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OZET:

Olaylarin uzay zamanindaki baglangiglari hakkinda bilgi elde etme siirecine cografi konumlama denilmektedir. Bu zaman; konum,
yiikseklik, doniikliik ve ilgilenilen nesnelerin hizlar1 gibi bazi dis yoneltme parametrelerinin tanimlanmasina ihtiya¢ duymaktadir.
Algilayicilarin tipine ve modeline bagl olan dig yoneltme parametreleri, platformlara takilmus algilayicilar tarafindan dogrudan elde
edildiginde dogrudan cografi konumlama teknigi kullanilmis olur. Bir baska deyisle dogrudan cografi konumlandirma, ugus aninda
GPS\IMU biitiinlesik sistemi yardimiyla yer kontrol noktasi kullanmadan dig yoneltme elemanlariin belirlenmesidir. Dogrudan
cografi konumlandirmanin dogrulugu GNSS\IMU sisteminin dogruluguna baglidir. GNSS\IMU verisinin iglenme dogrulugu, GNSS
ve IMU’nun basariyla entegrasyonu icin O6nemli bir faktérdiir. Dis yoneltme elemanlarmin tespitinde yer kontrol noktasi
kullanilmadig i¢in dogrudan cografi konumlandirmanin giivenilirligi GNSS\IMU verilerinin islenmesi siirecinde elde edilen tahmini
konum dogrulugu ve gidis-gelis ¢6ziim farklarindan belirlenebilmektedir. Bu amagla Ankara ilinde yaklasik 1292 km? bir test alan
olusturulmugtur. 393 hava fotografi, Microsoft Ultracam-X sayisal hava kamerasiyla, 13-14 Haziran 2012 tarihinde, 30 cm yer
ornekleme araliginda, % 60 ileri %30 yan bindirme oranlarinda 12 dogu-bati, 2 kuzey-giiney kolonlar1 olacak sekilde gekilmistir.
GNNS verisinin igslenmesi igin iki farkli yontemle (Tek Sabit GNSS istasyonu- ag yapili sabit GNSS istasyon ¢6ztimii ) ti¢ farkl veri
seti olusturulmustur. Tek sabit GNSS istasyonu olarak Ankr, ag yapili ¢oklu sabit yer GNSS istasyonlar1 olarak Cmld, Kkal, Kulu,
Naha, Yunk ve Cmld, Kkal, Kulu, Naha, Yunk, Ankr secilmistir. Tek noktali GNSS\IMU verisinin islenmesinde, tahmini konum
dogrulugu ve gidig- gelis ¢oziim farklan ile bagimsiz denetleme noktalarina gelen artik hatalarin birbiriyle uyumlu olmadigi
gozlenmistir. Sabit yer GNSS istasyon verisinden kaynakli bu hatanin tespit edilmesi neredeyse imkansizdir. Bu nedenle Ankr
istasyonu ile birlikte Cmld, Kkal, Kulu, Naha ve Yunk sabit yer GNSS istasyon verileri kullanilarak ag yapili ¢oziim yapilmis ve
tahmini konum dogrulugu ve gidis- gelis ¢oziim farklar1 raporlarinda Ankr sabit GNSS istasyon verisinin tutarsiz oldugu tespit
edilmistir. Ankr sabit GNSS istasyon verisi kullanilmadan yapilan ag yapili ¢oziimde ise denetleme noktasina gelen hatalar ile
tahmini konum dogrulugu ve gidis- gelis ¢dzliim farklar1 raporlarinda gosterilen dogruluk degerleri birbirine uyumlu ¢ikmigtir.
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ABSTRACT:

