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Ginimiizde haritacilikla ilgili teknoloji ¢cok hizli bir degigim
gostermektedir.Yapay uydulann , bilgisayarlann ve sayisal aletlerin geligmesi
harita sektériine yeni boyutlar kazandirmasiyla klasik haritaciliktan ¢agdag
ve modern haritaciiga gecis hizlanmgtir.

Kentsel ve kirsal gelisme alanlannda topraga ve altyapiya iligkin verilerin
belirli bir sistem iginde toplanmasi , giincellegtiriimesi ve hizmete
sunulmasinda harita hizmetlerinin ¢agdas bir yaklagimla sirddrilmesinin
6nemi agiktir.

Olaganistii duyarlilig: ,hizi ve ekonomikligi ile GPS teknikleri son 10
yilda haritacilik mesleginde yerini almgtir.

Baz uzunluguna ve uydu sayisina bagh olarak 1-2 saatlik dlgiiden sadece
birkag saniyelik lgiiye varan bir aralikta kontrol noktalarimi 2*10°- 10°
metrebesinde koordinatlandirmak miimkiin olmaktadir. GPS sonuglan sadece
cok hizh olmayip klasik yéntemlere nazaran 10-1000 kez daha duyarhdir.

GPS hakkindaki bu iddialarin en giizel isbati kii¢lik ¢capta bir projeyi A’
dan Z' ye gercgeklestirip kamuoyuna sunmaktir.

ARSA OFISI GENEL MUDUARLAG( 2-4 haziran 1994 tarihleri arasinda
ANKARA da béyle bir pilot projenin gergeklestiriimesine imkan vererek, bu
yeni teknolojiyi sektérde uygulama imkani bulmugtur.

Bu proje ile bazi lojistik problemlere ragmen 2 giin gibi kisa bir strede ,
3adet Trimble 4000 SSE aletleri kullarularak 19 nirengi noktasi ve 59 poligon
noktasi 1cm altinda konum hatalanyla koordinatlandinlmigtir. Dinyada yaygn
olarak uygulanan statik ,hizli statik ve kinematik yéntemlerin her biri
kullanilmuig , her bir metodun etkinlik ve bazi giglikleri saptanmigtir. Sonugta
bu teknigin tlkemizde vazgegilmez bir élgme teknigi oldugu ve klasik
yéntemlere gére ¢ok daha giivenilir, ekonomik ve hizli oldugu anlagilmigtir.

Proje sayin Prof.Dr.Kamil EREN &nderliginde Yildiz Teknik
{Iniversitesinden 2 asistan ve Arsa Ofisi gérevlilerince gercgeklegtirilmigtir.

* Do¢. Dr. N.Nadir UNAL Arsa Ofisi Genel Midarii
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1.GIRIS

Konut sorunu,1960 'dan bu yana llkemiz igin ¢éziimlenmesi gereken
oncelikli sorunlar arasinda yer almistir.Bu sorunun ¢ézimi igin de ucuz
arsalar temin edilerek dngelikle arsa spekilasyonun &6nlenmesi
ongorilmuistir.

Hizh biyime , sanayilesmeyi de beraberinde getirmektedir. Hizli bir
sanayilegsme sirecinin yasandig: ilkemizde, sanayi kuruluglarinin bayik bir
kismi orta ve kigik igletmelerden olugsmaktadir. Kiigik sanayi isletmelerinin
belli yerlerde toplanmasi devlet tarafindan tesvik edilmektedir. iste en az
konut kadar 6nemli olan kigik sanayi ve organize sanayi bdlgeleride arsa
ihtiyaci ile kars) karsiyadir.

Topragin , 6zellikle de kentsel faaliyetlere tahsis edilen planlanmig ve
alt yapisi tamamlanmis arsanin sinirli ve tiretiminin gok giig olmasi, bu konuda
kamu y&netiminin merkezi bir kurulus kanadiyla miadahalesini zorunlu
kilmistir.

Arsa Ofisi Genel Mudurligii 24.4.1969 tarihinde kabul edilen 1164 sayili
Arsa Ofisi Kanunu ile imar ve iskan Bakanhgina bagh kamu tazel kisiligine
haiz ve déner sermayeli bir kurulus olarak kurulmustur.

