فاز (  N  )  استفاده می شود.بعد از حل عدد ابهام فاز گیرندۀ متحرک شروع به حرکت می کند.

نکته:از این روش در هیدروگرافی استفاده می شود.

به این صورت که گیرندۀ ثابت را روی ساحل مستقر می کنیم و گیرندۀ متحرک روی قایق قرار می گیرد.که مشاهدات ماهواره ای را انجام می دهددر زیر قایق هم یک اکوساندر متصل است که عمق را بدست می آورد.

نکتۀ 1 :   RATE   مشاهدات روش       STATIC    عموماً  1’- 1”  است.برای فواصل بلند   15”-30”  و برای فواصل کوتاه  10”  می باشد ولی اصولاً در کارهای نقشه برداری از   RATE   مشاهداتی   15”  استفاده می شود.

نکتۀ 2: RATE   : فاصلۀ زمانی مشاهدات را گویند.

نکتۀ 3 :در روش   KINEMATIC  ، RATE  مشاهدات   1”-2”   است.

نکتۀ 4:       RATE    مشاهدات برای هر دو گیرندۀ  BASE    و  ROVER  باید برابر باشد.

نکتۀ 5: اگر RATE   مشاهدات هر دو گیرندۀ BASE و  ROVER    برابر نبود باید از مضرب مشترک آنها بعنوان  RATE  مشاهداتی استفاده کرد.

نکتۀ 6: اگر   RATE   مشاهداتی برای روش KINEMATAC  بیش از   2”   باشد جواب مورد قبول به ما نمی دهد

نکتۀ 7:دقت روش  KINEMATIC    زیر  10 Cm است، اما در حالت  STATIC    ، دقت زیر 1Cm می باشد.

نکتۀ 8:از روش  KINEMATIC   می توان برای برداشت توپوگرافی استفاده کرد اما این روش مناسب نیست.

نکتۀ 9:هر دو روش پس پردازش هستند یعنی بعداً پردازش می شوند

نکتۀ 10: RATE ، یعنی هر   2”   سیگنال می گیرد و هر 2” ،  2”  از اختلاف فاز اندازه گیری می شود و در حافظه ذخیره می شود.

نکتۀ 11:شروع  STATIC   و   KINEMATIC   برای  15’  مشابه است.

روش  STOP&GO   (ایست-رو) :

این روش شبیه روش   KINEMATIC   است.یک ایستگاه ثابت و یک ایستگاه متحرک داریم و برای حل عدد ابهام فاز به میزان  15’  مشاهده انجام می گیرد.بعد از حل عدد ابهام فاز گیرندۀ متحرک که روی فلانژ نصب شده است شروع به حرکت می کند ، اما بر خلاف   KINEMATIC   در حین حرکت برداشت را انجام می دهد.باید گیرنده به میزان   10”-30”  روی نقطۀ مورد نظر بایستد و مشاهده انجام شود.

نکتۀ 1: RATE   مشاهداتی 1”  است.

نکتۀ 2:این روش دارای دقت خوب است و برای برداشت مناسب می باشد.

نکتۀ 3:اگر عوارضی موجود نباشد یا یک گیرندۀ  ROVER   و با مقیاس    1/500      می توان 2000 نقطه برداشت کرد.

نکتۀ 4:این روش پس پردازش است.

نکتۀ 5: گیرندۀ متحرک از ابتدا تا انتها روشن است ، زیرا فاصلۀ بین ایستگاهها معمولاً حدود  "10  است و نیازی به خاموش کردن گیرندۀ متحرک نیست.

نکتۀ 6:تفاوت روش KINEMATIC    با روش STOP&GO   این است که در اولی بدون دستور ما برداشت انجام می شود ، اما در دومی باید دکمۀ   RECORD   زده شود تا برداشت انجام شود.(یعنی از ما دستور بگیرد.)

در روش    STOP&GO   به روشهای زیر عدد ابهام فاز اولیه بدست می آید(اینیشیالایز می شود):

1:برای   15”  به صورت    STATIC   مشاهده می کنیم.

2:اولین مشاهده   STATIC    را روی نقطۀ با مختصات معلوم انجام می دهیم. این باعث می شود که ما از فاصلۀ بین نقطۀ 1 تا 2 بعنوان یک فاکتور محاسباتی استفاده کنیم و زمان اینیشیالایز کردن ما را به     30”-1’       می رساند.

نکتۀ 7:اگر در حین برداشت STOP&GO   ابهام فاز از دست برود باید اینیشیالایز از دستگاه کنترل دیگری انجام شود.

نکته (8): هر قدرطول ایستگاه Static  بلندتر باشد،دقت پائین تر می آید و بالعکس.

نکته(9): بجای اینکه برای انیشیالایز  بخواهیم به اولین نقطه باز گردیم (در حالتی که عدد ابهام فاز از دست رفت) می توانیم یک نقطه ی مشاهداتی خود را پیدا کنیم و از انجا شروع کنیم.

نکته (10):در حالت بالا می توان با 5 دقیقه مشاهدات انیشیالایز انجام شود.

