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DYNAMICZNYCH

Przeprowadzenie songla hydroakustycznego celem wykonania aktualnej,
wiarygodnej i bardzo szczegotowej mapy batymetsjcarymaga wykorzystania
zar6wno sygnaldw z Satelitarnych Systeméw Pozyejmnia, systemow
wspomagajcych jak rownie technologii przetwarzania sygnatéw pochgozh z
urzqgdze: hydrograficznych. O wiarygodsd i doktadndci mapy batymetrycznej
decyduje wypadkowa doktaditdb systemu pozycjonowania oraz systemu
hydroakustycznego oraz ich integracja. Celem praepdzonych daviadczé byto
okreslenie charakterystyk dokladsm oraz niezawodn@i dziatania serwiséw
naziemnego systemu wspomageapo: ASG-EUPOS (Aktywna &iéeodezyjna).

Obiektem testowym podczas prowadzenia eksperymgchaprac pomiarowych
bylo jezioro Kisajno koto Gycka.

ANALYSIS OF THE ASG-EUPOS SYSTEM OPERATION UNDER DY NAMIC
CONDITIONS

Conducting hydroacoustic sounding for the purpo$eprducing a current,
reliable and highly detailed bathymetric map, raegsi using the signals from
Satellite Positioning Systems and support systemsvell as technologies for
processing the signals from hydrographical devidds reliability and accuracy of
the bathymetric map are determined by the resultdrihe positioning system and
the hydroacoustic system accuracy and their intégna The experimental studies
conducted aimed at determining the characterisb€saccuracy and operational
reliability of the ASG-EUPOS (Active Geodesic Neklvaground support system
services.

Lake Kisajno near Gycko was the test facility during conducting the
experimental measurement works.
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1. WSTEP

Zasadniczym narzlziem w procesie ggtego wyznaczania patenia obiektu jest
amerykaski system w skrdcie nazywany NAVSTAR GPS lub pospu GPS. Jego pelna,
angielska nazwa brzrhavigation Satellite Timing and Ranging Global Riosiing System
[1].

System ASG-EUPOS skladagst trzech gtéwnych segmentéw: segment odbiorczy,
centrum zargdzapce, wytkownicy [2, 3]. Pierwszy z nich ziony jest z 98 (84 GPS + 14
GPS/GLONASS) stacji referencyjnych GNSS réwnomiemaziazonych na terenie kraju.
Dodatkowo w sklad tego bloku wchad22 stacje zagraniczne rozmieszczone wzdiu
granic Polski. Zadaniem segmentu odbiorczego gestrowanie danych obserwacyjnych
odbieranych z satelitéw GNSS oraz transmitowarhiencczasie rzeczywistym do Centrum
Obliczeniowego. Zgodnie ze standardem EUPOS prajobwie segmentu odbiorczego
przyjeto nasgpujace zataenia:

- $rednia odlegté¢ pomidzy stacjami wynosi 70km,

- do sieci stacji referencyjnych zdzone zostaly istniege stacje EPN
(European Permanent NetwQriraz IGS Ipternational GNSS Servige

— wspblrzdne stacji wyznaczone zostaly w systemie ETRIB@dpean
Terrestrial Reference Systeoraz uktadach pestwowych,

— w stacjach referencyjnych wykorzystano jedynie dmwatotliwosciowe
precyzyjne odbiorniki GNSS,

— miejsca zainstalowania stacji referencyjnych wybréak, aby zapewai
dogodne warunki obserwacji satelitow GNSS (brakoraszakidcé sygnatu).

Drugi segment — Centrum Zadzapce stanowi dwa Krajowe Centra Zagdzania
zlokalizowane w Warszawie oraz w Katowicach. Glgwmnkcja tego segmentu jest
wyliczenie oraz udospnianie danych w poszczegélnych serwiséw system@-E8POS.

Trzeci segment —aytkownicy systemu — po zarejestrowanig 8 Systemie mog
korzyst& z dwdch grup serwisOw: czasu rzeczywistego oratgoocessingu.

