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Ozet

Yakin zamana kadar detay noktalarinin konumlarinin belirlenmesi, genellikle total station kullanilarak kutupsal
yontemle yapilmaktaydi. Giiniimiizde ise agik alanlarda GZK (Gergek Zamanli Kinematik) ve Ag-GZK teknikleri
ile detay noktalarinin yatay konumlar1 ger¢ek zamanli olarak hizli ve dogru bi¢imde belirlenebilmekte; bu
yontemlerle belirlenen elipsoidal yiikseklikler ise ortometrik yiikseklige dontistiirtilebilmektedir.

Bu ¢alismada detay noktalarinin konumlart GPS/GNSS (Global Positioning System/Global Navigation Satellite
Systems) 6l¢li yontemlerinden; Hizli Statik, GZK ve Ag GZK teknikleri, klasik 6lgme yontemlerinden ise Total
Station ile kutupsal yontem kullanilarak belirlenmistir. Hizli statik yontemle elde edilen koordinatlar esas
alinarak diger yontemlerin dogruluklari arastirilmustir. Bu amagla Selguk Universitesi kampiis alaninda 100
noktali bir test bolgesinde yapilan 6lgiiler degerlendirilmistir.

Test alaninda yapilan 6lgiilerin degerlendirilmesi sonucu x ve y projeksiyon koordinat eksenleri yoniindeki
farklarin -3.70 cm ile +4.50 cm, h yoniindeki farklarin ise -9.10 cm ile +4.51 c¢m arasinda degistigi ve hizli statik
verileri ile total station verilerinin birbirine daha iyi yaklagim gosterdigi goriilmiistiir.

Anahtar Kelimeler: GNSS, GZK, Ag GZK, Hizli statik yontem

Comparisonof RTK, Network RTK and Total Station Data in
Determination of Point Positions

Abstract

Generally, until recently determination of position of detail points was being made with polar method using a
total station. Today, in uninhabited area determination of position of detail points is being made with RTK (Real
Time Kinematic) and Network RTK as rapid and accuracy, ellipsoidal height determined in these methods can
be transformed orthometric height.

In this study, the position of detail points was determined by using GPS/GNSS measurement methods such as
Rapid Static, RTK and Network RTK techniques and by using classic measurement methods such as polar
method with Total Station. Using points coordinates based on rapid static measurement; the accuracy of the other
methods was investigated. For this purpose, the measurements which were made at a 100-point test region in the
campus area of Selcuk University were evaluated.

In the result of evaluation for measurements which were made in the test region, the differences are between
-3.70 cm. and +4.50 cm. in the direction of x and y projection coordinate axis and the differences are between -
9.10 cm. and +4.51 cm. in the direction of h. It has been seen that the rapid static data and total station data show
a better approach to each other.

Keywords: GNSS, RTK, Network RTK, Rapid Static Method.
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1. GIRIS

Ulkemizde, son 30 yildir detay noktalarimin konumlari, genellikle elektronik takeometre kullanilarak
kutupsal yontemle, yiikseklikleri ise trigonometrik olarak belirlenmektedir. Giiniimiizde GPS/GNSS
teknolojisindeki gelismeler nokta konumlarinin ger¢ek zamanli belirlenmesine imkan saglamistir. Bu
kapsamda, baslangigta, nokta yatay konumlarimi gergek zamanli santimetre mertebesinde belirleyen GZK
yontemi gelistirilmistir [1]. Ancak bu yontemde konumu yiiksek dogrulukla bilinen bir referans istasyonu
ile bu istasyona en fazla 10 km veya daha az uzaklikta bulunan bir ya da daha fazla gezen aliciya ihtiyag
duyulmaktadir. Yoriinge hatas1 ve atmosferik hatalar nedeniyle yontemin dogrulugu referans istasyonu ile
gezen alic1 arasindaki uzakliga baglidir.