Yaklasik olarak 20 yil imar ve iskan Bakanhgi ile Bayindirhk ve [skan
Bakanhgina bagh olarak ¢alisan Arsa Ofisi 13.9.1989 tarihinde Maliye
Bakanligina baglanmistir. 1164 sayili kanuna gore , Arsa Ofisi Arsalann agin
fiyat artisini dnlemek igin tanzim ahs ve satislan yapmak , konut ,sanayi ,
editim , saghk ve turizm yatinmlan ve gesitli kamu tesisleri igin arazi ve arsa
saglamak Gzere gorevlendirilmistir.

Bu gorevler :

1) istanbul Bélge Madarlagii
2) Izmir Bélge Mudurlaga
3) Antalya Bdlge Mudirliiga ile yuratiilmektedir.

Arsa Ofisi Genel Miidiirliigii yetkileri gergevesinde kullanacagi taginmaz
mallarin halihazir haritalarimi her &lgekteki imar planlarini ve parselasyon
planlarim1 yapmaya ve yaptirmaya yetkilidir. Bu ¢alismalarinda gerekli harita
bilgilerinin toplanmas: , islenmesi ve degerlendirilmesi Genel Muadurligin
onemli iglevlerinden birisidir.



Haritalanmg verilerin kaynak ydnlendirme, arazi kullanimi ve planlama
igin dnemi agiktir. Ancak son yillarda harita bilgilerinin igerik olarak
yeterliliginin geligsen teknolojiler 1ig1ginda tartigihr duruma gelmesi duyarh bir
jeodezik aga dayali modern bir kent bilgi sisteminin olugturulmasini
kaginilmaz hale getirmistir.

Dolayisiyla, kent bilgi sistemlerinin dayanagd: clan duyarh ve yeterli
siklikta noktalarin mevcudiyeti 6nemlidir.Ayrica kontrol noktalan yersel ve
fotogrametrik sayisal harita yapimu igin de baz olugturmaktadir.

GPS o6lcim teknolojisinde yeni bir dénem a¢gmigtir.Uydulardan alinan
sinyaller yardimiyla herhangi bir yer ve anda duyarli konum , hiz ve zaman
belirlemeye olanak veren GPS, jeodezik ve fotogrametrik problemlerin
¢o6ziminde yeni ufuklar agmakta , noktalar arasinda goriig zorunlulugunu
ortadan kaldirmas: , hava kosullarindan etkilenmemesi ve ekonomik olusu
nedenivle klasik dlgme tekniklerinin yerini almaktadir.

Ginamizde GPS ile , kullanilan ahci ,uydu efemerisi ve dlgme siiresine
bagh olarak 50 cm den 10 metreye kadar degisen duyarhlikiarda 3 boyutta
mutlak konum ,0.01- 100 ppm arasinda degisen duyarhhklarda da géreli
konum belirlenebilmektedir.

Ozellikle arazi sartlarinin gok zor oldugu bdlgelerde yapilan projeler
GPS in Gretim amagh kullaniimasinin klasik Gigllere gére ¢ok daha
givenilir,ekonomik ve hizh oldugunu g&stermigtir.

2. ORNEK ALAN'DA YAPILAN PROJE CALISMASI

Arsa Ofisi Genel Midirliigiince sanayi alani olarak kamulagtinlan An-
kara - Kazan ilgesi Saray kdyiinde 150 hektarlk proje alaninda GPS y&ntemiyle
yer kontrol noktalan tesbiti ¢caligmalan 2-4/haziran/1994 tarihlari arasinda
yapilmgtir.

Asil amag, énce, Arsa Ofisi Binasi ile birlikte proje alaninda statik GPS
yéntemlerini kullanarak ana nirengilerin tesisi ve daha sonrada iiretilen
nirengilere dayah olarak kinematik GPS ydntemi ile poligon noktalarinmin
koordinatlandiniimasi olarak tarif edilebilir.



2.1 KAMPANYA PLANLAMASI

Proje alanindaki birinci derece UJA noktalan ile Ankara Belediyesi'ne ait
(ASKI noktalan) ana, ara ve dizi nirengi noktalan 2 Haziran gini iki ekip
tarafindan arazide kontrol edilerek tesislerin mevcut olup olmadig: aragtirildi.
TRIMBLE ENSIGN NAVIGASYON alicisi yardimiyla noktalarin yaklagik otuz
metre civarina gidilmek mimkiin oldu.