نکته (11):دقت این روش زیر 1/0 میلی متر است.

نکته (12):اگر طول کوتاه و زمان مشاهده زیاد (5 دقیقه) باشد،دقت بالاست.واگر اگر طول زیاد و زمان مشاهده کم(30 ثانیه) باشد،دقت پائین است.

روش RTK (real time kinematic ( :
در این روش مشاهدات به گونه ای است که به صورت لحظه ای دقت کمتر از 3-4 سانتی متر را به ما می دهد و نیازی به جمع آوری وسپس پردازش وجود ندارد.

نکته (1): این روش تنها حالتی است که نیازبه پیش پردازش(post process ( ندارد.

روش کار به این صورت است که که ما دو گیرنده داریم . گیرنده ی دو ایستگاه ثابت دارای E  و N و L معلوم می باشد . از طریق مشاهداتی که نقطه ی ثابت با ماهواره دارد ، یک سری مختصات دیگری نیز می گیرد .از تفاضل این دو مختصات 
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نکته (2): تمام خطاهای موجود روی این سه پارامتر خلاصه می شود.

روی گیرنده ی متحرک یک دریافت کننده ی signal داریم و بصورت لحظه ای مختصاتی تعیین می شود. حال این
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) به مختصات لحظه ای ROVER ، اضافه میشود و مختصات صحیح بدست می آید . 

(مختصات نقطه ی متحرک در هر لحظه )
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نکته (3):به غیر از روش بالا می توان برای پی بردن به مختصات لحظه ای نقطه ی ROVER  از پارامترهای بیضوی مثل (....,
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) استفاده کرد.

نکته(4): در این روش روی نقطه ها حرکت می کنیم ، اگر دقت خوب باشد. نقطه را ذخیره می کند و در غیر اینصورت نقطه را ذخیره نمی کند.
* بخش سوم
هدف از این عملیات تعیین مختصات نسبی دقیق بین نقاط مبنای کار (رئوس یک مثلث) با استفاده از یک ست دو تایی GPS   به روش استاتیک که نیاز به استقرار نسبتاً طولانی دارد می باشد.برای این کار بعد از مشخص کردن سه راس مثلث و میخکوبی آنها به منظور کم کردن خطای سانتراژ با خودکار بر روی میخ ها یک ضربدر می زنیم و از وسط این علامت برای سانتراژ استفاده می کنیم.بعد از قرار دادن ترابراک روی سه پایه ، سه پایه را بر روی راس شمارۀ یک برده و یکی از پایه ها را روی زمین قرار می دهیم.با جابجا کردن دو پایۀ دیگر و در حالی که از چشمی سانتراژ به نقطۀ مورد نظر دید داریم ، پایه ها را روی زمین می گذاریم و به این صورت سانتراژ انجام می گیرد.بعداز انجام سانتراژ با استفاده از پیچهای تراز که در زیر ترابراک قرار دارد و تراز استوانه ای  ، ترابراک را تراز می کنیم و سانتراژ را کنترل می کنیم.اگر سانتراژ به مقدار کم  مختل شده باشد با شل کردن پیچی که ترابراک را به سه پایه  متصل کرده است و جابجا کردن ترابراک ، دستگاه را سانتراژ می کنیم و دوباره تراز را کنترل می کنیم.سپس یکی از دو آنتن را در حالی که با دو دست تسلط کامل بر آن داریم به دقت روی ترابراک می بندیم که شمارۀ سریال این آنتن 5436  است.با دقت ارتفاعی آنتن را از میخ تا جایی که آنتن به صورت دو تکه در آمده است اندازه گیری می کنیم ( این اندازه گیری به صورت مایل است ) سپس قاب مخصوص گیرنده را به سه پایه وصل کرده و گیرنده را در قاب قرار می دهیم و کابل رابط ربین آنتن و گیرنده را وصل می کنیم.در این عملیات از گیرنده هایی با مدل SR20     و آنتن هایی با مدل AT501     شرکت لایکا استفاده شده است.آنتن دیگر با شماره سریال 5445 را روی فلانژ قرار داده و ارتفاع نوک فلانژ تا قسمتی که آنتن به صورت دو تکه در آمده است اندازه گیری می کنیم که عدد بدست آمده از این اندازه گیری مایل برابر 1680  میلی متر بود. فلانژ را روی راس شماره دو برده و نوک آنرا در وسط ضربدر این میخ قرار می دهیم و فلانژ را به سه پایه اش می بندیم و با جابجا کردن پایه های سه پایه ، فلانژ را تراز می کنیم . گیرنده را نیز در قاب مخصوصش قرار داده به سه پایه می بندیم سپس کابل رابط بین آنتن و گیرنده را نصب می کنیم . دو گیرنده را روشن می کنیم. بعد از روشن کردن گیرنده در صفحۀ اول نوع گیرنده نشان داده می شود، سپس منو اصلی نمایش داده می شود که در این منو گزینۀ Job management   را با استفاده از Arrow Keys   و کلید Enter   را انتخاب می کنیم . از منوی ظاهر شده Creat job   را انتخاب کرده یک Job   جدید ایجاد می کنیم .
 باید در دو گیرنده Job  هایی با اسم و مشخصات یکسان ایجاد کرده بعد از ایجاد Job   کلید Esc   را زده به منوی اصلی بر می گردیم و گزینۀ Survey   را انتخاب می کنیم 
. در این صفحه شمارۀ ایستگاه را STN1   برای گیرندۀ اول و STN2   برای گیرندۀ دوم وارد کرده و ارتفاع آنتن در ایستگاه اول ( 1587 میلی متر ) و ایستگاه دوم ( 1680 میلی متر ) را به ترتیب به گیرنده های یک و دو معرفی می کنیم و چون ارتفاع آنتن را به صورت مایل اندازه گیری کرده ایم ، نوع ارتفاع را Pole     می گذاریم .سپس با استفاده از  Arrow Keys   بر روی گزینۀ Occuate     که در بالای صفحه قرار دارد رفته و Enter   می زنیم.دستگاه شروع به مشاهده می کند و تعداد ماهواره هایی که در بالای افق هستند و ماهواره هایی که سیگنالهایشان Lock    شده و مدت زمان برای حل ابهام فاز ( در حدود 16’   ) و زاویۀ Cut of angle   که ˚10 معرفی شده است نمایش داده می شود . این کار را برای گیرندۀ دوم نیز انجام می دهیم . بعد از فعال سازی گیرندۀ دوم این گیرنده نیز تعداد ماهواره ها و زمان لازم برای انجام مشاهدات را نمایش می دهد که مدت زمانی را که گیرندۀ دوم نشان می دهد مبنای کار قرار می گیرد.به اندازه ی مدت زمانی که گیرنده ی دوم نشان میدهد باید صبر کنیم تا مشاهدات انجام شود.