The process of obtaining information about the beginning of events in space time is called georeferencing. If possible this time needs
to be defined some external orientation parameters, such as position, height, orientation and speeds of interested objects. If these
external orientation parameters based on the type and model of the sensors are obtained directly by sensors mounted on the
platforms, then the direct georeferencing technique is used. In other words, aim of the direct georeferencing is the determination of
the external orientation parameter during the flight with the aid of GNSS\IMU integrated system without using the ground control
point. The accuracy of direct georeferencing depends on the accuracy of the GNSS \ IMU system. The GNSS processing accuracy is
one of the important factors for successful integration of GNSS and IMU. Since the ground control points are not used in the
determination of exterior orientation parameters, the reliability of direct georeferencing can be determined from the estimated
position accuracy and combined separation plots obtained during the processing of GNSS \ IMU data. For that reason, a test region
covers approximately 1296 km area in Ankara was established. The flight was accomplished on 13th and 14th of June 2012 with 12
east-west and 2 north-south flight lines using the Microsoft UltraCamX large format digital aerial camera. 393 images were taken
with 30 cm ground sampling distance (GSD) by % 60 endlap and %30 sidelap. 3 different data sets have been created for processing
GNSS \ IMU data in 2 different methods (single CORS data solution- Network CORS data Solution). Ankr CORS was selected as
the single solution, Cmld, Kkal, Kulu, Naha, Yunk and Cmld, Kkal, Kulu, Naha, Yunk, Ankr CORS were selected as network
solution. In the single GNSS\IMU processing, it was seen that, the residual errors of independent check point, estimated position
accuracy and combined separation values were not in harmony with each other. This error was almost impossible to detect since it
was originated from CORS data. For this reason, the network solution was solved using Cmld, Kkal, Kulu, Naha, Yunk with Ankr
CORS data and it was easily determined that Ankr CORS data were inconsistent in estimated position accuracy and combined
separation plots. In the networked solution without using Ankr CORS data, the residual errors of independent check point and the
accuracy values shown in the estimated position accuracy and combine separation plots were found compatible to each other.

1. GIRiS

Dogrudan cografi konumlama yeni bir yontem olmayip,
nerdeyse ticari uygulamalarda basariyla gecirdigi 15’inci yili
kutlamaktadir (Hutton ve Mostafa, 2005) ve akademik
calismalarda daha da eskiye dayanmaktadir (Schwarz vd.,
1993). Yontemin takdim edilmesinde yasanan baslangig
duraksamalarindan sonra GNSS\IMU ile dogrudan cografi

konumlama yontemi uygulamasi modern havadan harita yapim
araclarmin giderek ayrilmaz bir pargasit haline gelmistir.
Dogrudan cografi konumlama yontemi uygulanmasi sadece
harita yapim hizin1 artirmakla kalmayip bunun yaninda yeni
gbzlem uygulamalarinin Oniinii agmistir. Ayni zamanda lazer,
kamera, sivil haritacihik i¢in radar sistemleri gibi bazi
algillayicilarin - baglangiglari  i¢in  pratik  uygulamalart
yapilabilmektedir (Skaloud, 2006). Konu ile ilgili ¢ok sayida
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akademik ¢alisma yapilmistir (Jacobsen, 2000; Grejner-
Brezezinsk, 2000; Grewal ve Andrews, 2001; Cramer ve
Stallmann, 2002; Cramer, 2003; Jacobsen, 2006; Kay1, 2013).

2. TANIMLAR

Olaylarin uzay zamanindaki baslangiclar1 hakkinda bilgi elde
etme siirecine cografi konumlama denilmektedir. Bu zaman,;
konum, yiikseklik, doniiklik ve miimkiinse ilgilenilen
nesnelerin hizlart gibi bazi dis yoneltme parametrelerinin
tanimlanmasina ihtiyag duymaktadir. Algilayicilarin tipine ve
modeline dayanan bu dis yoneltme parametreleri platformlara
takilmis algilayicilar tarafindan dogrudan elde edilirse dogrudan
cografi konumlama teknigi kullanilmigtir. Bir bagka deyisle
dogrudan cografi konumlandirma, ugus aninda GPS\IMU
biitiinlesik sistemi yardimryla yer kontrol noktas: kullanmadan
dis yoneltme elemanlarinin belirlenmesidir (Skaloud, 2006).

3. MOTIiVASYON

Bu c¢alismanin amaci, dogrudan cografi konumlandirma
yonteminin giivenilirlik problemini ortaya koymak ve ¢oziim
yollar1  iiretmektedir. Dogrudan cografi konumlandirma
yonteminde bagimli veya bagimsiz yer kontrol noktasi
kullanilmadigir ig¢in yapilacak konumlandirma siirecinin
dogruluk analizi yapilamayacaktir. Bunun yerine GNSS\IMU
verilerinin islendigi paket programlardan elde edilen i¢
dogrulukla ilgili raporlar kullanilmaktadir. Bu ¢alismada,
Graftnav paket yazilimi ile yapilan GNSS\IMU verisini isleme
siireci, elde edilen raporlar, yanilsamalar ve ¢6ziim Onerileri
sunulacaktir