AOO001 noktasiyla (Arsa Ofisi Catisindaki Nokta) ASKli'ye ait 620520 ve
620525 nolu noktalann ana nirengi olarak tesisine karar verildi ve bu nedenle
statik GPS ydntemleri ile kapal bir gekil olugturacak tarzda dl¢iilmesine ve
proje alanindaki nirengilerin ise statik yéntemle belirlenen 620520 ve 620525
nolu nirengilerine gore hizh statik yéntemle 8lgiilmesi kararlagtinildi.

Projede kullanilan UJA, ASKI nirengileri ile yeni tesis edilen noktalarn
tam bir listesi tablo 2.1. de sunulmaktadir. Nirengi ve poligon zemin tesisleri
sartnamelerdeki vasif ve dlgiilere uygun olarak tesis edilmistir.

Teorik olarak, giiniin 24 saatindede gézlem yapmak miimkiin olmakla
beraber yinede uydulann en gok oldugu ve PDOP (Uydu geometrisinden
hesaplanan konum hatasi) degerlerinin kiigiik oldugu (<10) araliklan tercih
etmekte oldugumuz igin gézlem giini olan 3 Haziran 1994 tarihine ait uydu
sayisi - zaman ve PDOP - zaman grafigi hazirlanmigtir.(Sekil 2.1)

Fzatse

- PDOP

ot

Sekil 2.1 Ankara igin 3 Haziran 1994 de uydu sayisi - zaman ve PDOP grafikleri

&



Yukaridaki uydu sayisi, PDOP ve elimizdeki 3 adet TRIMBLE 4000 SSE
alicisi ve baz uzunluklan géz dniinde bulundurularak statik, hizh statik ve
kinematik GPS g&zlemlerinin planlan yapildi.

Ana GPS aginin kurulmasi igin statik teknigin kullanilmasina karar verildi.
Yeterli serbestlik derecesi elde etmek ve sonugta elde edilecek hata elipslerini
kiigiik boyutlarda tutmak igin statik olarak &lgiilen noktalann bir poligon
olusturmas: saglandi.(Seki! 2.2) Statik GPS oturumlan herbiri 2 saat
uzunlugunda olacak sekilde 620037,A0001,620025,620520,620525, 620033
noktalannda yapilmasi planlanmugtir. Hizli statikte teorik olarak 1 adet referans
istasyonu yeterli oilmasina ragmen, bu projenin ilk uygulama olmasi nedeniyle
ve serbestlik elde etmek amaciyla, 2 alici sabit referans istasyonu ve bir ahci
da gezici olarak planland..

Yine kinematik yéntemlerde de teorik olarak 1 adet referans istasyonu
yeterli olmasina ragmen, yukandaki nedenlerle 2 alici sabit referans istasyonu
ve bir alicida gezici olarak planlanmsgtir.

Sekil 2.1 de gbriilebilecegi gibi gdzlem araliginda her an 5 veya daha fazla
uyduya sahip olundugundan ve saat 09:15 civarinda kisa bir siire harig gok
iyi bir PDOP mevcut oldugundan tiim giin boyunca her tarli GPS teknigi ile
gbzlem yapmanin mimkiin oldugu tesbit edildi.

2.2 ARAZI OLCALER! VE HESAPLARI

(¢ ekipten olugan GPS takim 3 Haziran 1994 sabahi saat 07:00 da statik
yéntemlerle 620037, AO001 ve 620025 istasyonlarinda gdzleme bagladi ve
2 saat sireyle dlgii toplandi. (giinci ekip yerinde kalarak (620025) birinci
ekip 620037 noktasindan 620520 noktasina, ikinci ekip AO0O1 noktasinda
620525 noktasina hareket ettiler ve 10:30 - 12:00 arasinda 1.5 saat siire ile
gbzlem yapildi. Proje alanindaki yeni tesis edilecek 12 nirenginin Slgileri
Hizh Statik yéntemle 4 Haziran 1994 gini saat 09:00-12:00 arasinda yapildi.
iki GPS alicis1 620520 ve 620525 istasyonlarinda sirekli 8lgii ahrken 3. ahc
da nirengileri gezip yaklagik 10 dakika sire ile digl yapti.