Batymetria jest dzialem hydrografii, ktéry zajmujge badaniem ksztaltu dna
zbiornikbw wodnych. Produktem koowym pomiaréw batymetrycznych jest najadej
mapa batymetryczna, tj. mapaclgbkasci konkretnego zbiornika wodnego, gdzie
gtebokaici sa zobrazowane poprzez izobaty — linigdce punkty o tej samej gdokasci
na dnie zbiornika wodnego. Nowoczesne mapy batytmte, w postaci cyfrowej
(wektorowej), mog by¢ takze wizualizowane jako numeryczny model terenu. Wu cel
zebrania danych, ktére pogiudo sporzdzenia mapy batymetrycznej lub numerycznego
modelu terenu niezblne jest wykonanie wspomnianych wgziej pomiaréw
batymetrycznych [4].

Sonda hydroakustyczny odbywaesz wykorzystaniem ueglzen batymetrycznych jak
réwniez odbiornikdw satelitarnych GNSS. Informacje pozyskaz tych ostatnich,
zintegrowane z cyfrowym podktadem mapowym twior® pewnym stopniu system
nawigacyjny. Celem przeprowadzonych sd@dczed bylo okrelenie charakterystyk
dokltadndci oraz niezawodrimi dzialania serwiséw naziemnego  systemu
wspomagajcego: ASG-EUPOS (Aktywna Si€seodezyjna).

Obiektem testowym podczas prowadzenia eksperymmstalprac pomiarowych byto
jezioro Kisajno koto Giycka.
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Rejestracja danych odbywata gitdwnie w potudniowej cgci jeziora. Taki wyboér
pozwolit na osigniccie rzeczywistych warunkéw (wplyw zaston terenowyctila
wyznaczé wspotrzdnych z wykorzystaniem satelitarnych technik pomiarch. Z jednej
strony odstority horyzont pozwalat na obserwachaksymalnej liczby satelitow, z drugiej
strony inwentaryzacja zbiornika wodnego wokot wysercsnigtych drzewami dawata
warunki, w ktérych ograniczona byta liczba widocehysatelitow [5].

2. OPIS BADAN TERENOWYCH — POZYSKIWANIE DANYCH

Wyznaczenia wspoteinych w czasie rzeczywistym byly dokonywane tecamik
réznicowymi: RTK oraz DGPS. Do tego celu wykorzysta@ewisy czasu rzeczywistego
ASG-EUPOS: NAWGEO, KODGIS oraz NAWGIS. Dla potrzaelyznaczenia pozycji
odniesienia dla technik zdicowych pobrano surowe obserwacje z&@dnictwem serwisu
POZGEO ze stacji GIZY (Gycko). Stacja ta znajdowatagsbkoto 5 kilometrow od
obszaru, na ktérym przeprowadzano zbieranie danych.

Odbiorniki wraz z antenami zewtnznymi oraz rejestratorami byly zainstalowane na
todzi motorowej ,Orbita”.

Rejestracja danych odbywalg sia trzech zestawach pomiarowych: jeden Ashtech
Xtreme oraz dwa odbiorniki Topcon HiperPro. Dlargeb charakterystyki serwisow ASG-
EUPOS wykonano dwiadczenia polegage na rejestrowaniu wspéétnych oraz
surowych obserwacji GNSS. Trzy anteny zostaly zameane na kabinie todzi tak by
catkowicie unikm¢ ograniczenia dogbu do sygnatu przez jednostlptywajaca. Miedzy
antenami zostata pomierzona rzeczywista odiégktéra w procesie opracowania danych
postwyta jako kontrola wspétednych obliczonych w postprocessingu. Rozmieszczenie
anten/odbiornikéw pokazano na rys. 1.

Ashtech

Rys.1. Rozmieszczenie anten/odbiornikdw GPS naikabdzi.

Rowniez na dachu zostaly zamontowane terminale GSM/GP&Bgzednictwem ktérych,
nastpowata komunikacja z poszczegélnymi serwisami syat&SG-EUPOS.

Rejestracja danych w czasie rzeczywistym odbywataa pdérednictwem kontrolera
oraz komputera przesmego typu laptop. Archiwizacja danych byla w sposidgty



3566 A. TYSZKO, D. POPIELARCZYK, R. KAMIERCZAK, S. OSZCZAK

monitorowana, by wykluczy wptyw przypadkowych czynnikéw (np. edizenie kabla
taczacego terminal GSM/GPRS z odbiornikiem GPS) na dtiargstyki badanych
serwisow.