4. TEST ALANI

Ankara sehir merkezini igeren 1.296 km? test alam
secilmistir. UltraCamX Sayisal Hava Kamerasiyla 13-14
Haziran 2012 tarihinde, 30 cm yer ornekleme araliginda
%60 ileri %30 yan bindirme oranlarinda g¢ekilmis 393
adet hava fotografi kullanilmistir. Calisma bdlgesine
homojen dagilmis 36 adet denetleme noktasi, TUSAGA-
Aktif Uyumlu RTK GPS alicist ile oOlglilmistiir.
Denetleme noktalarinin ii¢ boyutlu konum dogruluklar
+4 cm’dir. Denetleme noktalarinin dagilimi Sekil-1’de
gosterilmis, test calismasiyla ilgili teknik ozellikler

Cizelge-1’de verilmistir.
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Sekil-1 Test Alan1 ve Yer Kontrol Noktalarin Gosterimi

Amag Test

Tarih 13-14 Haziran 2012
Ugak Beechcraft King Air B-200
Ucus Kontrol Sistemi CNSS 4

IMU Sistemi I1GI IMU-11d
Kamera Ultracam X

Odak Uzaklig1 100.5 mm

Piksel Boyutu 14,430 x 9,420
Nominal YOA 30cm

ileri Bindirme %60

Yan Bindirme %30

Kolon sayist 12

Dik Kolon Sayisi 2

Fotograf Sayisi 393

Bagimsiz Denetleme Noktasi 36

Alan 36 km x 36 km

Cizelge-1 Test Caligmasna Iliskin Detayli Bilgiler

5. GNSS\IMU VERI iSLEMESi

a.Tek Sabit Yer GNSS istasyonu Kullanarak
GNNS\MMU Verilerinin islenmesi

Tek sabit GNSS istasyonu kullanarak GNNS\IMU verilerinin
islenmesi siirecinde, GNSS\IMU verisinin entegrasyonu gevsek
bagl dagitilmis kalman filtreleme yaklagimi ile ¢oziilmektedir.
Bu ¢oziimde ilk olarak diferansiyel GNSS faz verisi ¢6ziiliir,
daha sonra diferansiyel GNSS konum ve hiz bilgisi i¢ veri
¢Ozimii i¢in girdi parametreleri olarak hazirlanir. GNSS verisini
degerlendirilmesi i¢in GraftNav yazilimi, sonug veri islemesi
icin ise AeroOffice Kalman Filtreleme yazilimi kullanilmustir.

Calisma bolgesinin merkezine yaklagik 5 km mesafede olan
Ankara Tusaga-Aktif sabit yer GNSS istasyonuna ait 1 sn
aralikli Rinex formatindaki veriler kullanilarak hava fotografi
¢ekimi esnasinda GNSS\IMU sistemi tarafindan kaydedilen
GNSS verileri iyilestirilmistir. GraftNav yazilimiyla yapilan
¢Oziimlere iliskin gidis gelis ¢ozlim farklar1 ve tahmini konum
dogrulugu fotograf ¢ekimi gergeklestirilen iki giin i¢in de Ekler
kisminda sunulmustur.

Gidis gelis ¢6ziim farklar1 ve tahmini konum dogrulugu
raporlart GNSS\IMU verilerinin islenmesi asamasinda kontrol
mekanizmast  gérevi  gormektedir.  Dogrudan  cografi
konumlandirmanin  dogast geregi yer kontrol noktasi
kullanilmadig1 i¢in yapilan projenin dogruluk, hassasiyet ve
giivenilirlik analizi bu raporlar yardimiyla yapilmaktadir. Bu
raporlar sayesinde yaklagik dogruluk tahminleri yapilmakta,
kaba hatali 0Olgli veya standart dist bir durum tespit
edilebilmektedir.

