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NEVSTAR GPS sistemi 1993 yili sonlarinda kurulus asamasim tamamlamig 24 uydusu
ve tam kapasitesi ile hizmete girmigtir. Glinimizde yeryliziiniin her bolgesinde, gece
ve gunduz,her turli hava kosullarinda en az 4 GPS uydusu gézlenebilmektedir. GPS
gozlemleri, ¢agdas jeodezik aglarda klasik yersel gozlemlerin yerini almakta, yeni
nokta koordinatlarimin GPS gozlemleri ile belirlenmesi gin gegtikge daha fazla
uygulama alani bulmaktadir. GPS gozlemleri ile eski aglarda var olan zorlamalar ve
hatalar ag13a ¢ikarilmakta ve bu aglar yenilenip siklagtinlabilmektedir. GPS yontemi;
cm dizeyinde duyarliklann 6ngorildigu Ulke Nirengi Aglarinin yenilenmesi ve
siklagtirlmasi ¢aligmalarinda, kitalararasi buyiik bolgesel aglarda, daha 6nce kurulmus
ve ayr ayri degerlendirilmis olan yerel aglarin birlestirilmesi ve iyilestirilmesi
caligmalarinda, mm dizeyinde duyarhk isteklerinin o6ngorildigi deformasyon
aglarinda uygulanmaktadir.

Bu ¢ahsmada; GPS élgme yontemleri, sinyal alicilannin segimi, GPS aglarinin
planlanmasi, ag noktalarinin segimi ve zemin tesisleri, gézlemlerin planlanmasi ve
uygulanmasi, baz vektori bilesenlerinin  hesaplanmasi, diinya jeodezik sistemi
1984, WGS-84 koordinatlarinin hesaplanmasi konular incelenmekte ve GPS aglarinda
degerlendirme yontemleri, Ulke Temel Nirengi AZ sistemine donustirme,
ulagalabilecek duyarliklar konularinda bilgi verilmektedir.
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1.Girig

Yermerkezli Gi¢ boyutlu konum belirleme sistemi GPS (Global Positioning System) 08.
12.1993 tarihinde kurulug agamasimi tamamlamis 24 uydusu ve tam kapasitesi ile
hizmete girmigtir. Uydulann yaklagik olarak daire seklindeki yoriingelerinin yerden
yiikseklikleri 20200 km ve agirhklan 1.5 tondur. GPS uydulan yoriingedeki bir tam
donuglerini 11 saat 58 dakikada tamamlamaktadirlar. Uydulann kullanim sireleri 5
yildir. Islevini yitiren uydular yerine yenileri sisteme katilmaktadir. Uydular ekvator
diizleminde, 60° derece araliklarla ve bu diizlemle 55° lik agilar yapan 6 yoriingeye
yerlestirilmigtir. Her yoringede 4 GPS uydusu hareket etmektedir. Boylelikle
yeryiiziiniin her noktasinda her an en az 4 GPS uydusunun ufuk dizleminin {izerinde
olmasi saglanmis ve yeryuizii noktalarinda her tirlii hava kosullarinda, gece ve giindiiz
her zaman konum belirleme olanag elde edilmistir.
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Sekil 2: GPS Olgii Yontemi
(Seeber 1993)
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Sekil 1. GPS Uydulan
(Seeber 1993)

Ufuk duzlemi iizerinde kalan GPS uydularimin sayisi gozlemlerin yapildiklan saate ve
noktalarin cografi enlemlerine bagh olarak degismektedir. Ortalama enlemlerde giiniin
herhangi bir saatinde sinyal alinabilen uydularin sayisi 5 ile 8 arasinda degismektedir.



Buna kargilik 315° ile 45° agikliklan arasinda kalan kuzey bolgesinde gozlenebilir
higbir GPS uydusu bulunmamaktadir. Bunun gibi kutup bolgesinde ufuktan 45° ve
daha yiiksekte gozlenebilir higbir GPS uydusu yoktur.

GPS uydularinin herbirine 8 saat arayla giinde 3 kez yoringe elemanlarini ve uydu
saati dizeltmelerini igeren yayin yoriinge parametreleri (broadcast ephemeris)
yiiklenmektedir. Alici antenlerine tagiyici dalgalarla ulagan bu bilgiler degerlendirilerek
antenlerin bulunduklan noktalanin Diinya Jeodezik Sistemi 1984 (World Geodetic
System 1984) WGS-1984 koordinatlan hesaplanmaktadir.