به منظور صدمه ندیدن گیرنده ها در اثر تابش نور مستقیم خورشید بر روی آن ها پارچه می اندازیم.باید توجه داشت که در این مدت نباید قطع سیگنال یا به عبارت دیگر cycle sleepe رخ دهد.بدین منظور تا آنجا که ممکن است باید ارتفاع آنتن را بالا برد تا از قد کاربر بلند تر باشد و نباید از بالای آنتن چیزی عبور داد تا باعث قطع فاز نشود.

بعد از اتمام زمان مشاهده بر روی گیرنده ی 1 گزینه ی stop and store را انتخاب می کنیم و بعد از ذخیره سازی گیرنده را خاموش کرده و همراه سه پایه اش به راس سوم می بریم. از آنجایی که فاصله ی راس اول و سوم کم است نیازی به خاموش کردن گیرنده ی دوم نیست. 

بعد از سانتراژ و تراز دستگاه بر روی راس سوم ،ارتفاع آنتن را از میخ تا قسمتی از آنتن که آنرا به دو قسمت جدا کرده  اندازه گیری کرده و دستگاه را روسن می کنیم.

در منوی اصلی گزینه ی survey را انتخاب کرده نام ایستگاه را STN3 وارد می کنیم و ارتفاع آنتن را معرفی کرده و نوع آنتن را pole انتخاب می کنیم. سپس روی گزینه ی occupate رفته enter می زنیم ودستگاه شروع به مشاهده می کند و تعداد ماهواره های GPS بالای افق و ماهواره های lock شده و زمان مورد نیاز را نشان می دهد. تا پایان زمان نشان داده شده روی گیرنده ی اول که در حدود 15دقیقه است صبر می کنیم . 
· بعد از اتمام زمانی که گیرنده ی اول بر روی ایستگاه سوم نشان داده است گیرنده ی دوم را خاموش کرده و به راس اول برده و سانتراژو تراز می کنیم که در این مورد نیز بدلیل کوتاهی فاصله ی بین دو ایستگاه اول و دوم نیازی به خاموش کردن گیرنده ی اول که برروی راس سوم مستقر است نمی باشد.بعد از استقرار بر روی راس اول گیرنده را روشن کرده و از منوی اصلی survey را انتخاب می کنیم و نام ایستگاه را STN1 می گذاریم. و گزینه یoccupate را انتخاب می کنیم از آنجایی کهارتفاع فلانژ را تغییر نداده ایم نیازی به تغییر ارتفاع آنتن ویا تغییر نوع ارتفاع نمی باشد.

بعد از اتمام زمان لازم برای مشاهده (حدود16دقیقه) که بر روی گیرنده ی دوم که بر روی راس اول مستقر است نشان داده می شود. دو گیرنده را خاموش کرده وبادقت کابل رابط را جدا کرده وآن را همراه آنتن ها ،گیرنده ها و ترابراک  داخل  BOX مخصوص قرار می دهیم.

برای استفاده از مشاهدات نیاز به تخلیه ی آن ها از گیرنده به کامپیوتر و تغییر فرمت آنها به RINEX برای کار در نرم افزار GNSS داریم که این عملیات در دفتر و توسط نرم افزار Lieka Geo Office انجام می شود.