ANKR Sabit GNSS istasyon verisiyle yapilan GNSS\IMU
verilerinin islenmesine iligkin gidig-gelis ¢6ziim farklart
incelenmis ve 13 Haziran 2012 tarihli ugus i¢in X-Y yoniinde 2
cm, Z yoniinde 6 cm, 14 Haziran 2012 tarihli ugus da ise X-Y
yoniinde 2 cm Z yoniinde ise 15 cm maksimum fark oldugu
gézlenmistir. Tahmini konum dogruluklarin da ise 13 Haziran
2012 tarihli ugus i¢in X-Y yoniinde 2-4 cm, Z yoniinde 7 cm,
14 Haziran 2012 tarihli ugus da ise X-Y yoniinde 2-4 cm Z
yoniinde ise 8 cm maksimum fark oldugu gozlenmistir.
Dogruluk ve fark degerleri ugus boyunca ayni seyirde, kabul
edilebilir sinirlar igerisinde hareket etmis ve gbze carpan
derecede anlik yiikselis gostermedigi icin uygun oldugu
degerlendirilmistir.
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Yer kontrol noktast kullanmadan GNSS\IMU verileriyle yapilan
diizenleme (regularization) islemi Match_AT 5.5 versiyonunda
gerceklestirilmistir. Oncelikle otomatik baglama noktasi
toplanmig ve arazide Olgiilen 36 adet bagimsiz denetleme
noktasina gelen artik hatalar hesaplanmistir. Diizenleme
sonuclarina gore karesel ortalama hata, ortalama hata,
maksimum ve minimum hatalar Cizelge-2’de gosterilmistir.

KOH Ortalama Hata
X y z X y z
0.206 0.352 1.109 0.156 0.284 1.056
Maksimum Hata Minimum Hata
Ankr
X y z X y z
0.443 0.212 -0.293 -0.279 -0.826 -1.687

Cizelge-2 Bagimsiz Denetleme Noktalarina Gelen Artik Hatalar

Bagimsiz  denetleme noktalarmma gelen artik  hatalar
incelendiginde X-Y yoniindeki hatalar GNSS\IMU  verisi
islenirken kontrol edilen rapordaki degerlere uygun ¢ikarken Z
yoniinde beklenilmeyen bir hatayla karsilagilmigtir. Her ne
kadar gidis-gelis ¢oziim farklart ve tahmini konum
dogrululuklari kontrol edilse bile bu hata 6ngoriillememistir. Bu
durum  dogrudan cografi konumlandirma  ydnteminin
giivenilirlik problemini ortaya koymak agisindan giizel bir
ornektir.

b. A Yapih Sabit Yer GNSS istasyonu Kullanarak
GNNS\MIMU Verilerinin fislenmesi (CMLD, KKAL,
KULU, NAHA ve YUNK)

Tek sabit ANKR yer GNSS istasyon verisi kullanilarak yapilan
¢coziimde bagimsiz denetleme noktalarina 6zellikle Z yoniinde
gelen 4 piksellik hata nedeniyle ayni test verisi ag yapisiyla
¢oOzlilmiistiir. Buradaki amag, GNSS\IMU verilerinin islenmesi
stirecindeki degiskenleri degistirerek hata kaynagini bulmaktir.
Bu amagla test bolgesinin merkezine yaklagik 80-120 km
mesafede olan CMLD, KKAL, KULU, NAHA ve YUNK sabit
GNSS istasyonlarma ait 1 saniye aralikli Rinex formatindaki
veriler kullanilarak ugakta kaydedilen GNSS verisi ag yapisi
olusturularak iglenmistir (Sekil-2).
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Sekil-2 Ag Yapili Sabit Yer GNSS istasyonu Dagilimi

Ag yapilt GNSS ¢oziimiine ait GNSS gidis gelis ¢oziim farklari
ve tahmini konum dogrulugu, ugus yapilan iki giin igin ayr1 ayr1
Ekler kisminda sunulmustur. Gidig-gelis ¢6ziim farklari
incelenmis ve 13 Haziran 2012 tarihli ugus i¢in X-Y yoniinde 2-
4 cm, Z yoniinde 6 cm, 14 Haziran 2012 tarihli ugus da ise X-Y
yoniinde 2 cm Z yoniinde ise 4 cm maksimum fark oldugu

g6zlenmigtir. Tahmini konum dogruluklarinda ise 13 Haziran
2012 tarihli ugus i¢in X-Y yoniinde 3-4 cm, Z yoniinde 6 cm,
14 Haziran 2012 tarihli ugus da ise X-Y yoniinde 2-4 cm Z
yoniinde ise 7 cm maksimum hata oldugu gézlenmistir.

36 adet denetleme noktas1 Match_AT 5.5 dengeleme yazilimina
denetleme noktasi olarak tanitilmis ve otomatik baglama noktasi
toplatilmistir. Yapilan diizenleme iglemi sonucunda 36 bagimsiz
denetleme noktasina gelen karesel ortalama hata, ortalama hata,
maksimum ve minimum hatalar hesaplanmis ve Cizelge-3’de
gosterilmistir.