2.Gilinliimiizde GPS Aglarinin Kurulmasi

GPS gozlemleri, gagdas jeodezik aglarda klasik yersel gozlemlerin yerini almakta, yeni
nokta koordinatlarimin yapay uydu gézlemleri ile belirlenmesi iglemi giin gegtikge daha
fazla uygulama alani bulmaktadir. Giinimiizde GPS gozlemleri, yeni noktalarin halen
mevcut ve kullaniimakta olan sisteme katilmasi ve eski aglarin iyilestiriimesi amaciyla
da yapilmaktadir. GPS gozlemleri ile eski aglarda var olan zorlamalar ve hatalar agi3a
¢ikanlabilmekte gerilmeler yok edilebilmektedir.

GPS nirengi aglan planlanirken agda beklenen ortalama konum duyarhigi m,, i¢ guven
olgutii (serbestlik olgutleri r; ), dig giiven dlgiitii, agiga gikarilabilmesi istenen hatalarin
bityiikligi o; ve noktalarin varyans kovaryans matrislerinin hangi yapida olmasi
istendigi onceden planlanabilir. Jeodezik amaglarla yapilan GPS gozlemlerinden
beklenen duyarliklar g¢ok fazladir. Jeodezik GPS aglan kenar uzunluklarina gore
asagidaki gibi siniflandinilabilir.

e Biiyiik bolgesel jeodezik aglar (kenar uzunluklart L >100 km, dlgulerin standart
sapmasi ¢ = 5 mm + 0.001 ppm, 5 mm art1 1000 km' de 1 milimetre, m, < 10 mm).

e Yiizey aglarinin siklastinlmas: ( L<20 km, = 5§ mm + 1ppm, m, <3 cm).

e Ulke temel nirengi aglarinda olugan zorlamalarin ve gerilmelerin agi3a gikarilmasi,
yenileme, iyilestirme (L <100 km, ¢ = 5 mm + 0.1 ppm, m, <3 cm).

e Yersel gozlemlerle olgilmiy ve ayn ayr degerlendirilmig olan aglarin yenilenmesi,
iyilestirilmesi ve birlestirilmesi (L <20 km, 6 =5 mm + 1 ppm, m,< 3 cm).

e Miihendislik olgmeleri amaciyla kurulan aglann olgiilmesi ve degerlendiriimesi
(L<500 m, c =2 mm + 1 ppm, m,<5 mm).
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3.GPS Olgme Yontemleri

Jeodezik aglarda, agin en az iki noktasinda eg zamanli 6lgulen gerektiren bagil (rolatif,
goreceli, diferansiyel) DGPS 6lgme yontemleri uygulanir. Bu amagla es zamanh
olgulerin yapilacag en az iki GPS alicisi gereklidir. Alicilanin her ikisinde de en az 4
uydudan sinyal alinabilmelidir.

Ag noktalanindaki GPS gozlemleri, standart statik yada hizh statik (rapid static, fast
static) yontemlerle gergeklestinilir. Agda beklenen olgii duyarliklanna ve kenar
uzunluklarina bagh olarak statik gozlemlenn siiresi 30 dakika ile 6 saat arasinda segilir.

Standart statik_yontem, kitalararasi (buyik bolgesel) jeodezik aglarn Slgilmesi, ilke
temel mirengi aglanmin yenilenmesi ve siklagtinilmasi, mihendislik projelerinin
gergeklestinimesi amaciyla kurulan ¢ok yiiksek duyarliklann beklendigi aglarda
uygulamir. Olgii duyarliklan o = 5 mm + 0.001~1 ppm kadardir.

Hizlh_statik yontem, kenar uzunluklan 20 km'yi gegmeyen aglarda uygulanir.
Gozlemlerin siresi sinyal alinabilen uydu sayisina baghdir. En az 4 uydudan sinyal
alinabildigi durumlarda 20 dakika, 5 uydudan sinyal alinabilirse 15 dakika, 6 ve daha
fazla uydudan sinyal alinabilirse 10 dakikadir. Olgii duyarliklan ¢ = Smm + 1 ppm,
Smm art kilometrede | mm dir. Ara ve tamamlayici nirengi noktalarinin 6lgiilmesinde
kullanilir.
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Sekil 3. Birinci Farklar Yontemi Sekil 4. Ikinci Farklar Yontemi