GZK yontemindeki bu sinirlamalardan kaginmak icin birden ¢ok sabit istasyon kurulmasi fikri ortaya
atilmistir [2, 3]. 1980’li yillarin sonlarindan itibaren yiiksek dogruluk gerektiren jeodezik Olgiilere katki
saglamasi amaciyla CORS sistemi uygulamaya konulmustur [4]. Bu fikrin uygulanmasi ve elde edilen
deneyimlerden yararlanilmas1 sonucunda sabit GPS/GNSS aglar1 kavrami ortaya ¢ikmustir. Ulkemizde de
Mayis 2009’da faaliyete gegen, 4 tanesi Kuzey Kibris Tiirk Cumbhuriyetinde olmak {izere, 146
istasyondan olusan TUSAGA-Aktif(Turkiye Ulusal Sabit GPS Agi-Aktif, CORS-TR) istasyonlari
bulunmaktadir. Ag GZK sisteminde, tek bir referans istasyonuna olan bagimlilik ortadan kalkmus, ayrica,
cok sayida referans istasyonuna ait verilerden yararlanarak belirli bir bolgeye ait atmosferik modelleme
yapilmasi olanagi da saglanmistir. Bu modelleme sonucunda ise GNSS 6lgiilerini etkileyen en onemli
hata kaynaklarindan birisi olan iyonosfer ve troposfer hatalari, konum belirleme uygulamalar1 i¢in en
diisiik seviyeye indirilmis olmaktadir.

Bu ¢alismada nokta konumlarinin Total Station, GZK, Ag GZK ile belirlenmesi konusu ele alinmig ve bu
yontemlerle belirlenen koordinat ve yiikseklikler hizli statik GPS yontemi ile belirlenen degerlerle
karsilastirilmistir.

2. HIZLI STATIK OLCU YONTEMI

GPS/GNSS ile konum belirlemede kod gozlemleri ya da faz gézlemleri kullanilmaktadir. Hizl statik dl¢ii
yontemi faz gozlemleri kullanilarak yapilan goreli konum belirleme yontemlerinden bir olup toplanan
oOlgiiler biiroda uygun GPS/GNSS yazilimlar ile degerlendirilerek nokta konumlar1 belirlenmektedir. Bu
yontemde, alicilardan birisi referans noktasi tizerinde sabit birakilarak siirekli gozlem yaparken baska
alic1 ya da alicilar diger noktalara ¢ok kisa siireler i¢in kurularak eszamanli gézlemler yapilir [5]. Sabit
alict olarak siirekli gozlem yapan TUSAGA-Aktif istasyonlarinin kullanilmasi nokta konumlarinin
belirlenmesinde kolaylik saglar. Kullanicilar; erisim sifreleri ile Tapu ve Kadastro Genel Miidiirliigiiniin
internet sayfasindan arazi gézlem zamanina iliskin sabit istasyon verilerini (30 saniyelik RINEX ticretsiz,
1 saniyelik RINEX {icretli) alarak statik ¢éziimleme yapabilmektedir. Bu yontemde konumu belirlenecek
yeni noktalar arasinda alici taginirken agik olmasi gerekmemektedir. Bu ydntemde 6l¢ii siiresi noktalar
aras1 uzakliga ve uydu geometrisine bagli olup, uydu sayisi arttik¢a ayni uzunluktaki bazda 6lgii siiresi
azaltilabilir (Cizelge 1). Bu yontemde baz 6l¢iim dogrulugu yatayda 3 mm + 0.5 ppm, diiseyde ise
5mm + 0.5 ppm’dir [6, 7].