Poligonlarin hepsi de Kinematik GPS Y&ntemi ile Bilinen Baz Metodu
kullanilarak belirlendi. ki GPS alhicis1 620520 ve 620525 istasyonlarinda siirekli
dlgt alirken 3. ahci poligonlan gezip yaklagik 30 saniye sireyle 8lgl yapti.
Poligon noktalan Sekil 2.3'de gdriilebilir. Baglangigtaki Tamsay: Belirsizliklerini
¢dzmek amaciyla, herbir kinematik oturumda gezici ahci statik ve hizh statik
yontemle belirlenen nirengi noktalarindan baglayip aym veya bagka bir
nirengide kapanig yapt: (2.si kontrol amaciyla).

Poligonlar arasinda gezerken uydu sayisimin 4'Gn altina diigmemesi igin
anten araba Gizerine monte edildi. Poligona vanldiginda anten &zel imal edilmig
2,5 metrelik bir jalon iizerine aktarnilip 30-45 saniye siireyle 8lgli derlendi.
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Bazi poligon noktalarinda jalonu civi iizerine koymak durumunda kalinmasi
ve 2,5 metrelik jalonu dengede tutabilmenin zorlugu ufak miktarda hatalara
sebep oldu. Kinematik yéntem normalde yaklagik +2-3 cm duyarlik verirken
yukandaki sorunlar nedeniyle bazi noktalarda bu rakamin iizerine cikildig
tahmin edilmektedir.

Arazi gézlemlerinin tamamlanmasini takiben baz vektdrlerinin
hesaplanmasina gegildi. Statik &lgiilerin hesabi hem "Trimvec-Plus
GPSSurvey Software” hemde "GPSurvey Software" ile yapildi. Her iki yazihm
da tim Tamsay: Bilinmeyenleri ¢dzebildi ve sonuglarin mm mertebesinde
uyumlu oldugu gérildi. Hizh Statik élciilerin hesabi GPSurvey yazilimi ile
yapildi ve yine Tamsay: bilinmeyenler firesiz ¢dziilebildi. Kinematik gozlemlerin
hesabi ise Trimvec-Plus yazilimi ile yapildi. Hesap esnasindaki tasiyic faza
gelen dizeltmelerin boyutundan bazi noktalarda jalonun istenilen dizeyde
dengede tutulmadigi gériildii. Sorunun ¢6ziimi engelleyecek biyuklikte
olmadigr ve dolayisiyla sonuglann poligon icin yeterli cldugu gorialdi.

2.3 GPS BAZ VEKTORLERININ DENGELENMESI

Statik ve hizh statik degerlendirmelcri baz vektérleri igin ¢ok duyarh
sonuglar verdi (i¢ duyarhk mm mertebesinde). Sekil 2.2'de gosterilen ana
agda fazla 6lgi yapildigindan (bir noktanin birden fazla vektérden tesbiti
v.b.) olasilig: en yiiksek koordinatlarin dengeleme ile hesaplanmas:
sdzkonusudur.

Ana agin dengelemesi "TRIMNET PLUS" yazilimi ve poligonlar da "NGS
(National Geodetic Survey) ADJUST" yazilimi ile dengeledi. Dengelemelerde
her GPS vektdrii i¢in daha dnce bahsedilen GPS degerlendirmelerinde elde
edilen Varyans-Kovaryans matrisleri kullanild). Her istasyonda anten yiiksekligi
ve merkezlendirme igin 3 mm'lik bir hata dengelemeye katild.

Trimvec-Plus ve GPSurvey degerlendirme sonuclari TRIMNET Plus
yazihmina aktarlarak 19 istasyondan olugan (Sekil 2.2) ana agin dengelemesi
WGS-84 datumunda yapildi. Dengelemede sadece AO001 noktasina ait WGS-
84 koordinatlan sabit tutuldu.