برای این کار باید کابل تخلیه به computer و گیرنده وصل شود.

برای transfor نقاط از گیرنده به computer باید گیرنده را روشت و به گزینه ی Utility و از آنجا به Sensor transfor می بریم. سپس سؤالی مطرح می شود که گزینه ی Yes را انتخاب می کنیم و منتظر تخلیه اطلاعات باقی می مانیم.

نشان می دهد مبنای کار قرار می گیرد.به اندازه ی مدت زمانی که گیرنده ی دوم نشان میدهد باید صبر کنیم تا مشاهدات انجام شود.

به منظور صدمه ندیدن گیرنده ها در اثر تابش نور مستقیم خورشید بر روی آن ها پارچه می اندازیم.باید توجه داشت که در این مدت نباید قطع سیگنال یا به عبارت دیگر cycle sleepe رخ دهد.بدین منظور تا آنجا که ممکن است باید ارتفاع آنتن را بالا برد تا از قد کاربر بلند تر باشد و نباید از بالای آنتن چیزی عبور داد تا باعث قطع فاز نشود.

بعد از اتمام زمان مشاهده بر روی گیرنده ی 1 گزینه ی stop and store را انتخاب می کنیم و بعد از ذخیره سازی گیرنده را خاموش کرده و همراه سه پایه اش به راس سوم می بریم. از آنجایی که فاصله ی راس اول و سوم کم است نیازی به خاموش کردن گیرنده ی دوم نیست. 

بعد از سانتراژ و تراز دستگاه بر روی راس سوم ،ارتفاع آنتن را از میخ تا قسمتی از آنتن که آنرا به دو قسمت جدا کرده  اندازه گیری کرده و دستگاه را روسن می کنیم.

در منوی اصلی گزینه ی survey را انتخاب کرده نام ایستگاه را STN3 وارد می کنیم و ارتفاع آنتن را معرفی کرده و نوع آنتن را pole انتخاب می کنیم. سپس روی گزینه ی occupate رفته enter می زنیم ودستگاه شروع به مشاهده می کند و تعداد ماهواره های GPS بالای افق و ماهواره های lock شده و زمان مورد نیاز را نشان می دهد. تا پایان زمان نشان داده شده روی گیرنده ی اول که در حدود 15دقیقه است صبر می کنیم . 

بعد از اتمام زمانی که گیرنده ی اول بر روی ایستگاه سوم نشان داده است گیرنده ی دوم را خاموش کرده و به راس اول برده و سانتراژو تراز می کنیم که در این مورد نیز بدلیل کوتاهی فاصله ی بین دو ایستگاه اول و دوم نیازی به خاموش کردن گیرنده ی اول که برروی راس سوم مستقر است نمی باشد.بعد از استقرار بر روی راس اول گیرنده را روشن کرده و از منوی اصلی survey را انتخاب می کنیم و نام ایستگاه را STN1 می گذاریم. و گزینه یoccupate را انتخاب می کنیم از آنجایی کهارتفاع فلانژ را تغییر نداده ایم نیازی به تغییر ارتفاع آنتن ویا تغییر نوع ارتفاع نمی باشد.

بعد از اتمام زمان لازم برای مشاهده (حدود16دقیقه) که بر روی گیرنده ی دوم که بر روی راس اول مستقر است نشان داده می شود. دو گیرنده را خاموش کرده وبادقت کابل رابط را جدا کرده وآن را همراه آنتن ها ،گیرنده ها و ترابراک  داخل  BOX مخصوص قرار می دهیم.

برای استفاده از مشاهدات نیاز به تخلیه ی آن ها از گیرنده به کامپیوتر و تغییر فرمت آنها به RINEX برای کار در نرم افزار GNSS داریم که این عملیات در دفتر و توسط نرم افزار Lieka Geo Office انجام می شود.

برای این کار باید کابل تخلیه به computer و گیرنده وصل شود.

برای transfor نقاط از گیرنده به computer باید گیرنده را روشت و به گزینه ی Utility و از آنجا به Sensor transfor می بریم. سپس سؤالی مطرح می شود که گزینه ی Yes را انتخاب می کنیم و منتظر تخلیه اطلاعات باقی می مانیم.

* بخش چهارم

بعد از تخلیه GPS باید یک سری پردازش هایی از جمله سرشکنی و ... روی آنها انجام گیرد که اطلاعات دقیق را در اختیار ما قرار می دهد. برای همین منظور برنامه هایی برای پردازش این نوع اطلاعات وجود دارد از جمله برنامه ی GNSS Solutions ، که یکی از بهترین های این گونه نرم افزار ها می باشد.

در این گزارش کار ما می خواهیم نحوه ی کار با برنامه ی GNSS را به طور مختصر و برای نمونه اطلاعاتی را مورد پردازش قرار دهیم.