Cizelge 1. Uydu sayisi ve 0l¢ii siiresi iligkisi [5

Uydu Sayisi Olcii Siiresi(dakika)
4 >20
5 10-20
6 ve daha fazla 5-10
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3. TOTAL STATION iLE NOKTA KONUMLARININ BELIRLENMESI
Total station ile alimda noktalarin yatay konumlari kutupsal yontemle, trigonometrik yiikseklikleri ise
diisey a¢1 ve uzunluk oOl¢iilerinden yararlanilarak belirlenir. Bu amagla yatay ac1 (o), diisey ac1 (z) ve egik

uzunluk (s*) olgiiliir. Olgiilere sifir eki diizeltmesi ile dlciilen sicaklik ve basinca bagli olarak atmosferik
diizelteme getirilir. Atmosferik diizeltme getirilmis egik uzunluk (s’),

s = s'.sin(Z) Q)

ile yataya dontistiiriiliir. Yatay uzunlugun ortalama hatast;

2
. 2 m
mg = i\/smzz. m?, +s'*. cos?z.—% (2)
p

bagintisi ile, istasyon noktasi ile detay noktasi arasindaki yilikseklik farki ise 300 m.’den kisa mesafeler
icin, alet ve reflektor yiiksekliklerinin esit alinmasi durumunda,

Ah = s'.cos(Z) 3)

bagintisi ile hesaplanir. Hesaplanan yiikseklik farkinin ortalama hatasi;

2
2 . m
myy, = iJcoszz. m?, + s’*. sin? .p—zz 4)
x ve y yoniindeki ortalama hatalar ise;
2 — 2 2 2 «in2y P&
mg = cos“a.mg + s.sin o (5)
2 02 2 2 2, M&
my = sin“a. mg + s°. cos“a. —- (6)
p

esitlikleriyle hesaplanir. Konum ortalama hatasinin hesabinda;

m, =+ /mf( + m3 7

olmak tizere,

f mg
m, =+ m§+sz.p—2 (8)

esitliginden yararlamlir. Esitliklerdeki m, ve ms sirasiyla kullanilan aletin yatay ve diisey ag1 O0lgme
dogrulugunu gostermektedir [8].

4. GZK ILE NOKTA KONUMLARININ BELIRLENMES]
GZK ile konum belirleme, gezen alicilar tarafindan uydulardan (GPS/GLONASS) kaydedilen faz
gozlemlerine ve ayni anda referans bir istasyondan ger¢ek zamanli olarak gezen aliciya gonderilen ham

Ol¢li ya da diizeltme bilgilerine (konum, pseudorange, atmosfer vb.) dayali olarak gergeklestirilen,
hesaplamalarin ise gezen alicida yapildigi bir konum belirleme teknigidir [9].
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GZK tekniginde, hem referans hem de gezici istasyonda ¢ift frekansli GPS alicilar1 kullanilir. Ayrica bu
metotda, statik ve kinematik GNSS o6l¢lii yontemlerinde kullanilan donamimdan farkli olarak sabit
istasyonda hesaplanan tasiyict dalga faz Ol¢li diizeltmelerini yayimlayan bir radyo vericisi ve gezici
birimde de gonderilen bu diizeltmeleri alan bir radyo alicisi gibi ek donanimlar gerekir [10].

GZK uygulamasinda bir referans istasyonunda hesaplanan diizeltme bilgileri gezen aliciya
gonderilmektedir. Gonderilen diizeltme mesajlar1 belli bir formata uygun olmalidir. Her alict firmasi
gercek zamanli uygulamalar i¢in kendi 6zel formatini tiretmistir. Fakat bu durumda farkli formatlardaki
veriler farkli alicilar tarafindan kullanilamaz. Bu problemi 6nlemek amaciyla Teknik Radyo Komisyonu
Denizcilik Servisi, Ozel Komitesi (Radio Technical Commision for Maritime Services, Special
Committee 104) referans alict ile gezici alici arasinda diizeltme verilerinin yayinlanmasi amaciyla
standart bir format yaymlamis ve bu format RTCM SC-104 olarak isimlendirilmistir [11]. RTCM SC-104
formati hemen hemen GPS navigasyon mesaj formatinin aynisidir. Yapilan ¢alismalar, RTCM SC-104
veri formati ve mesaj yapisinin genellikle giivenilir oldugunu gostermistir [12].