AOO001 noktasina ait koordinatlar 2 saatlik statik GPS &lciilerinden
pseudorange gbzlemleri kullanilarak "Point Positioning” metoduyla
hesaplanmusgtir.
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Ana agin WGS84 Datumundaki dengeleme ile ilgili bazi istatistikler agagida
verilmigtir. Sonuglar fevkalade duyarh olup relatif olarak her mesafe igin 1
ppm altindadir.

1 Sabit Istasyon

18 3-D istasyon, 54 parametre

99 3-D koordinat farklar

45 Serbestlik Derecesi (Degrees of Freedom, DF)
Z 1 cm Nokta ve uzuniuk hata elipsleri

Ana agin dengelemesini takiben WGS-84 koordinatlan hesaplanan 620520
ve 620525 istasyonlar sabit tutularak kinematik baz vektérlerinin dengelemesi
yapildi. Dengeleme igin NGS Adjust yazihmi kullanildi. Kinematik vektdrlerin
dengelemesi de nokta ve uzunluk hata elipsleri 1 cm'den daha kiigik gok iyi
sonuglar verdi.

2.4 MEMLEKET KOORDINAT SISTEMINE DONASUM

Geleneksel olarak Tirkiye'de digme galigmalan ED-50 Datumunda
oldugundan yeni kontrol noktalanmn Glkemiz sistemindeki koordinatlarinin
da hesabi gereklidir. 2 farkli 3-D sistem birbirine normalde 7 parametreli bir
modelle ddnistiiriilebilir : 3 orjinin kayikligi, 3 a1 ddniklagi ve 1 digek farki
Boylesine kiigiik bir alanda gergekgi doniiklik agisi belirlenemeyeceginden
ddniklik acilan 0 olarak alindi, transformasyon dlgek farkinin da 1 ppm
civarinda oldugu gdrilmisgtir. Bu Hususlar ve bazi vektdrlerinin orijin
kayikligindan arindig: g6z niinde bulundurularak WGS-84 datumundaki baz
vektdrleri aynen bu kisimda da kullanilmugtur.

"TRANS23D" yazilimi kullanilarak projedeki WGS-84 ve ED-50
koordinatlarinin transformasyonu yapildi. Tablo 2.2'den gdrilebilecegi gibi
sdz konusu agda her 2 sistemde koordinatlan bilinen 3 istasyon mevcuttur.
620025, 620033 ve 620037. Agimiz kiigik bir alan1 kapsadigindan ddnuklik
acilan 0 degerine zorlandi ve sadece 3 kayiklik ve 1 dlgek faktdrii igin
transformasyon parametreleri ¢6zilda. Boylece dengelemede 8 dlgimiz, 4
parametre ve 5 serbestlik derecesi mevcuttur. llk dengeleme ED-50
koordinatlan igin asagidaki diizeltmelerle sonuglandi. Herbir koordinatin
standart sapmasi da 0.10 m olarak elde edildi.



DUZELTMELER (m olarak)

Nokta No Enlem Boylam Yikseklik
620025 0.04 0.07 0.16
620033 -0.02 0.00 -0.10
620037 -0.03 -0.07 -0.06

Yukandaki yiikseklik diizeltmelerinin hatali ED-50 elipsoid yiksekliginden
geldigini digsinmek yanhs olmaz. Yatay koordinatlarda birsey
farkettirmeyecek bu yiikseklik diizeltmeleri ED-50 yiiksekliklerine ilave
edilerek yeni bir transformasyon yapildi. Her iki sistemdeki koordinatlari iceren
ve transformasyonda kullanilan girdi kitigi ile dengeleme sonuglarn Tablo
2.2 de sunulmusgtur.

Boylece Ankara igin dlgek farkinin ihmal edilebilir oldugundan hareketle
ve doniklik agilarim 0 aldigimizi hatirlayarak sadece orijin kaymalar ile 2
sistem arasindaki transformasyon yapildh.

Ta= 137.3 217
Ty= 108.6 +4.9
Te= 141.0% 7.6

Yeni dengelemenin standard sapmasi 0. 04 metredir. Sdzkonusu standard
hata ve ED-50 koordinatlarina gelen kiigitk diizeltmeler kullamlan UJA
noktalannin duyarl oldugunu géstermektedir.