3. PRZEPROWADZONE OBLICZENIA

Na potrzeby przeprowadzenia analiz serwiséw czasezywistego systemu ASG-
EUPOS nalgato wyznaczy pozycje odniesienia. Oblicaedokonano z wykorzystaniem
oprogramowania AOSAshtech Office Syitversja 2.0). Surowe obserwacje zarejestrowane
przez odbiorniki Topcon zostaly przekonwertowane #zoormalizowanego formatu
wymiany danych RINEX Receiver Independent ExchajpgBo obliczé postprocessing
przyjeto jedry stacg odniesienia, znajdaga sie w Gizycku w odlegidéci okoto
5 kilometrow od obszaru, na ktérym przeprowadzaselnia.

W procesie obliczeuwzgkdniono modele odbiornikéw jak réwrienodele anten.

Na podstawie wyznaczonych w postprocessingu wsgdigch policzono wektory
migdzy antenami odbiornikéw. Epoki, dla ktérych wddio Axy i Ah r&nity sie
0 odpowiednio wicej niz 10 i 20 centymetréw zostaly odrzucone. Takie paiejdaje
mozliwo$¢ ograniczenia wpltywu bHOw zwhzanych z niepoprawnym wyznaczeniem
pozycji w postprocesingu na obliczardokladnd¢ poszczeg6lnych serwiséw ASG-
EUPOS. Analiza wektorow wykazataz w kilku przypadkach odebranie sygnatu od
nowego satelity wphglto na zwekszenie bidu wyznaczenia wspékdnych. Analiza
danych zapisanych w formacie RINEX dataaeos¢ identyfikacji danego satelity oraz
wykluczenie go w ponownym opracowaniu danych w jpastessingu. Wphglo to
zar6wno na doktadié wyznaczanych wspokegnych, jak rownie na zwikszenie liczby
dostpnych epok do poréwnania uzyskanych w postprocgssid\plikacje realizujce
zadanie obliczania wektoréw eizy antenami odbiornikbw oraz ich analizostaty
napisane vgrodowisku Matlab.

Analiza danych (format NMEA, wiadons® GGA), zarejestrowanych przez odbiorniki
Topcon, wykazata zapis podwdjnych pozycji dla jgdepoki. W takim przypadku
przyjmowano wyszy status pozycji. deli w jednej epoce byta zarejestrowana pozycja
RTK/Float i RTK/Fixed przyjmowano pozyeRTK/Fixed. Jeeli przed lub po podwdjnym
zapisie w jednej sekundzie wgpbwata przerwa wowczas rozktadano te wyznaczenia na
przerwe oraz na danepole. Przyktad podwojnego zapisu oraz brak synchrofiizimych
pokazuje rys. 2.
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Rys.2. Podwojny zapis w jednej epocedbé synchronizacja danych.

Dla kazdej wiadomdéci NMEA byly sprawdzane sumy kontrolne. Wiadaitio ktérych
suma kontrolna obliczona oraz ta zapisana nekaviadomaci nie zgadzaly si zostaty
usunite. Dla wszystkich zarejestrowanych rekordéw danydiczba wiadoméci
usunitych z powodu kidnej sumy kontrolnej nie przekroczyta 3.

Wszystkie analizy doktaddoi zostaty przeprowadzone na wspéttmych ptaskich
w PUW 2000. Przyjto 7 stre§¢ uktadu ,,2000” z potudnikiem osiowym 21°.

4. ANALIZA WYNIKOW
4.1 Serwis KODGIS VRS 2.3

Czas logowania serwisu KODGIS VRS 2.3 wyniost 1088:Stanowi to 5 288 epok
pomiarowych. Rejestrag wspoélrzdne w/w serwisu odnotowano dwie przerwy
w ich rejestracji. Przerwy, w ktorych nie byto #isre wyznaczenie wspétezinych trwaty
1 sekund. Wszystkie zapisane pozycje posiadaly status PE'SPSQifferential GPS /
Standard Positioning ServigeDostpnas¢ pozycji DGPS byta przez 100% dgshosci
pozycji. Wyniki poréwnania przedstawiono w tab. 1.