Dogal olarak, referans ve gezici alicilar1 ne kadar ¢ok sayida uydu izlerse, tamsay1 sabitleme islemleri de
o kadar hizlanir ve konumlama dogruluklart o kadar artar. GPS sinyallerine ek olarak, GLONASS
sinyalleri kullanan sistemlerden de bu dogrultuda yararlanilabilir. Ancak, ¢ift frekansli GPS sistemlerinin
birkag¢ kilometreden uzun bazlarda tek frekansli GPS/GLONASS ikili sistemlerine gore iistiinliigii vardir.
GPS/GLONASS ikili sistemleri de agik havza madenleri, sehir kanyonlari, nehir vadileri ve orman
sinirlarmin tespiti gibi sinirh gokytizii agikligl olan bolgelerde daha avantajlidir [12].

GZK uygulamasinda bir referans istasyonunda hesaplanan diizeltme bilgileri kullaniciya gonderilir.
Sistematik hatalardan (atmosferik etkiler, yoriinge hatasi etkisi vb.) kacinmak icin referans istasyonu ile
kullanici arasindaki mesafe 10 km’yi gegmemesi gerekmektedir. GZK GPS teknigi ile cm mertebesinde
elde edilen dogruluk pek ¢ok haritacilik uygulamalari i¢in yeterli olmaktadir [13].

5. AG-GZK iLE NOKTA KONUMLARININ BELIRLENMESI

Tek referans alicisiyla yapilan GZK tekniginin kisitlamasini agsmak amaciyla bilim ve teknoloji diinyasi
stirekli arayis iginde olmus ve bu arayislarin sonucunda Ag GZK yontemi gelistirilmistir.

Ag GZK sisteminde, tek bir referans istasyonuna olan bagimlilik ortadan kalkmuistir. Ayrica, ¢ok sayida
referans istasyonuna ait verilerden yararlanarak belirli bir bolgeye ait atmosferik modelleme yapilmasi
olanagr saglanmistir. GNSS goézlem tekniklerinin giicli ile ag yapisinin istiinliikleri (ag dengelemesi)
birlestirilmistir. Sonug olarak Ag GZK, GZK teknigine gore daha uzun baz uzunluklarinda (50 -100 km)
faz gbzlemlerine dayali olarak cm dogrulugunda ve ger¢ek zamanli konum belirleme teknigidir [3].

Ag GZK sistemindeki gezici alici, sunucuya tek veya iki farkli yol ile baglanir (radyo modem, GSM
(Global System for Mobile Communications) veya internet gibi). Gezici, gergek zamanli kinematik veriyi
alir almaz uygun bir algoritmaya gore bulundugu konumu hesaplar. Ag verilerinin gezicilere
aktarilmasinda da farkli yontemler kullanilmaktadir. Bu yontemler diizeltmelerin referans istasyonunda ya
da gezicide yapildigina, gonderilecek bilgilerin kapsamina, veri aktarma protokoliine (formatina) ve veri
aktarma ortamina (telsiz, GPRS vb.) bagli olarak degismektedir [14].

Ag GZK tekniginin GZK teknigine gore istiinliikleri vardir. Ag GZK ile nokta koordinatlari tek anlaml
ve homojen bir koordinat sisteminde belirlenmekte, yiiksek kalitede sonuglar elde edilmekte ve tiim ag
icin olusturulan atmosferik modelden yararlanilarak 6l¢ii noktasi icin gerekli diizeltmeler enterpolasyon
ile hesaplanabilmektedir [9].

Ag GZK tekniginin giiniimiizde en fazla uygulanan sekli sabit GNSS aglaridir. Ulkemizde bu amagla 146
noktadan olusan CORS-TR ag1 kurulmustur. CORS-TR projesinde aktif CORS yaklagimi benimsenmistir.
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Burada tiim tilkeyi kapsayan CORS istasyonlari bir kontrol merkezine bagli olup istasyonlarin konumlari
ve atmosferik diizeltmeler siirekli hesaplanmaktadir. Boylece atmosfer ve konum diizeltmeleri iilke
genelinde modellenebilmektedir. Bunun sonucunda, saatler gerektiren GNSS 0l¢ii siireleri, dakikalara ve
hatta saniyelere inmektedir; baz uzunluklar1 da yaklasik olarak 10 misli biiytimektedir [15].