KOH Ortalama Hata

X y z X y z
0247 | 0268 | 0368 | 0199 | 0227 | 0313

Maksimum Hata Minimum Hata

Ag

X y z X y z

0.545 0.514 0.764 -0.263 -0.564 -0.679

Cizelge-3 Bagimsiz Denetleme Noktalarina Gelen Artik Hatalar

Denetleme noktalarina gelen artik hatalar incelendiginde ANKR
sabit GNSS istasyon verisi kullanilarak yapilan ¢6ziime gore Z
yoniinde 4 piksel olan hatanin yaklagik 1 piksele diistiigi
gozlenmistir.

c. A3 Yapih Sabit Yer GNSS istasyonu Kullanarak
GNNS\IMU Verilerinin fislenmesi (CMLD, KKAL,
KULU, NAHA, YUNK ve ANKR)

ANKR sabit GNSS istasyon verisinin GNSS\IMU veri isleme
stirecinde Z yoniinde bozucu etkisinin testi amactyla ag yapisina
ANKR sabit GNSS istasyon verisi de eklenerek yeniden ugus
esnasinda kaydedilen GNSS\IMU verisi iglenmistir. Tek sabit
ANKR yer GNSS istasyon verisi kullanilarak yapilan ¢6ziimde
bagimsiz denetleme noktalarina ozellikle Z yoniinde 4 piksellik
bir hata gelmistir. ANKR istasyonunun kullanilmadig1 ag yapili
¢ozlimde hatanin 1 piksele diismesi sebebiyle ag ¢oziimiine
ANKR istasyonu da dahil edilerek GNSS\IMU verileri
islenmigtir. Bu sayede 3 piksellik fark hatasinin ANKR istasyon
verisinden kaynaklanip kaynaklamadigi ortaya ¢ikarilacaktir. Bu
amagla test bolgesinin merkezine yaklagik 80-120 km mesafede
olan CMLD, KKAL, KULU, NAHA,YUNK ve ANKR sabit yer
GNSS istasyonlarma ait 1 saniye aralikli Rinex formatindaki
veriler kullanilarak ugakta kaydedilen GNSS verisi ag yapisi
olusturularak islenmistir (Sekil-3).

NAHA
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Sekil-3 Ag Yapili Sabit Yer GNSS istasyonu Dagilimi
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Ag yapilt GNSS ¢oziimiine ait GNSS gidis gelis ¢oziim farklar
ve tahmini konum dogrulugu ugus yapilan iki giin igin ayr1 ayri
Ekler kisminda sunulmugtur. 13 Haziran 2012 tarihli gidis-gelis
¢oziim farklari ve tahmini konum dogrulugu incelenmis
kullanilan veri kiimesinin birbiri ile uyumlu olmadig
anlasilmistir (Sekil-4 ve Sekil-5). 14 Haziran 2012 tarihli ugus
da gidis-gelis ¢6ziim farklar1 ve tahmini konum dogrulugu
beklenen degerlerde ¢ikmustir.
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Sekil-4 13 Haziran 2012 tarihli Gidis-Gelis ¢6ziim farklar
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Sekil-5 13 Haziran 2012 tarihli Tahmini Konum Dogrulugu

36 adet denetleme noktasit Match_AT 5.5 dengeleme yazilimina
denetleme noktast olarak tanitilmis ve otomatik baglama noktasi
toplatilmistir. Yapilan diizenleme iglemi sonucunda 36 bagimsiz
denetleme noktasina gelen karesel ortalama hata, ortalama hata,
maksimum ve minimum hatalar hesaplanmig ve Cizelge-4’de
gosterilmistir.

KOH Ortalama Hata
X y z X y z
0.213 0.305 0.361 0.173 0.230 0.304
Maksimum Hata Minimum Hata
Ag
X y z X y z
0.406 0.424 0.722 -0.380 -0.790 -0.684

Cizelge-4 Bagimsiz Denetleme Noktalarina Gelen Artik Hatalar

6. SONUC

Olaylarin uzay zamanindaki baslangiclari hakkinda bilgi elde
etme siirecine cografi konumlama denilmektedir. Bu zaman,
konum, yiikseklik, doniiklik ve miimkiinse ilgilenilen
nesnelerin  hizlart gibi bazi dig yoOneltme parametrelerinin
tanimlanmasina ihtiyag¢ duymaktadir. Siire¢ iginde algilayici
tipine ve modeline bagl olan bu dis yoneltme parametrelerin
platformlara takilmis algilayicilar tarafindan dogrudan elde
edildigi dogrudan cografi konumlama teknigi yayginlagmustir.
Dogrudan cografi konumlandirmanin amaci, hava fotografi