Tab. 1. Charakterystyka dephasci serwisu KODGIS VRS 2.3

Pocatek/Koniec logowania 13:38:28/15:06:35

Czas logowania (epoki) 01:28:08 (5 288)
Serwis KODGIS VRS 2.3

Liczba przerw 2

Liczba zalogowanych epok 5 286 (100,00%)

DGPS 5 286 (100,00%)

Postsprocessing
Liczba przerw 13
Liczba zalogowanych epok (pozyciji) 5272

Whprowadzaic ustawienia (dla pozycji DGPS) oklaace: maksymalny HDOP/PDOP
= 6, minimalna liczba satelitow = 5, oraz takie samartdgci dla pozycji obliczonej
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w postprocessingu otrzymascedni bhd wyznaczenia pozycji ptaskiej rowny: 0,14 metra.
Maksymalna wart& bigdu wyniosta 0,44 metra i byla wyznaczona w miejgpirie
wystepowaty zastony terenowe (drzewa) powagtej spadek dogbnej liczby
obserwowanych satelitow. Liczba satelitow, od ktbrypdbierano sygnat w tym okresie
wahata sj od 6 do 8. Wyniki poréwnania przedstawiono w tabRozklad bddéw pozyciji
ptaskiej w czasie przedstawia rys. 3.

Tab. 2. Charakterystyka doktadiod serwisu KODGIS VRS 2.3
Poréwnanie

Liczba poréwnanych epok 5271

Srednia\maksymalna dla delta x: 000.0960\ 000.3373

Srednia\maksymalna dla delta y: 000.0816 \ 000.3210

Srednia\maksymalna dla delta xy: 000.1366 \ 000.4464

Srednia\maksymalna dla delta h: 000.2055 \ 001.0645

Srednia\maksymalna dla delta xyh: 000.2701 \ 0012094
Delta xy

T
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9999898833333 33 3333333333358 §8§85544¢4

Rys. 3. Rozkitad 6w pozycii ptaskiej w czasie

Analizujac  wartagci réznic miedzy wysokdcia elipsoidala  zarejestrowan
z wykorzystaniem serwisu KODGIS VRS 2.3 a wysdai® obliczom w postprocessingu
nalezy stwierdzé, iz srednia ré@nica wynosi 0,21 metra. Maksymalna waétaej r&znicy
wynoszica 1,06 metra byla odnotowana w chwili, gdy liczbatelitdw wahata si
pomigdzy 9 a 10. Winie przerywany odbidr danych od satelity znajdago s¢ powyzej
zaston terenowych spowodowat maksymalwartas¢ réznicy dla wspoétrgdnej h.
W okresie od ok 14:37 do ok 14:43 odnotowanogkszor wartas¢ réznicy wysokdci.
Analizujac dostpne dane nalsy przypuszczé ze spowodowane to bylo niskvysokacia
horyzontalla jednego z satelitow. W tym okresie liczba obseranych satelitow dla
techniki DGPS utrzymywata gina statym poziomie i wynosita 10. Rozktad wyzndcze
wysokdaici w czasie przedstawia rys. 4, 5.
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Delta h

Rys. 4. Rozktad &dléw wysokéci w czasie
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Rys. 5. Rozkiad wyznadzeysokdci w czasie
4.2 Serwis NAWGEO VRS 2.3
Czas logowania serwisu NAWGEO VRS 2.3 wyniést 1184: Stanowi to

5 650 epok pomiarowych. Rejestitj wspéirzdne z wykorzystaniem analizowanego
serwisu odnotowano 153 przerwy w ich rejestracjiin@owano przerwy, ktére trwaty
1 sekund — 135 razy, 2 sekundy — 17 razy, 3 sekundy — @dnotowano 4 861
wyznaczonych pozycji, ktére miaty status RTK/Fixed26 — RTK/Float oraz 190
wyznaczé absolutnych. Wyniki poréwnania przedstawiono w tah3.