بعد از نصب برنامه ی GNSSآیکون این برنامه روی Desktop ، ویندوز شما نمایان می شود. با زدن آیکون GNSS برنامه شروع به باز شدن می کند، که یک پنجره به شکل زیر نمایان می شود
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صفحه ی آغازین برنامه GNSS SULOUTION

شکل1

Create a new project: تعریف یک پروژه ی جدید را از گزینه ها انتخاب کرده با انتخاب این گزینه پنجره ی دیگری برای تنظیمات برنامه بازمی شود.
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                                 اسم پروژه 
شکل 2

برای تغییر تنظیمات default برنامه در ابتدا یک نام تغییرات خود انتخاب کرده سپس گزینه ی Modify Default Settings  کلیک کرده و پنجره ای مطابق شکل زیر باز می شود
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شکل 3

در قسمت Spatial Reference System سیستم مختصات مرجع خود را انتخاب 

می کنیم ما دراین قسمت WGS84 را انتخاب و در قسمت Time zone محل مورد 

نظر خود که در شکل مشخص است انتخاب کرده . در قسمت Linear unit از بین

گزینه های موجود Meters را انتخاب می کنیم تا همه ی محاسبات ما بر حسب متر 

انجام گیرد.

بعد از تنظیمات این TAB به تب Precise Ephemeris می رویم و پیش فرض این 

تب را قبول می کنیم .
در تب بعدی که Miscellaneous وارد می شویم.
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                         پیش فرض ها را قبول می کنیم 

شکل 4
در این تب تنظیمات مربوط به خطاهای بزرگ(Blunder Detection) هم چون کمترین زمان مشاهده،رنج ارتفاع آنتن وجود دارد وهمچنین در قسمت پایین این 

تب همانند شکل قسمتی برای انتخاب ماهواره ها وجود دارد. 

پیش فرض های تب آخر را قبول و OK را می زنیم دوباره OK را می زنیم تا وارد 

پنجره ی جدیدی شویم.
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شکل 5
گزینه ی دوم را در شکل5  انتخاب می کنیم (وارد کردن اطلاعات خام از فایل موجود در کامپیوتر) صفحه ی جدیدی با عنوان وارد کردن دیتاهای خام باز می شود.
که ما باید اطلاعات خام خود را که از GPS تخلیه کرده ایم وارد برنامه کنیم بعد از پیدا کردن دیتاهای خام خود و وارد کردن آنها در برنامه ( این کار را میتوانیم از منوی کناری در تب Import گزینه دوم انجام داد)
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                         کل دیتاها را با هم انتخاب می کنیم 
شکل 6

برنامه شروع به Load کردن این اطلاعات می کند اگر دیتاها مشکلی نداشته باشد برنامه این داده ها را وارد پنجره ای مانند شکل زیر میکند و اطلاعات هر یک از ایستگاه ها ونقاط کنترل ، زمان برداشت ، نوع برداشت(استاتیک یا کنماتیک) ، ارتفاع

آنتن ، نوع اندازه گیری ارتفاع آنتن و نوع آنتن را نمایش می دهد.
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شکل 7

اگر در ایستگاه ها و یادر قسمتهای دیگر از جمله ؛ نوع آنتن ، ارتفاع آنتن و ......

اشتباهاتی ویا خطاهایی وجود داشت با توجه به اطلاعاتی که ما در سر زمین جمع آوری کرده ایم این خطاها را رفع می کنیم تا در محاسبات ما مشکلی ایجاد نکند.

در قسمت پایین این پنجره عنوانی به نام Control points وجود دارد 
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شکل 8

که از ما نقطه کنترل Loop را می خواهد. یک نقطه به عنوان نقطه کنترل به برنامه معرفی می کنیم(مانند شکل بالا)مشخصات این نقطه می تواند توسط سازمان نقشه برداری و یا طرق دیگر در اختیار ما قرار می گیرد بعد از اتمام ایت مراحل OK را می زنیم و گزینه ی To Import Process Single Site (مطابق شکل 7 ) را انتخاب کرده حال برنامه شروع به پردازش داده های خام ما می کند و یک Loop در پنجره

اصلی خود برای ما نمایش می دهد.

 مطابق شکل زیر :
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شکل 10

ایستگاههای ما در این Loop کاملا مشخص می باشد همچنین در قسمت پایین این Loop اطلاعاتی مطابق شکل زیر وجود دارد.
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شکل 10

اگر در شکل ما خطاهایی وجو داشت باید این خطاها توسط طی مراحلی برطرف شود

مثل: اگر به ایستگاهی از ایستگاههای ما Base line وصل نبود ما می توانیم این ایستگاه را حذف کنیم ویا اگر ایستگاههای همسان ما با هم Merge نشده بودند.
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                                                               ایستگاه St 01 و  St 04 را با هم ادغام می کنیم 


شکل 11

بعد از اعمال تصحیحات لازم در منوی کناری قسمت Process گزینه ی سوم Process All Base Line را کلیک میکنیم تا برنامه شروع به پردازش Base Line کند.
بعد از پردازش اگر در Base lines خطا وجود نداشت این خطوط را با رنگ سبز نشان می دهد و اگر خطایی وجود داشت این خطوط را مجزا به رنگ قرمز نشان می دهد که اگر این خطاها کم باشند توسط سرشکنی برطرف می شوند.
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شکل 12
در قسمت پایین تر(Vector) نام ایستگاه ها ، زمان شروع آمده است.
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شکل 13