CORS-TR sisteminde ger¢ek zamanli konum belirleme i¢in ti¢ farkli diizeltme teknigi kullanilmaktadir.
Bunlar; FKP, VRS, MAC teknigidir [16].

FKP (Flachen Koorectur Parameter) olarak bilinen alan diizeltme yaklasiminda tim CORS agi
kullanilarak her sabit istasyonda atmosferik diizeltmeler ve tasiyici faz diizeltmeleri hesaplanmaktadir.
Gezici, ag diizeltmesini sabit istasyonlarin birinden alir ve ¢ift yonlii haberlesmede bu istasyonu merkez
olarak belirler.

VRS (Virtual Reference Stations) uygulamasinda 6n kosul, CORS agindaki kontrol merkezi ile gezici
alic1 arasindaki iki yonlii iletisimdir. Gezici, yaklasik koordinatlari kontrol merkezine gondermekte ve
merkezde tiim ag bilgileri kullanilarak s6z konusu gezicinin konumu igin VRS referans verileri
olusturmaktadir. Bu yontemde diizeltmeler, gezicinin hemen yakininda olusan sanal bir referans istasyonu
tizerinden yayinlamaktadir [15].

MAC (Master Auxilary Concept) teknigi, bir adet ana istasyon (master) ve birden ¢ok yardimci
istasyondan (auxiliary) olusan ag icerisinde gezici alicinin konumunun belirlenmesine dayanir. MAC
tekniginde ana istasyonun gezen alicilara en yakin istasyon olmasi gerekmemektedir. Onemli olan aym
uydulara goézlem yapilmis olmasidir. Cilinkli ana istasyonun diizeltmelerin hesaplanmasinda 6zel bir
gorevi olmayip, esas olarak diizeltmelerin yayinlanmasinda rolii vardir. Eger herhangi bir nedenle ana
istasyondan veri alinamamast durumunda yardimci referans istasyonlarinda birisi bu gérevi iistlenir [9].

6. TEST ALANINDA YAPILAN OLCMELER VE DEGERLENDIRME
Hizlh Statik, GZK, Ag GZK ve Total Station ile elde edilen nokta konumlarini karsilastirmak amaciyla

Selguk Universitesi Alaeddin Keykubat kampiisii iginde meskiin olmayan bir bdlgede ~6.5 ha’lik bir test
alani olusturulmustur (Sekil 1). Test alan1 ~ 720x90m boyutlarindadir ve 100 noktadan olusmaktadir.

:
Sekil 1. Test alam
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Hizli Statik, GZK ve Ag GZK olgiileri JavadTriumph-1 GNSS alicist ile gergeklestirilmistir. Kullanilan
alicinin hizli statik 6lgme dogrulugu yatayda 3 mm+0.5 ppm, diiseyde 5 mm+0.5 ppm’dir. GZK 6lgme
dogrulugu ise yatayda 10 mm+1 ppm, diiseyde 15 mm+1 ppm’dir. Hizli statik 6lgmelerde alici sehpa
iizerine kurulmustur (Sekil 2). Gézlemlerde uydu yiikseklik acist 15 derece, veri toplama aralig1 5 saniye
ve Ol¢ii siiresi 10 dakika olarak alinmustir. Biitlin noktalardaki 6lgmelerde GPS uydu sayis1 7, GLONASS
uydu sayist ise 6’nin iizerindedir. Toplanan veriler Leica LGO 7.0yazilimi ile degerlendirilmis ve
noktalarin ITRF96/2005.0 ’e gore koordinatlar1 hesaplanmistir.