Tab. 3. Charakterystyka dephasci serwisu NAWGEO VRS 2.3

Pocatek/Koniec logowania (GPS)

11:58:46/13:32:55

Czas logowania (epoki)

1:34:10 (5 650)

Serwis NAWGEO VRS 2.3

Liczba przerw (brak pozyciji)

153 (172 epoki)

Liczba zalogowanych epok
RTK/Fixed; RTK/Fload
Autonomiczna

5 478 (100%)

4 861 (88.74%); 426 (7.78%)

190 (3.47%)

Postsprocessing

Liczba przerw

40

Liczba otrzymanych epok (pozycji)

3116
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Wprowadzaic ustawienia (dla pozycji RTK/Fixed) okfejace: maksymalny
HDOP/PDOP = 6, minimalna liczba satelitow = 5, otakie same wartgi dla pozyciji
obliczonej w postprocessingu otrzymadredni bhd wyznaczenia pozycji ptaskiej réwny:
0,02 metra. Maksymalna wagtobtedu wyniosta 2,36 metra i byta wyznaczona w miejscu
gdzie nie wysfpowaly zastony terenowe. Sytuacja, kiedy toadbtwyznaczenia
wspotrzdnych w oparciu o serwis NAWGEO VRS 2.3 znacznidiegal odsredniej
zanotowano w pojedynczych przypadkach. a¥llo s¢ to ze zmiaa liczby
obserwowanych satelitow. Liczba satelitow, od ktbrydbierano sygnat w tym okresie
wahata st od 6 do 8. Rozktad &dlow pozycji ptaskiej w czasie przedstawia rys. 6.

Wyniki poréwnania przedstawiono w tab. 4.

Tab. 4. Charakterystyka doktadiodp serwisu NAWGEO VRS 2.3

NAWGEO VRS 2.3
Poréwnanie (metry) RTK/Fixed RTK/Float
Liczba poréwnanych epok (sek.) 2 586 123
Srednia\maksymalna dla delta x: 0.013711.8244 @3(B.5464
Srednia\maksymalna dla delta y: 0.0170\2.3641 ®7162.3085
Srednia\maksymalna dla delta xy: 0.0244\ 2.3645 0.3900 \ 3.9950
Srednia\maksymalna dla delta h: 0.11221\0.2453 0.2868\ 0.9621
Srednia\maksymalna dla delta xyh: 0.1211\2.3673 5388\ 3.9967
Delta xy
25
2
1,5
1
05 1
ommmmmwmmmmmmmw
3 2988 98858 9%9¢ B3 YR QLI TR A QG
B g § @B DB 3889300581 {J & &4 0
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czas (hh:mm:ss)

Rys. 6. Rozkiad &l6w pozycji ptaskiej (RTK/Fixed) w czasie

Analizujac  r&znice  pomédzy — wysokdcia  elipsoidalm  zarejestrowan
z wykorzystaniem serwisu NAWGEO VRS 2.3 a wysa® obliczory w postprocessingu
nalezy stwierdzg, iz $rednia warté¢ wynosi 0,11 metra. Maksymalna waitdej r&znicy
wynoszca 0,24 metra. Analizag dostpne dane naly przypuszczé ze zmiana rénicy
wysokaici (11:59:47) byta spowodowana niskvysokdcia horyzontall jednego/dwdch
satelitow. W tym okresie liczba obserwowanych $#ieldla techniki RTK/Fixed najpierw
zmniejszyta si z 7 do 5 a nagpnie wzrosta ponownie do 7. Rozklad wyznacze
wysokadci w czasie przedstawia rys. 7.
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Rys. 7. Rozktad Elow wysokéci (RTK/Fixed) w czasie.
4.3 Serwis SingleStation, stacja GIZY, RTCM 3.1

Czas logowania serwisu SingleStation, stacja GIRT,CM 3.1 wyniost 1:48:03.
Stanowi to 6 483 epoki pomiarowe. Rejesicujwspohrzdne z wykorzystaniem
analizowanego serwisu odnotowano 118 przerwy wegstracji. Przerwy z podziatem na
diugaci¢ trwania: 1 sekung— 98 razy, 2 sekundy — 18 razy, 3 sekundy — Waekundy — 1
raz. Odnotowano 4 740 wyznaczonych pozycji, ktéralynstatus RTK/Fixed, 561 —
RTK/Float oraz 1 041 wyznacZz@bsolutnych. Udzial procentowy w wyznaczonej pizyc
przedstawia si nastpujaco: RTK/Fixed — 74,74%, RTK/Float — 8,85%, autoncana —
16.41%. Wyniki poréwnania przedstawiono w tab. 5.