Dur ve git yontemi, bu yontemle koordinati belirlenecek noktalar arasinda yer
dedistirirken de en az 4 uydudan surekl sinyal alinmasi zorunludur. Agik arazilerde,
ver dedistirme sirasinda yolda da surekli sinyal alinabilen durumlarda uygulamr. Gezici
sinyal alicinin bir noktadaki kayit yapma sireai 10-60 saniye arasinda degisir. giivenilir
bir konum hesabr 1gin ¢ikis veren referans noktas: ile gezici alici arasindaki baz
vektoriinin uzunlugu L <5 km olmali ve her noktada en az 10 kayit yapilmalidir. Bu

yontemde ol¢u duyarh@i o = 10 mm + 1 ppm dir.
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Sekil 5. Ugiincii Farklar Yontemi

Referans noktasindaki sinyal alicida 6lgii siiresi boyunca sirekli kayit yapilir. Gezici
alici anteni, baglangigta faz belirsizlikleri giderildikten sonra koordinatlan belirlenmek
istenen noktalarda kisa siirelerle kayit yapar.
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Sekil 6. Faz Belirsizliklerinin Coziimu

Sekil 7. Dur ve Git Yontemi
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Kinematik yontem, bu yontemin uygulanma amaci hareket halindeki bir alict antenin
onceden segilen zaman araliklannda sirekl olarak konumunun belirlenmesidir.
Hareket halindeki tasitlara takilan alici antenleri yardimiyla yol eksenlerinin
belirlenmesi, fotogrametrik amagla yapilan uguglarda kamera konumlannin
belirlenmesi, hidrografik amagh yanki ile derinlik belirleme olgulerinde konum
saptama iglerinde kullamlir. Standart kinematk yontemle olgiiye baglarken faz
belirsizliklen ¢ozilunceye kadar referans anteni ve gezici anten sabit kalir. Sonra yeni
noktalardaki olgulere devam edilir. Referans noktasinda ve gezici antende sirekli en
az 4 uydudan sinyal kayit edilebilmeli ve olguler sirasinda sinyal kesilmesi olmamahdir.
Referans noktasi ile gezici alici arasindaki baz vektérinin uzunlugu L < 10 km
oldugu durumlarda o6l duyarh@ o = 20 mm + 1 ppm dir.

Sekil 8.Standart Kinematik Yontem Sekil 9. Olgi Sirasinda ¢ozim

Faz belirsizliklerinin o6lgii sirasinda gozulmesi (on the fly OTF ve on the way OTW)
yonteminde, baslangigta her iki alicimin da belirsizlikler gozulinceye kadar sabit
kalmasina gerek yoktur. En az 6 uydudan kisa sure sinyal alinabilirse faz belirsizlikleri,
arama yontemiyle, yol alirken kolayca gozilebilir. Faz belirsizliklen sonradan
goziilebilecek kadar yeni olgu kayit edilebilirse, onceden ortaya ¢ikmug olan faz
belirsizlikleri geriye dogru yapilacak hesapla bulunabilir. Yolda kargilagilan faz
kesilmeleri sonradan Kalman Filtreleme yontemiyle kestirilebilir. Baz vektortinun
uzunlugu L < 20 km oldugu durumlarda 6l¢i duyarh@ o =10 mm + 1 ppm dir

Jeodezik GPS olgiilerinin timiinde, biri fererans noktasinda siirekli olgii yapan sabit
alici digeri yeni noktalan dolagan gezici alici olmak uzere iki GPS alicisi gereklidir.
Bunlann hepsi Gergek Zamanda Konum Belirleme (Real Time Positioning) olarak
diigiiniilebilir. Noktalarin konumlan, 6l¢ii sirasinda gezici alicida dogrudan okunabilir.
Referans noktasindaki alicida kaydedilen degerler, radyo vericileri ile ya da
modemlerden yararlanarak telefon hatlan ile gezici aliciya aktanilir ve orada gezici
olgiilerle birlikte topluca degerlendirilir. Bunu gergeklestirebilmek igin olgu suresi
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boyunca referans noktasindaki alic1 ile gezici alici arasinda siirekli veri iletisiminin
saglanmasi gereklidir.
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Sekil 10. Gergek Zamanda Konum Belirleme (RTK)
(WILD 200,1994) (Seeber 1993)

Buna karsin sonradan degerlendirme (post processing) yonteminde referans
noktasindaki sabit alicida ve gezici alicida kayit edilen eszamanh gozlemler, daha
sonra biiroda alicilardan okunur ve topluca degerlendirilir,

GPS gozlemlerinin timinde jeodezik iki frekans (L1, L2) olgen ve Y-Kodunu
¢ozumleyebilen ahcilar kullanilir. Tagiyict dalgalanin faz olgiilerinden yararlanilir.
Gozlemlerin her zaman faz belirsizliklerinin ve faz kesilmelerinin ¢oziimlenmesi igin
yeterli sayida olmalan gerekir.