19 istasyondan olugan (Sekil 2.2) ana agin dengelemesi ED-50 datumunda
yapildi. Dengelemede 620037, 620025 ve 620033 nolu UJA noktalarina ait
ED-50 koordinatlan sabit tutuldu.

Ana agin ED-50 Datumundaki dengelemesi ile ilgili bazi istatistikler asagida
verilmigtir. Sonuglar fevkalade duyarh olup her mesafe icin 1 pmm altindadur.

e 3 Sabit istasyon

o 16 3-D istasyon, 48 parametre

® 99 3-D koordinat farklan

. 51 Serbestlik Derecesi (Degrees of Freedom, DF)

= Z 1 cm Nokta ve uzunluk hata elipsleri
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Ana agin dengelemesini takiben ED-50 koordinatlar hesaplanan 620520
ve 620525 istasyonlan sabit tutularak kinematik baz vektdrlerinin dengelemesi
yapildi. Dengeleme igin NGS Adjust yazilimi kullaniidi.

Kinematik vektdrlerin dengelemesi de nokta uzunluk hata elipsleri 2 cm'den
daha kigik fevkalade sonuglar verdi.

Buradaki ortometrik yiikseklikler analitik metodlarla yerel bir geoidden
ve elipsoid yiliksekliklerinden hesaplanmigtir. Rakamlar ortometrik
ylksekliklerin duyarhginin 0.05 m'den daha iyi oldugunu g&stermektedir.

2.5 ORTAMETRIK YUKSEKLIK HESABI

2 istasyon arasindaki geoid ve elipsoid yukseklik farklan (d, ve d,)
biliniyorsa ortametrik ytkseklik farkin: hesaplamak mimkindiir. dh fark:
GPS bdl¢melerinden bilindigine gére sorun d, geoid farkinin
hesaplanmasindadir.

d, geoid yiikseklik farkinin hesabi icin 3 yaygin teknik kullanmilmaktadir.
a) Gravimetrik hesap: Yeterli sikhkta gravite degeri varsa , geoid yiikseklik
farkini cm' ler mertebesinde hesaplamak miimkiindiir.

b) Yerel Geoid gegirme (yiizey gegirme): 5-10 km araliklarla istasyonlarda
GPS &lgiileri ve ortometrik yiikseklikler mevcutsa ,bu noktalarda énce geoid
yilksekliklerini hesaplamak ve sonra da bu geoidden analitik bir yizey
gecirerek diger GPS noktalarinda geoid yiksekliklerini ve dolayisiyla
ortometrik ylkseklikleri hesaplamak mimkindir.(Eren,1992)

c) Global geoid hesab: : Potansiyel katsayilarini ve kiiresel harmonik agihmu
kullanarak  global geoid yiiksekliklerini hesaplamak mimkiindir.

Bu proje igin cm' ler mertebesinde kot duyarlihg aranmaktadir. Gravite
degerleri olmadigindan yukarnidaki 1. segenek ve digik duyarlihg: nedeniyle
de 3. segenek unutulup 2.segenegdin kullanilmasina karar verilmigtir.

620025,620520,620525 ve 7580 nirengiler icin elipsoid yikseklikleri (GPS
Olgiilerinden ) ve kotlar mevcuttur.

Nokta No h(elipoid yiiks.) H(Ortametrik Yiks) N=h-H
620025 1040.28 1004.135 36.145
620520 987.23 951.510 36.220
620525 977.70 941.536 36.164

7580 952.21 916.144 36.066



Geoid yiikseklikleri 36.066m ile 36.220m arasinda degismektedir.Bu bélge
icin geoidin nisbeten diizgiin oldugu sdylenebilir. Bu 4 istasyondaki geoid
yukseklikleri kullanilarak 1.derece bi-lineer bir ylizey gegirildi.Ve bu analitik
ylzey kullanilarak diger GPS noktalarindaki N (geoid ytkseklikleri) ve
H(ortametrik yiikseklikler) hesaplandi.

74978 ve 74979 nolu poligonlarin da kotlan verilmesine ragmen bu noktalar
RS noktas: olmadigindan analitik ylizey hesabinda bu kotlardan
yararlaniimadi.Anilan poligon noktalarinin verilen kotlari ile hesaplanan kotlar
4 cm iginde uyum gdstermektedir.