¢ekimi sirasinda, GPS\IMU biitiinlesik sistemi yardimiyla, yer
kontrol noktast kullanmadan dis yoneltme elemanlarinin
belirlenmesidir. Ticari alanda 20. yilina giren dogrudan cografi
konumlandirma yonteminin konum dogrulugu GNSS\IMU
sisteminin dogruluguna baglidir. GNSS\IMU verisinin iglenme
dogrulugu, GNSS ve IMU’nun basariyla entegrasyonu igin
6nemli bir faktérdir GNSS\IMU entegre sisteminde yasanan
gelismeler,  kameralarin  laboratuvar ~ ve  operasyonel
kalibrasyonlar1 sayesinde giderek artmaktadir. Buna ragmen
yontemin giivenilirlik problemi devam etmektedir. Dig yoneltme
elemanlarimin tespitinde yer kontrol noktasi kullanilmadigi igin
dogrudan cografi konumlandirmanin giivenilirligi GNSS\IMU
verilerinin iglenmesi siirecinde elde edilen tahmini konum
dogrulugu ve gidig-gelis ¢Oziim farklarindan  kontrol
edilebilmektedir.

GNSS\IMU verisinin iglenmesinde gerek maliyet gerekse
zamansal faktorlerden dolay1 genellikle tek sabit GNSS istasyon
verisi kullanilmaktadir. Ancak sabit GNSS istasyon verisinde
bozukluk olsa da kendi i¢ dogrulugu yiiksek oldugu i¢in bu hata
fark edilmeyecek ve sonug iirlin bu hatayla birlikte tiretilecektir.
Nitekim bu c¢aligmada, sadece ANKR istasyon verisi
kullanilarak yapilan uygulamada z dogrulugu 4 piksel civarinda
bulunmugtur. Bagimsiz bir denetleme noktast olmadiginda bu
hatanin tespiti neredeyse imkansizdir.

Boyle bir durumun yasanmamasi ig¢in mutlaka ag yapili
GNSS\IMU  ¢oziimiiniin ~ uygulanmasinin ~ gerekliligi  bu
calismada yapilan testlerle ortaya konulmugtur. GNSS\IMU
verilerinin iglenmesi siirecindeki degiskenleri degistirerek hata
kaynaginin bulunmasi amaciyla test bolgesinin merkezine
yaklagik 80-120 km mesafede olan CMLD, KKAL, KULU,
NAHA ve YUNK sabit yer GNSS istasyonlarina ait 1 saniye
aralikli  Rinex formatindaki veriler kullanilarak ucgakta
kaydedilen GNSS verisi ag yapist olusturularak islenmistir.
Bagimsiz denetleme noktalarma gelen hatalar kontrol
edildiginde  hatanin  ugaktaki ~GNSS\IMU  verisinden
kaynaklanmadigi anlagilmaktadir. Bu tezi desteklemek adina
ANKR istasyonu ag yapisina eklenmis ve GNSS\IMU verileri
tekrardan iglenmistir. Bagimsiz denetleme noktalarina gelen
artik hatalarda iyilesme olsa da, 13 Haziran 2012 tarihli gidis-
gelis ¢oziim farklar1 ve tahmini konum dogrulugu incelenmis
kullanilan veri kiimesinin birbiri ile uyumlu olmadigi, ANKR
GNSS istasyon verisinin dengeleme dogrulugunu bozucu etkiye
sahip oldugu anlagilmustir.

Sonug olarak, dogrudan cografi konumlandirma
uygulamalarinda en az 4 adet yer sabit GNSS istasyon verisi ile
ag yapili ¢oOziimlemelerin yapilmasinin, gidis-gelis ¢6ziim

farklart  ve  tahmini konum  dogrulugu raporlarinin
incelenmesinin, hatali 6l¢ii  kiimesinin  farkli istasyon
birlesimleri  kullanilarak ayiklanmasinin  faydali  olacag1
degerlendirilmektedir.
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EK-2. Ankara Tusaga-Aktif Sabit Yer GNSS istasyon Verisi Kullanilarak Yapilan 13 Haziran 2012 Tarihli GNSS Tahmini Konum Dogrulugu
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