4.GPS Aglarinin Planlamasi

Olgme ekipleri arasindaki koordinasyonun ve uygulanan GPS 6lgme yoéntemleri igin
gerekli kosullarin saglanmasi ¢ok onemlidir. Planlamanin onceden yapilmadid
durumlarda olgilerden kaynaklanan sorunlar, degerlendirmeler sirasinda goziilemez.
Olgilerin ve degerlendirmelerin yeniden planlanmalan ve yinelenmeleri emek, zaman
ve parasal kayiplara neden olur.

-GPS olgiilerinin amaci : GPS gézlemlerinin hangi amaglarla yapildiklan agikga ortaya
konulmaldir. GPS gozlemleri ile belirlenecek noktalarin yatay konum bilgilerinden mi
yoksa digey konum bilgilerinden mi yararlamlacag, ii¢ boyutlu konum bilgilerine
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gereksinim duyulup duyulmadig, belirlenecek koordinatlarin hangi duyarlk ve
giivenirlik isteklerini kargilamalan gerektigi sorulan onceden cevaplandinimahdir.

-AZ noktalarinin_segimi_: Noktalarda ufuktan 15 derece ve daha yiiksekte kalan
gokyiizti agik olmali, GPS sinyallerinin aliciya ulagmasini engelleyecek agag, bina, kule
gibi engeller bulunmamali, civardaki duvar, tel orgl ve metal ylizeylerden yansiyacak
sinyallerin etkilerinden, yitksek gerilim hatlarindan, su ylzeylerinden ve tasit
araglarindan 25 m ve daha uzakta olmal, radyo vericileri, radar tarayicilan ve
elektronik hesap merkezleri gibi elektromanyetik dalga kaynaklarindan en az 100 m
uzakta bulunmalidir. Noktalarin yanina kadar tagit araci ile gidilebilmeli, zemin pilye
yapimina, nirengi betonu ya da blokajla saglamlagtinlmis nirengi tagt gomulmesine
uygun olmalidir.

Agin_yapisi ; Ag noktalaninda belirlenecek koordinatlardan beklenen duyarlik ve
giivenilirlik isteklerine uygun olmali, kisa kenarlarin timinde komsuluk duyarlhklan
belirlenebilmeli, jeodezik GPS alicilannin sayisi bu isteklen kargilamak igin yeterli
olmal, alicilar arasinda veri ve bilgi iletigimi olanaklan saglanmahdir.

Yeni nokta koordinatlarini halen kullanilmakta olan iilke sistemine (saga ve yukan
degerler) donustiirebilmek igin yiikseklikleri nivelmanla belirlenmig ya da dogrudan
nivelman noktalarindan yiikseklik taginmis en az 4 st dereceden noktanin GPS agina
katilmasi gereklidir.

Sekil 11. Alicilar Arasinda Ve Iletigimi

Sinyal alinabilecek GPS uydularinin sayisi ; 4 ve daha fazla olmal, GPS olguleri
yapilabilecek uydularin ufuktan yikseklikleri en az 15° olmali, uydu ve alici noktalarini
birlestiren seklin geometrisini gosteren PDOP degeri ortalama olarak 1-2 arasinda
kalmali, ol¢ii sirasinda her zaman PDOP < 6 olmal ve uydular gokyuziinde dagilmig
olmalidir.
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Giiniimiizde GPS alicisi iireten firmalarin yazilimlan ile, planlanan gozlem saatlerinde
yararlanlabilecek uydularin sayisi, bunlarin agiklik agilar ve gokytziindeki dagilimlar,
geometrik konum duyarlii katsayisi GDOP ve tig boyutlu konum duyarli katsayisi
PDOP degerleri 6nceden hesaplanabilmektedir.

Sinyal alici tipleri : GPS gozlemleri ile jeodezik konum belirleme islemlerinin tiimiinde
Y- Kodunda da 6lgii yapabilen, iki frekans (L1,L2) dlgen jeodezik alicilar kullanilir,
Ancak ayrinti noktasi alimlarinda tek frekans (L1) élgen alicilardan yararlanilabilir.