در قسمت Proc-QA مشخص می کند که Base Lines ما خطا دارد یا نه(با تیک) 

در قسمت Solution حل ابهام فاز را (N) را نشان می دهد (با FIX)

حال ما می توانیم توسط منوی کناری Adjustment ، Loop خود را سرشکنی کنیم برای این کار از  تمام Base lines را انتخاب کرده واز منوی کناری Adjustment را انتخاب می کنیم و گزینه :
Check Loop Closure را انتخاب می کنیم این گزینه نشان می دهد که چقدر Loop ما خطای بست دارد.
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      این خطا زیاد میباشد وباید تصحیح شود

شکل 14

اگر این خطا زیاد بود باید این خطا را کاهش دهیم مثل شکل بال که این خطا در حدود 1.5 باشد.

این خطا ممکن است ناشی از وارد کردن غیر درست داده ها ، اشتباه وارد کردن نقطه کنترل و... باشد ؛ برای این منظور ما می توانیم ایستگاه خود را تغییر دهیم .

با کلیک راست بر روی نقطه کنترل قبلی وانتخاب Project گزینه ی 

Define Control Points را انتخاب می کنیم اینک نقطه کنترل قبلی را پاک کرده و 

نقطه کنترل جدید را تعریف می کنیم.

بعد از انجام این مراحل پردازشهای قبلی را که در بالا توضیح داده شده بار دیگر برای داده های جدید اعمال می کنیم.

اگر خطای بست ما مجاز بود ودر حد میلی این خطا مورد قبول است مانند شکل زیر:
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                 این خطا کم و قابل قبول می باشد
شکل 15
حال شروع به سرشکنی می کنیم؛ برای این کار از منوی کناری در قسمت Adjustment گزینه سوم Adjustment Network را می زنیم.

[image: image21.png]| Fie Edt View Table Project

I BEG R

s 7 ua =

Tooks Window Help.

o [EE|e

Define Control Points
 Blunder Detection
* Adiust Network (F7)

> Check Loop Closure

 Clear Adjustment Resuls

/3.20000"N

|38 24 03.00000"N

35+ 24' 02 80000"N

38> 24 02.60000"N

45° 36" 13.00000"E

45° 45 13 50000'E

A5° 46" 14.00000°E

Wes 84
sTme ’

sToz g{o0

v ™

Sm
45° 45 14.50000'E. a5

5] Time View.t..| ) Survey Vie.

DX Residual |

AdLDY__| DY Residua

P 7
v v
Z Z





شکل 16

برای Export گرفتن از گزارش عملیاتی که انجام داده ایم از منوی کناری Export را انتخاب می کنیم و گزینه ی Land Survey Report را می زنیم.
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شکل 17

حال OK را می زنیم.

برای کپی گرفتن از Loop زیر پنجره ی نمایش Survey View را زده و بعد از مشاهده Loop از منوی بالایی گزینه Edit وسپس Copy View را انتخاب کنیم 
و در گزارش کار خود کپی کنیم.
همچنین می توانیم با انتخاب تب Points در قسمت پایین نقاط سرشکنی شده خود را کپی کنیم.
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شکل 18

برای انتقال نقاط به UTM/WGS84/UTM ZONE 40N بر روی نقاط کلیک راست کرده وگزینه ی Document Settings را انتخاب می کنیم حال در قسمت 

Spatial Reference System گزین UTM/WGS84/UTM ZONE 40Nرا انتخاب می کنیم.اگر این گزینه در بین گزینه های موجود نبود گزینه آخر (NEW) را زده ودر پنجره ی زیر
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شکل 19

گزینه اول را انتخاب می کنیم وبعد دکمه ی NEXT را می زنیم.

حال در این صفحه ی جدید گزینه آخر یعنی UTM وسپس WGS84را انتخاب می کنیم وبعد دنبال Zone 40N می گردیم.
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شکل 20

دکمه Finish را می زنیم.تا این انتخاب در بین گزینه های موجود سیستم های مختصات قرار گیرد و با انتخاب آن می بینیم که نقاط ما به این مختصات انتقال داده می شود.
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شکل 21

حال می خواهیم نقاط را به یک سیستم مختصات محلی انتقال دهیم برای این کار از منوی بالایی Project را انتخاب و گزینه Compute Ground System را انتخاب می کنیم ؛پنجره ای مطابق شکل زیر ظاهر می شود.
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شکل 22
نام سیستم را Local(LG) می دهیم در قسمت Point نقطه کنترل خود را که قبلا هم 