e

36 ) L SENRRENSN T
Sekil 2. Hizli statik 6lgii

Ag GZK ve GZK odlgmelerinde uydu yiikseklik agis1 15 derece, veri toplama araligi 1 saniye ve 6l¢ii
stiresi 5 epok olarak alinmistir. Calisma alanina en yakin TUSAGA-Aktif noktast (KNY1) 18.8km’dir.
Ag GZK olgmelerinde calisma bolgesinde veri iletisiminin kesintisiz olmasi ve daha dnce bu bolgede
yapilan ¢alismalarda VRS tekniginin daha iyi sonug¢ vermesi nedeniyle bu ¢alismada da diizeltme teknigi
olarak VRS teknigi kullanilmistir. GZK 6lgmelerinde Selguk Universitesi kampiis alani i¢inde bulunan
TUTGA (SLCK) noktasi referans noktasi olarak kullanilmistir. TUTGA (SLCK) noktasinin calisma
bolgesine olan uzakligi 1km’dir. Ayni uydu ve 6l¢gme konfigiirasyonundan yararlanilmasi i¢in GZK ve
Ag GZK olgiileri ardisik iki giinde yapilmustir. Olgiiler ilk giin 09:00-10:30 (GZK 6lgiileri), ikinci giin
08:55-11:10 (Ag GZK Odlgiileri) saatleri arasinda yapilmustir.

Total station ile yapilan 6lgmelerde Topcon GTS 105N elektronik takeometresi kullanilmistir. Bu aletin
uzunluk 6l¢me dogrulugu mg= 2 mm+2 ppm ve a¢i 6lgme dogrulugu my= +1.5mgon dur. Total station ile
yapilan 6lgmelerde istasyon noktalarinin zemin tesisleri pilye seklindedir (Sekil 3). Sozkonusu pilyeler
daha once elektronik uzaklik 6lgerlerin kalibrasyonu amaciyla tesis edilmis ve bu pilyelerin {i¢ tanesi total
stationile yapilan alimda kullanilmistir. Pilye koordinatlari her noktada 2 saat statik GNSS olgiisii
yapilarak belirlenmistir (Cizelge 2).

Cizelge 2.Pilye noktalarinin koordinatlar1 ve dogruluklar
NN Y (m) X (m) h (m) my (cm) | my (cm) | m, (cm)
Pilye 1 | 456255.2669 | 4210709.2948 | 1199.1034 | 0.86 1.18 2.49
Pilye 2 | 456001.7285 | 4210783.0779 | 1207.2981 | 0.80 1.10 2.30
Pilye 3 | 455777.5244 | 4210848.1986 | 1217.5108 | 0.79 1.10 2.26
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Yy !
-,. e

Sekil 3. Total Station ile p11a Ol¢meler

Total stationile yapilan alimda segilen ii¢ pilye noktasindan iki tanesi istasyon noktasi olarak
kullamlmustir. Alimda detay noktalarinin istasyon noktalarina olan uzakligi 200 m’nin altindadir. Olgiilen
uzunluklar projeksiyon diizlemine indirgenmis ve nokta koordinatlar1 hesaplanmistir. Caligma
bolgesindeki jeoit degisimleri 200m. de 5 mm. civarindadir [17]. Mesafenin kisa olmasi ve ¢alisma
bolgesindeki jeoit degisiminin az olmast nedeniyle hizli statik yontemle elde edilen yiikseklikler GZK,
Ag GZK ve Total Station ile elde edilen yiiksekliklerle dogrudan karsilastirilmistir.

Hizli statik yontemle elde edilen koordinatlar esas alinarak; Ag GZK, GZK ve Total Station ile elde
edilen koordinat farklari (hatalari);

gy = X — X
&y =YV —Ys 9
8h=h—hs

ile hesaplanmistir. Hesaplanan hatalar 10 smifa ayrilmus, sinif araliklart ve frekanslarr belirlenmis ve
histogramlar olusturulmustur(Sekil 4,5,6). (9) esitliginde; Xs,Ys, hs hizli statik yontemle elde edilen
koordinatlari, x, y, h ise Ag GZK, GZK ve total station ile elde edilen koordinatlar1 gdstermektedir.