Gozlem plani: GPS olgiileri ile her noktada, iki ayn giinde ve giniin farkli saatlerinde,
farkli alicilarla ve farkl referans noktalarindan ¢ikis olarak, farkli komsu noktalarda es
zamanl gozlemler planlanir. Es zamanl gozlemlerin baslangig am, gozlem sireleri
(oturum, sesion) kayit tiirleri (kod olgiileri, L1 ve L2 tagtyict dalgalarinin faz olgiileri)
ve kayit araliklan (1,5,10,15,30,60 saniye) oturuma katilan alicilarin timiinde aym
olmalidir.

Lojistik planlama: Ekiplerde galisacak personelin kimler olacagi, gezici alicilarin hangi
araglarla taginacagi, aki ve batarya gibi enerji kaynaklarinin nerelerden nasil
saglanaca@i, alicilar arasindaki veri ve bilgi iletiiminin nasil gergeklestirilecegi
onceden planlanmalidir.

Degerlendirme yontemi : Veriler degerlendirmeyi yapacak hesaplayiciya yiiklendikten
sonra, Once baz vektorlerinin herbiri ayr ayn degerlendirilir. Ugiincti farklar
yontemiyle ¢oziim (TRP ¢oziimi), faz belirsizlikleri de bilinmeyen segilerek yapilacak
ikinci farklar ¢ozumi (DD1 ¢ozimil) ve faz belirsizliklerinin degerleri tam sayilara
yuvarlatilarak bulunacak ikinci farklar ¢oziimii (DD2 ¢6ziimii) sonuglan bir gizelgeye
yaziir. Bu gizelgede faz olgulerinin duyarliklann ve hesaplanan baz vektori
bilesenlerinin standart sapmalari da gosterilir. Kaba hatalar ayiklanir.

Ikinci agamada oturuma katlan ahcilardan aktarilan verilerin tiimi birarada
degerlendirilir, oturum g¢ozamleri yapilir. Uglincii asamada oturumlarin timi toplu
olarak degerlendirilir, ag ¢ozumleri yapilir.

Bu islemler sirasinda yayin yoringe elemanlarindan (Broadcast - Ephemeris) mi
yararlamlacagi yoksa duyarli yoringe elemanlarimin (Precise - Ephemeris) m
kullanilacagi 6énceden planlanmalidir. Degerlendirme ve déntsim islemlerine iliskin
yazilimlar 6nceden belirlenmeli ve degerlendirme islemlerini gergeklestirecek olan
bilgisayara yiiklenmis olmalidir.
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Sekil 12. Jeodezideki Gelismeler

5.GPS Gézlemlerinin Duyarliklari ve Giivenilirlikleri

GPS gozlemlerinin degerlendirilmesi iki asamada gergeklestirilir. Birinci agamada
genellikle iretici firma yaziimlarindan yararlanarak GPS gozlemleri deZerlendirilir,
hatalardan arindinlir ve baz vektori bilesenleri hesaplamir. Ikinci asamada; baz
vektorii bilesenlerinin birinci agama sonunda elde edilen degerlerinden ve bunlarin
varyans-kovaryans matrislerinden yararlanarak yeniden toplu degerlendirme ile ag
dengelemesi iglemleri yapilir. GPS olgiilerinin dogrudan degerlendirildikleri birinci
asamada; ok yiiksek duyarlik isteklerinin ongorildugii deformasyon aglarinda ya da
kitalar arasi hareketlerin izlendigi buyiik jeodezik aglarda bilimsel degerlendirme
yazihimlarindan yararlanilir. (BERNESE Bern Astronomi Enstitiisi, GEONAP
Hannover Yeryuvari Olgmeleri Enstitiisi, GAMIT Massachusettes Teknoloji
Enstitiisii). Bu degerlendirmeler sonunda ag noktalanmn WGS - 84 sistemindeki
Yermerkezli Ugboyutlu Kartezyen Koordinatlari (X,Y,Z)ges ve bunlarin varyans -
kovaryans matrisi Cxgps elde edilir.