انتخاب کرده بودیم ، انتخاب می کنیم در قسمت Ground Northing ، Y ایستگاه را وارد می کنیم یا می توانیم عدد مشخص یا روندی مثل 1000 دهیم ودر قسمت Ground Easting ، X ایستگاه یا 1000  را انتخاب می کنیم که ایستگاه های دیگر بر اساس مختصات نقطه کنترل مختصات می یابند.
ما بر فرض Y=1000 و X=1000 وارد می کنیم.
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شکل 23
و Spatial Reference System را روی گزینه Local(LG) قرار می دهیم حال مختصات نقاط دیگر بر اساس (1000،1000) نقطه کنترل مان می باشد.
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شکل 24
راهنمای منوی توضیح داده شده در متن
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شکل 25
Land Survey Overview

GNSS Solutions, Copyright (C) 2007 Magellan Navigation, Inc. 2008/07/30 10:18:50 ب.ظ
www.pro.magellanGPS.com

Project Name : Group 3

Spatial Reference System : WGS 84

Time Zone : (GMT+03:30) Tehran

Linear Units : Meters

Coordinate System Summary

Coordinate system

Name :
WGS 84

Type :
Geographic

Unit name :
Radians

Radians per unit :
1

Vertical datum :
Ellipsoid

Vertical unit :
Meters

Meters per unit :
1

Datum

Name :
WGS 84

Ellipsoid Name :
WGS 84

Semi-major Axis :
6378137.000 m

Inverse Flattening :
298.257223563

DX to WGS84 :
0.0000 m

DY to WGS84 :
0.0000 m

DY to WGS84 :
0.0000 m

RX to WGS84 :
0.000000 "

RY to WGS84 :
0.000000 "

RZ to WGS84 :
0.000000 "

ppm to WGS84 :
0.000000000000



Control Points      :    1



Reference Points    :    0



Logged Points       :    2



Target Points       :    0



Intermediate Points :    0
Control Points


                                                   95%


Name                               Components     Error                Status  Control Error   

       ST02                 Long  45° 46' 14.65256"E     0.000                 FIXED

                             Lat  38° 24' 02.54993"N     0.000                 FIXED

                   Ellips height            1458.703     0.000                 FIXED

Logged Points


                                                      95%


Name                               Components        Error             Status    

       ST01                 Long  45° 46' 14.63529"E        0.005           Adjusted

                             Lat  38° 24' 03.14999"N        0.008           Adjusted

                   Ellips height            1457.996        0.014           Adjusted

                     Description    _ST01
       ST03                 Long  45° 46' 13.11620"E        0.005           Adjusted

                             Lat  38° 24' 02.54251"N        0.008           Adjusted

                   Ellips height            1459.289        0.014           Adjusted

Files


Name                      Start Time  Sampling   Epochs  Size (Kb)                Type   


_ST02080.08o          08/07/26 08:59         5      372        129              L1 GPS


ST012080.08o          08/07/26 09:49         5      176         75              L1 GPS


ST022080.08o          08/07/26 09:11         5      425        150              L1 GPS


ST032080.08o          08/07/26 09:36         5      389        159              L1 GPS

Occupations


Site                             Start Time      Time span  Type                      File   


ST01              2008 ژوئيه 26 08:59:25.00    00:30:55.00  Static            _ST02080.08o


ST01              2008 ژوئيه 26 09:49:35.00    00:14:35.00  Static            ST012080.08o


ST02              2008 ژوئيه 26 09:11:25.00    00:35:20.00  Static            ST022080.08o


ST03              2008 ژوئيه 26 09:36:15.00    00:32:20.00  Static            ST032080.08o
Processes


Reference       Reference File          Rover     Rover File         Mode       Num   


ST02              ST022080.08o           ST03   ST032080.08o       Static         1


ST02              ST022080.08o           ST01   _ST02080.08o       Static         2


ST03              ST032080.08o           ST01   ST012080.08o       Static         3

Processed vectors

                             Vector       95%         Vector        95%

  Vector Identifier          Length      Error      Components     Error SV PDOP  QA  Solution   

  ST02 - ST01                18.527      0.001   X      -8.108     0.000  8  2.1         Fixed

  08/07/26 09:11                                 Y      -8.926     0.000

                                                 Z      14.065     0.000

  ST02 - ST03                37.296      0.001   X      27.141     0.001  9  1.6         Fixed

  08/07/26 09:36                                 Y     -25.579     0.001

                                                 Z       0.183     0.000

  ST03 - ST01                41.372      0.001   X     -35.239     0.000 11  1.5         Fixed

  08/07/26 09:49                                 Y      16.650     0.000

                                                 Z      13.878     0.000

Adjusted vectors

                               Vector   Length          Vector                Tau

  Vector Identifier            Length   Resid.        Components    Resid.    Test   QA   

  ST02 - ST01                  18.525    0.003   X        -8.105     0.003        

  08/07/26 09:11                                 Y        -8.927    0.000-

                                                 Z        14.065    0.001-

  ST02 - ST03                  37.293    0.004   X        27.138    0.003-        

  08/07/26 09:36                                 Y       -25.579     0.001

                                                 Z         0.185     0.002

  ST03 - ST01                  41.376    0.004   X       -35.242    0.004-        

  08/07/26 09:49                                 Y        16.652     0.002

                                                 Z        13.880     0.002
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شکل 26