Tab. 5. Charakterystyka dephasci serwisu SingleStation GIZY 2.3

Pocatek/Koniec logowania (GPS) 09:54:22/11:42:24

Czas logowania (epoki) 1:48:03 (6 483)
Serwis SingleStation, stacja GIZY, RTCM 3.1

Liczba przerw (brak pozyciji) 118

Liczba zalogowanych epok 6 342 (100,00%)

RTK/Fixed; RTK/Fload 4 740 (74,74%); 561 (08,85%)

Autonomiczna 1041 (16,41%)

Postsprocessing
Liczba przerw 13
Liczba otrzymanych epok (pozycji) 6 437

Maksymalna wart& bledu wyznaczenia RTK/Float pojawitagsieden raz i znaezo
podniostasredni wartcs¢ tego bédu. Pomijagc ta jedm epolk; otrzymamysredni wartasé
réznicy potazenia punktu rows 0,33 metra.

Wprowadzajc ustawienia (dla pozycji RTK/Fixed) okiajace: maksymalny
HDOP/PDOP = 6, minimalna liczba satelitow = 5, otakie same wartgi dla pozyciji
obliczonej w postprocessingu otrzymadredni bhd wyznaczenia pozycji ptaskiej rowny:
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0,02 metra. Maksymalna wagtobtedu wyniosta 2,20 metra i byta wyznaczona w miejscu
gdzie nie wysfpowaly zastony terenowe. Sytuacja, kiedy toadbtwyznaczenia
wspotrzdnych w oparciu o serwis SingleStation znacznideghi odsredniej zanotowano
w pojedynczych przypadkach. ¥¢ato si to ze zmian liczby obserwowanych satelitow
i/lub zmiany geometrii rozteenia satelitow. Liczba satelitéw, od ktorych odbiey sygnat

w tym okresie wahata siod 8 do 10. Rozklad &dow pozycji ptaskiej w czasie
przedstawia rys. 8.Wyniki poréwnania przedstawiantab. 6.

Tab. 6. Charakterystyka doktadiod serwisu SingleStation GIZY 2.3

SingleStation GIZY 3.1
Poréwnanie (metry) RTK/Fixed RTK/Float
Liczba poréwnanych epok (sek.) 4727 551
Srednia\maksymalna dla delta x: 0.0084 \ 1.9506 D133.2005
Srednia\maksymalna dla delta y: 0.0074\2.201p &645.00.6389
Srednia\maksymalna dla delta xy: 0.0126\2.4361 0.5189\103.2785
Srednia\maksymalna dla delta h: 0.101010.1910 0.3860\1.4538
Srednia\maksymalna dla delta xyh: 0.1063\2.4379 74P6\ 103.2786
Deltaxy
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Rys. 8. Rozkiad &l6w pozycji ptaskiej (RTK/Fixed) w czasie

Analizujac  r&znice  pomgdzy — wysokdcia  elipsoidala  zarejestrowan
z wykorzystaniem serwisu SingleStation a wyseckpobliczors w postprocessingu néidg
stwierdzt, iz srednia warté¢ wynosi 0,10 metra. Maksymalna waidotej r&nicy
wynoszca 0,19 metra. Rozktad wyznaéaeysokdaci w czasie przedstawia rys. 9.
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Rys. 9. Rozktad &l6w wysokéci (RTK/Fixed) w czasie
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5. WNIOSKI

Analizie poddano wykorzystanieadych sposobOw wspomagania wyznaczenia pozyciji
GPS w czasie rzeczywistym. Zadanie to realizowamg/korzystaniem ogélnodaginego
systemu ASG-EUPOS. Transmisja korekt odbywalaaipomog terminali GSM/GPRS.

Rejestracja danych odbywalag siv zblizonych warunkach terenowych, zatem ich
analiza pozwala okék¢ rzeczywiste charakterystyki badanych serwiséw.