Birbirini izleyen faz ya da kod olgiileri arasindaki fiziksel korelasyonlar gozardi
edildiginden, elde edilen koordinatlara iliskin duyarlik verileri gok iyimser sonuglardr.
Hesaplanan koordinatlar, istatistiksel anlamda yeterince denetlenmig sayilamaz. Bu
nedenle hesaplanan sonuglar, duyarhk ve givenirlilik yoniinden ozellikle GPS
sonuglarinin duyarliklar ve giivenilirlikleri konusunda karar vermeye yarayan bilimsel
yaziimlarla yeniden degerlendirilirler. Bunun sonucunda GPS noktalarinin yerel
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sisteme dontstirilmis, duyarhklan ve guvenilirlikleri test edilmis yatay konum
koordinatlan ve yiikseklikleri elde edilir.

GPS aglannda o6lgii aletleri, olgii turleri ve ulagilabilecek duyarliklar sabittir. Bu
yontemde yalmizca uydular, alicilar ve gozlem siireleri degistirilebilir. Bu
parametrelerin  duyarlik ve guvenilirlik olgiitlerine  yaptiklan  etkilerin - GPS
yazilimlariyla belirlenmesi zordur. Agiga ¢ikarilabilecek hatalarin buyiiklikleri ve GPS
gozlemlerinin givenilirlikleri konusundaki veriler, GPS yazilimlarindan ayrihp bu
konuda hazirlanacak ozel yazilimlara aktanilmahidir.

6.Sonug

GPS aglarmin kurulmasi, 6lgilmesi ve degerlendirilmesi konularinda bugiine kadar
kazanilan deneyimler; asaZidaki gibi 6zetlenebilir.

* GPS ag noktalan; yol kenarlarinda, aragla ulasilabilecek ve zemin tesislerinin
yapimina uygun yerlerde, igin amacina uygun olarak segilen ortalama kenar
uzunluklu karelaj aglan bigiminde planlanir.

* Noktalar yansiyan sinyallerden, elektrdmanyetik alanlardan, radarlardan, radyo
vericilerinden, yiitksek gerilim hatlarindan uzakta segilir.

* Yeni nokta koordinatlanm ulke sistemine dontstirebilmek igin, yikseklikleri
nivelmanla belirlenmis ya da dogrudan nivelman noktalarindan yiikseklik tasinmus,
en az 4 ust dereceden nokta GPS agina katilir,

* Gozlemler; iki ayn ginde ve guniin farkh saatlerinde, farkli referans noktalarindan
¢ikis alarak, farkli alicilarla ve farkli komgsu noktalarda es zamanh 6lgiiler bigiminde
planlanir.

* Komsu noktalar arasindaki kisa kenarlarin tiimi 6lgilir.

= GPS aglarinin 6lgilmesinde Y-Kodundan da yararlanabilen, jeodezik iki frekans
(L1,L2) olger sinyal alicilar kullamilir. Alicilarda civardan ve zeminden yansiyan
sinyallere karsi koruma donanimi bulunmahidir.
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Es zamanl gozlemlerin baslangig am, gozlem sireleri, kayit tirleri ve kayit
araliklar oturuma katilan alicilarin timunde ayni segilir.

Olgiiye baslamadan 6nce antenlerin timii ayni bir dogrultuya, pusula ile kuzeye
yoneltilir.

Anten yikseklikleri, 6liiye baglamadan once ve 6lgi bittikten sonra iki kez olgulir.
Olgii raporunda yazili olan degerle kargilagtirilir.

Simsek gakmalan gozlemlerde gok fazla bozucu etki yapmakta, aletlerin zarar
gormelerine ve kullanilamaz derecede bozulmalarina neden olmaktadir. Bu nedenle
simsekli havalarda 6lgii yapilmaz. Alicinin diigmesi kapatilir. Anten kablosunun fisi
prizden gikarilir.

GPS gozlemlerinin degerlendirmesi tig agamada yapilir.

-Baz vektorii bilesenlerinin bagimsiz ¢oziimleri ve kaba hatalarin ayiklanmast.
-Oturum ¢oziimleri ve parga aglarin dengelenmesi.

-Kampanya g¢oziimleri, agdaki tim gozlemlerin topluca dengelenmesi ve ag
gozimler:.

Degerlendirmeler sirasinda tilke nirengi ag sisteminde koordinatlan bilinen referans
noktasinin ' WGS-84 sistemine donistiirilmily  koordinatlarindan  yararlamilir.
Navigasyon ¢oziimii ile bulunan koordinatlan kullaniimaz. 1000 km uzakta da olsa
once WGS-84 sisteminde koordinatlari bilinen bir noktadan referans noktasi olarak
planlanan noktaya koordinat tagimir. Buna dayal: olarak ag ¢oziimleri yapilir.
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