40 30
35 4 75 o
-3u- - -
a 25 - a 20 4 5
g 20 - E 15 | &
3 3 2
| £ 10 - £
10 4
5 4 5
o o
o mwe o me @ nN M S NS T N T @ oo
HadgeSdNNMmY MG e e MM U
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Sekil 4. Hizli statik — (CORS-TR) koordinat farklari(a-Dy, b-Dx, c-Dh)
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Sekil 5. Hizli statik — GZK koordinat farklari(a-Dy, b-Dx, c-Dh)
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Sekil 6. Hizli statik — Total Station koordinat farklari (a-Dy, b-Dx, c-Dh)

(9) esitliklerinden hesaplanan koordinat farklari kullanilarak x, y ve h yoniindeki karesel ortalama hatalar
(KOH);

+([exex]) /)2

+([eyey])/m)/2 (10)

==

([enen])/m)*/?

esitligiyle hesaplanmistir. Yapilan hesaplamalara iliskin istatistik bilgiler Cizelge 2 de verilmektedir.

Cizelge 2. Hizli statik (HS) 6l¢ii yontemi ile diger yontemlerin karsilastirilmasi

Ol¢ii Yontemleri | Farklar Max. Ortalama Min. KOH
(cm) (cm) (cm) (cm)

€x 4.50 0.42 -2.30 +1.26

HS-(CORS-TR) &y 4.10 0.21 -3.70 +1.59
€h 4.20 -1.65 -9.10 +3.52

Ex 3.20 1.41 -0.40 +1.58

HS-GZK &y 2.40 0.53 -1.60 +0.93
€h 1.00 -2.84 -5.80 +3.08

€x 2.60 0.40 -1.78 +0.88

HS-Total Station &y 1.82 0.09 -1.56 +0.70
€h 451 0.60 -3.80 +1.42

7. SONUCLAR

Giiniimiizde detay noktalarin konumlarinin belirlenmesinde genellikle total station ile kutupsal yontem ve
GNSS tekniklerinden gercek zamanli kinematik GPS yontemleri kullanilmaktadir. Bu c¢alismada, hizl
statik yontemle diger yontemlerin karsilastiriimasi yapilmustir. Selguk Universitesi kampiis alaninda 100
noktali bir test alaninda yapilan 6lgiilerin degerlendirilmesi sonucu;
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Hizli statik yontem ile CORS-TR karsilastirilmasinda x ve y yoniindeki koordinat farklar1 -3.7 cm ile
+4.5 cm arasinda, koordinatlarin KOH ise +1.26 ile £ 1.59 cm arasinda degismektedir. Hizli statik
yontem ile GZK tekniginin karsilastirilmasinda x ve y yoniindeki koordinat farklari -1.60 cm ile +3.20 cm
arasinda, koordinatlarin KOH ise £0.93 ile = 1.53 c¢m arasinda degismektedir. Hizli statik yontem ile
total station verilerinin karsilastirilmasinda x ve y yoniindeki koordinat farklari -1.78 cm ile +2.60 cm
arasinda, koordinatlarin KOH ise +0.70 ile + 0.88 c¢m arasinda degismektedir. Biitiin karsilastirmalarda,
yiiksekliklere ait farklar ve KOH degerleri x ve y yoniindeki degerlerin iki katina ¢ikmaktadir. Tablo-
2’den de gorildiigi gibi total station verilerinin hizli statik sonuglarina daha iyi bir yaklasim gosterdigi
goriilmektedir. Biitlin yontemlerde, x ve y yoniindeki koordinat farklar1 5 cm. yiikseklikteki farklar ise 10
cm.’nin altindadir.

NOT

Bu calisma 7. Miihendislik Olgmeleri Sempozyumununda sunulan bildirinin revize edilmis ve
genigletilmis halidir.
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