Bu kisimda hesaplanan proje alanindaki tiim yeni noktalara ait ortametrik
yikseklikler tablo 2.2 de sunulmustur.

3. SONUCLAR

Proje aginin asil ¢iktisi ED-50 sistemindeki jeodezik
koordinatlardir.(lkemizde sivil haritacilar Gauss Kruger (GK)
kullanmaktadir.Bu nedenle kontrol noktalarina ait GK koordinatlan da
hesaplanmig ve tablo 2.2 'de g&sterilmistir.

Proje alani yaklagik 150 hektarlikbir bélgeyi kapsamakla beraber AO0O1
istasyonu ve kullanilacak UJA nirengileri géz 6niinde bulunduruldugunda
yaklagik 30X30 km.'lik bir bdlgede galigildig: gdrilebilir. Bdylesine genis bir
alanda klasik yéntemlerle nirengi tesisinin gerektirdigi zaman ve kilfet
meslekdaglarimizca gayet agik olarak bilinmektedir. GPS tekniklerinin
kullaniimasiyla AOOO1 noktasinin, proje alanindaki nirengilerin tesisi ve
poligon noktalarinin kinematik ydntemle dlglleride arazideki her tirli lojistik
problemlere ragmen 2 giin gibi kisa bir siirede ve ¢ok duyarh olarak (klasik
yontemle 10-100 kez daha duyarli) 18 nirengi noktasi ve 59 poligon noktasi
koordinatlandinlmigtir. GPS 8lgme metotlarindan statik, hizli statik ve
kinematik yéntemler uygulanmig bu ydntemlerin etkinlikleri ve giglikleri
saptanmsgtir.

Gelecegin dlgme teknigi olmaya aday GPS bu projede de gdriildiiga gibi
klasik dlgme ydntemlerine gére ¢ok daha hizl gok daha ekonomik ¢ok daha
duyarh bir metot oldugunu gdstermisgtir.

KAYNAKLAR

Arsa Ofisi Genel Midurlaga (Calismalar Degerlendirme ve Oneriler) - 1990
Arsa Ofisi Genel Mudarliagia Kanunu
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Sekil 2.1 Nirengi ve Poligonlann Dengelenmig ED-50 Koordinatlan
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Tablo 2.2 WGS-84'den ED-50'ye ddnasamde kullamlan ortak noktalar
ve dengeleme sonuglan

SYS1 = ED-50 : Al= 6378388. 00 F1  =297. 0000000000
SYS2 - WGS84 : A2= 6378137. 00 F2  =208. 2572235700
MODEL => ED-50 = DX + Scale * R (Omega) * WGS84

ED-50 : ORTAK ISTASYONLARIN KOORDINATLARI

620025 40 02 07. 1853 323918. 6241 1040. 1200
620033 3952 11. 9763 323439. 2510 1287. 6300
620037 39 51 34. 0017 324932. 3921 1339. 9600
WGS84 : ORTAK ISTASYONLARIN KOORDINATLARI

620025 40 02 04. 4029 323917. 6241 1040. 1200
620033 39 52 0S. 1736 323438. 5100 1287. 7260
620037 39 51 31. 1992 324931. 6806 1340. 0220
NOBS (Sabit tutulan agilar dahil) =12 NU =7

*ED-50 Koordinatlarina Diizeltmeler

NO ENLEM BOYLAM YOKSEKLIK
620025 +0.04m +0.07m +0. 00
620033 -0.02m +0.00 m -0.00
620037 -0.02m -0.07m +0. 00

TRANSFORMATION PARAMETERS FROM SYSTEM-2 (wgs) =>SYSTEM-1 (NGN) :

DX = 137. 303 x 7. 684
DY = 108. 639 £ 4.930
Dz = 141. 004 + 7. 588
ox" = .000 + . 000
oy" = .000 + 000
oz = .000 t . 000
OLCEK = . 9999983 + . 0000019

OLGEK FARKI (PPM) = - 1.67 + 1.86
STANDARD HATA = 0.041 M
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Sekil 2.2 Statik (Kalin Gizgi) ve Hizh Statik (Ince Cizgi) GPS Olguleri
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Sekil 2.3 Kinematik GPS Olguileri
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