                       ایستگاه کنترل 

شکل 27
New Land Survey Project "Group 3" ! 
Creating Project Database... Ok
Creating System Collections... Ok
Copying file "_ST02080.08o" in local folder ...  Ok
Copying file "07302080.08o" in local folder ...  Ok
Copying file "ST012080.08o" in local folder ...  Ok
Copying file "ST022080.08o" in local folder ...  Ok
Copying file "ST032080.08o" in local folder ...  Ok
Copying file "ST042080.08o" in local folder ...  Ok
Importing File "_ST02080.08o"... Ok
Importing File "07302080.08o"... Ok
Importing File "ST012080.08o"... Ok
Importing File "ST022080.08o"... Ok
Importing File "ST032080.08o"... Ok
Importing File "ST042080.08o"... Ok
Updating post-process scenario... Ok
Computing site "ST02" using file "ST022080.08o" from site "ST01" using file "_ST02080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST01" using file "ST012080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST02" using file "ST022080.08o" from site "ST01" using file "_ST02080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST01" using file "ST012080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST02" using file "ST022080.08o" from site "ST01" using file "_ST02080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST01" using file "ST012080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST02" using file "ST022080.08o" from site "ST01" using file "_ST02080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST01" using file "ST012080.08o"... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Checking selected loops closure... Ok
1 additional loop(s) checked.

Updating post-process scenario... Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST01" using file "_ST02080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST01" using file "ST012080.08o" from site "ST03" using file "ST032080.08o"... Ok
Checking selected loops closure... Ok
1 additional loop(s) checked.

Performing adjustment...
FILLNET - Network Adjustment Package

 Copyright © 2007 Magellan Navigation, Inc. All rights reserved.  

2008/07/30 10:14:42 ب.ظ
Network connectivity test: 
passed

Number of sites: 3

Number of vectors: 3

Adjustment type:    Minimally constrained

Control sites    Constraints 

ST02             Latitude  Longitude Elevation 

Adjustment Tests


Confidence level: 95.0%


Number of



obs. equations 13



unknowns 10



degrees of freedom 3


Chi-square test: 
failed



Lower limit: 0.215795



Upper limit: 9.348404



Chi-square: 109.728333


Variance of Unit Weight: 36.576111


Standard Error of Unit Weight: 6.047819


Critical value for Tau-test: 1.725230


Scale factor for a-priori vector sigmas:   1.00

Reference Ellipsoid Parameters


Equatorial radius (semi-major axis): 6378137.000


Reciprocal of flattening: 298.257223563

Adjusted Datum Bias Parameters


Bias Parameters In Geocentric Cartesian System


Rotation angle (seconds)   Value    Sigma


  X                        0.000    fixed


  Y                       -0.000    fixed


  Z                        0.000    fixed


Scale correction (ppm)     0.000    fixed


Bias Parameters In Mapping Plane Horizontal System


Rotation angle (seconds)   Value    Sigma


  Northing                 0.000    fixed


  Easting                  0.000    fixed


  Height                   0.000    fixed


Scale correction (ppm)     0.000    fixed

 Ok
Computing site "ST03" using file "ST032080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST01" using file "_ST02080.08o" from site "ST02" using file "ST022080.08o"... Ok
Computing site "ST01" using file "ST012080.08o" from site "ST03" using file "ST032080.08o"... Ok
Checking selected loops closure... Ok
1 additional loop(s) checked.

FILLNET - Network Adjustment Package

 Copyright © 2007 Magellan Navigation, Inc. All rights reserved.  

2008/07/30 10:15:33 ب.ظ
Network connectivity test: 
passed

Number of sites: 3

Number of vectors: 3

Adjustment type:    Minimally constrained

Control sites    Constraints 

ST02             Latitude  Longitude Elevation 

Adjustment Tests


Confidence level: 95.0%


Number of



obs. equations 13



unknowns 10



degrees of freedom 3


Chi-square test: 
failed



Lower limit: 0.215795



Upper limit: 9.348404



Chi-square: 109.728356


Variance of Unit Weight: 36.576119


Standard Error of Unit Weight: 6.047819


Critical value for Tau-test: 1.725230


Scale factor for a-priori vector sigmas:   1.00

Reference Ellipsoid Parameters


Equatorial radius (semi-major axis): 6378137.000


Reciprocal of flattening: 298.257223563

Adjusted Datum Bias Parameters


Bias Parameters In Geocentric Cartesian System


Rotation angle (seconds)   Value    Sigma


  X                        0.000    fixed


  Y                       -0.000    fixed


  Z                        0.000    fixed


Scale correction (ppm)     0.000    fixed


Bias Parameters In Mapping Plane Horizontal System


Rotation angle (seconds)   Value    Sigma


  Northing                 0.000    fixed


  Easting                  0.000    fixed


  Height                   0.000    fixed


Scale correction (ppm)     0.000    fixed

 Ok
نقاط به دست آمده در سیستم مختصات های مختلف
PAGE  
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