Analiza otrzymanych wynikéw z wykorzystaniem systemrASG-EUPOS pozwala
stwierdzt, iz najwiekszy dokltadnd¢ uzyskano dla serwisu NAWGEO z wykorzystaniem
pojedynczej stacji. W tym wypadku byla to stacja st8&jnu ASG-EUPOS
o identyfikatorze GIZY. Odlegkd stacji od obszaru, na ktérym testowano serwisktma
5km. Bardzo zbfione wyniki uzyskano dla serwisu NAWGEO VRS 2.3. 9pBai¢
rozwigzania typu RTK/Fixed byta na poziomie odpowiedn#® (SingleStation) i 88%
(VRS 2.3), dokladn@& ksztaltowata s odpowiednio 0,11m i 0,12m. Uwzglniajac
rozwiazania dla w/w serwiséw typu RTK/Float otrzymamy @pacsci na poziomie dla
NAWGEO VRS 2.3 — 96,53% (dokfadéto 0,53m) oraz dla SingleStation — 83,59%
(doktadng¢: 0,74m). Najmniejsze doktadém (0, 27m) uzyskano dla serwisu KODGIS
2.3. Jednak w tym przypadku dgsnos¢ rozwiazania DGPS wynosi 100%.

Najczsciej brak rozwazania typu fixed (lub calkowity brak pozycji) wygpbwat
w warunkach ograniczonej widoczubniebosktonu.

Zestawiajc otrzymane dokladroi oraz dosipnaici serwisu systemu ASG-EUPOS,
mozna stwierdai, ze na potrzeby prowadzenia sondahydroakustycznego najbardziej
optymalnym spérdd analizowanych serwiséw, jest serwis KODGIS VRS

Alternatywa dla systeméw wspomagajch jest wykorzystanie danych/korekt z
wlasnej stacji referencyjnej. Zadeego rozwazania, podczas prac hydroakustycznych, jest
mozliwo$¢ jej umiejscowienia w bezgoednim gsiedztwie obiektu, na ktérym prowadzone
sa badania. Rozwranie to daje mdiwos¢ wyznaczenia korekt do sygnatu dociacggo
do odbiornikbw przez ten samérodek (jonosfera, troposfera). Niestety wykorzysan
radiomodeméw do transmisji korekt skutkuje ograemami zasigu spowodowanymi
wystepowaniem np. laséw, budynkéw, pagorkéw itp. Widakze pewne nagte skoki
w okreslanej pozycji w kilku miejscach pomiaru. Skoki {gosvodowane strudra sytuaci
satelitarm przy brzegach jeziora (wygtowanie drzew). Wykorzystanie wlasnej stacji
referencyjnej uniezailmia obserwatora od innego systemu. Daje gpebwobod
w konfiguracji ustawi@ jak rowniez mozliwosé szybkiej reakcji na zaistniate problemy.
Wady korzystania z wiasnej stacji referencyjnej jespea@ne konieczn@ posiadania
drugiego bardzo drogiego odbiornika GPS. Wymaga niéw odpowiedniej wiedzy
zarébwno teoretycznej jak #epraktycznej niezédnej do wyboru lokalizacji stacji jak
réwniez ustawié parametrow jej dziatania.

Wybor rozwizania na potrzeby wyznadzepozycji w trybie r@nicowym wymaga
przeanalizowania bardzo wielu czynnikdéw. Stagfasra mazna rozstawd blisko obiektu,
na ktérym prowadzoneasprace, skonfigurowajej parametry w zalmosci od potrzeb.
Niestety wymagana jest tu zu wiedza, réwnie konieczné¢ posiadania dodatkowego
odbiornika. Wykorzystanie istniggych systeméw wspomagania np. ASG-EUPOS
prowadzi do ogranicie w wyborze np. sposobu transmisji danych czy fermatu
przesytanych korekt. Ponadt@ytkownik nie ma wptywu na ggtos¢ i niezawodnét
pracy systemu i dostarczania informacji w ramachnagego serwisu. Z praktyki autoréw
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bada wynika, ze zdarzaj sie awarie w pracy ASG-EUPOS, a roagénie ich czasami
trwa kilka do kilkudziesiciu godzin (w soboty i niedziele).¢Bac w delegacji, w terenie
kilkaset kilometréw od siedziby firmy, ponosksiwe koszty organizacyjne w przypadku
przerwy spowodowanej awarsystemu ASG-EUPOS.
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