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Statisk GNSS matning

« Samtidig matning med minst tva GNSS mottagare
« En mottagare placerat i kand punkt

« Matningen pagar 6ver langre tid, fran minst 20 minutter till
flera dygn

« Data fran GNSS satelliterna lagras i mottagaren

« Position till en mottagare | okand punkt berdaknas relativt
till en mottagare i kand punkt

« Resultatet ar en vektor (baslinje) mellan de tva punkter
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Statisk GNSS matning

« Statisk matning ar den matmetod med GNSS som ger minst osakerhet i
positionerna, om man ar noggrann med matnlngarna och gor tlllrackllgt
med kontroll At

« Statisk matning anvands till exempel for:
« Etablering och renovering av
stomnat (riksnat, anslutningsnat etc.)
« Deformationsmatningar
« Sattningsmatningar
« Kontrollmatningar

« Basta procedur vid statisk GNSS matning beror
pa tillampningen, men vi kan &nda ge nagra

generella riktlinjer
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Matning | natverk

Om fler punkt skal matas med statisk GNSS | samma projekt
etableras ofta ett nat

Matningarna i natet planeras sa dar ar fler observationer &n
obekante

| sa fall kan man gora nattutiamning, berakna slutningsfel i
slingor etc. vilket ger majlighet for att hitta fel och identifiera
matningar med stor osakerhet som tas bort eller viktas ner
iInnan skattning av slutresultat

Viktigt med ett tillrackligt antal kdnda punkt i natet, och att
positioner for de kanda punkt har tillrackligt lag osakerhet
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Nat design

* Oberoende matningar med god geometri ger hog tillforlitlighet

« Bara icke-triviala baslinjer anvands — triviala baslinjer ar inte
oberoende

« Kortare baslinjer ger generellt lagre osakerhet an langa
baslinjer

« Jamn fordelning av punkter inom omradet
« Punkter placerat i 6ppen miljo
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Planering av matningar

For projekt med manga nya punkter ger noggrann planering
ett mer effektivt faltarbete

Vid planering tas hansyn till antal instrument, antal punkter,
matningstid och baslinje langd (helst korta vektorer)

Varje punkt maste méatas minst tva ganger, och for att kunde
upptacka centreringsfel och fel i matning av antennhdgjd, gors
en ny uppstallning av stativ och antenn innan varje matning

Gor en tidsplan med bade matningstider och transporttider
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Planering av matningar
Exempel: Nio punkt i nat byggd upp i fyrkanter

2 mottagare, 1 person,

4 mottagare ny-uppsattning i1 centerpunkt
under matprocessen
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Alla punkter maste matas minst tva ganger
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| falten

« Anvand en mall (ett schema) for att komma
ihag att notera al information vid
matningarna

« Alla punkter maste matas minst tva ganger,
stall upp stativ pa varje punkt minst tva
ganger, dokumenter uppstallning med foto

« FOr tillsyn med uppsattningen under matning

« Kontrollera centrering och antennhdjd vid
bade start och slut

« FoOr sa lag osakerhet som mojligt; mat flera timmar och orientera
antennen mot norr. Dessutom bor antennhojden méatas pa fler sidor runt
antennen vid varje matning
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Vektorberakning — innan berakning

« Efter matning importeras alla data i den programvara vari
berakningarna ska goras

« Efter import kontrolleras punkt ID, antennh6jd och antennmodell

 Om vektorer langre an 10 km beraknas, b6r man anvanda
precisa bandata | berakningen. Dessa hamtas automatisk av
programmet eller manuellt pa IGS’ hemsida (International GNSS
Service)

« Kontrollera om korrekt antennmodell ligger | programmet, annars
hamtas den och lasas in

« Korrekt antennmodell ar viktig for mm-osakerhet och speciellt
vid matningar med olika antenntyper
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Vektorberakning — berakningsparametra

Avskarningsvinkel

« Maste vara minst 5 grader for att ta bort de mest brusiga data.
10-15 grader rekommenderas

 Antal frekvenser

« FOr baslinjer kortare an 5 km rekommenderas L1 only, annars
anvands data fran alla frekvenser

» Troposfarsmodel
« Ofta kan man valja mellan fler olika modeller
« Saastamoinen modellen rekommenderas

« Handtering av jonosfarsfelet

« Om man kan valja, ar en tumregel att man anvander
jonosfarsfri [6sning nar baslinjerna ar langre an 10 km
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Py Parametra i Trimble Business Center (ver.

VETENSKAP
<8 OCH KONST %o

Wi 2.81) och Leica Geo Office (ver. 8.4)

= I Configure GPS-processing Perameters (7)==
| G | Inf ti 1 il
3 ener.a nformation -| Baseline Processing | General |St|ategy I Extended Output I Auto. Processing
(21 Coordinate System -
=3 Units Auto start processing: Yes
23 View Store continuous as trajectory: Yes Active satellites
(23 Computations Event interpolation &
{=1 Baseline Processing vent interpotahon type: Linear Cut-off angle: 15 z ° [#]G01 -
Event interpolation points: 2 - GD3 i
Start automatic 1D numbering: AUTOD00T Ephemeris: [Predse V] [¥]G08
Antenna model: Automatic @GN =
3 Network Adjustment Ephemeris type: Automatic Solution type: [MOI‘I‘IEIHC '] WG14
|23 Default Standard Errors MG1s —
(23 Feature Code Processing GMNSS type: ’Momaﬁc Y] VG186
23 Abbreviations WE18
Auto start processing: '322 o
E=laT
When setto Yes, the p ing starts aL ically when Baseline Processing is run.
Show advanced parameters
oKk | [ Annuler |

= I Configure GPS processing Parameters ==
| |Ea Gener.al Information -| Processing | | e | Strateqy | Bdended Output I Auto. Pmcessingl
(21 Coordinate System =
=3 Units Solution type: Fixed
E3 View Frequency: Multiple Frequencies Frequency: [Ionofr\ee L3 ']
(1 Computations Generate residuals
f=3l Baseline Processing — ) Yes Fix ambiguities up to: 80 = km
Processing interval: \se zll data
Min. duration for float solution (static): 300 2| sec
23 Network Adjustment Sampling rate: [Use all v]
(21 Default Standard Errors )
[ Feature Code Processing Tropospheric model: ’Saastamoinen VI
(23 Abbreviations
lonospheric model: ’
|Use stochastic modeling Min. distance: 8 = km
Solution type:
lonospheric activity:
If st to float, the baseline processor is forced to create float solutions only.
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Fixed och flytande periodobekanta

« Malet ar en fixed 16sning for alla baslinjer
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Om déar ar svart att fa fixed l6sning

« GOr en analys av resultaten och data

« Ta bort dalige satelliter som har hoga residual, satelliter
som star lagt pa himlen eller satelliter med manga cycle
slips

« Satt avskarningsvinklen upp - bara en grad i taget

« Andring i tidsperiod; om dar ar tillrackligt mycket data kan
man ta bort mycket brusiga tidsinterval. Ofta kan de forsta
minuterna vara mer brusiga
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Utjamning

« Nar alla baslinjer ar berdknade utjdmnas natet
« Kraver att alla punkter ar méatta minst tva ganger

* Information from baslinjeberakningens varians-kovarians
matris fors over till utiamningen for att fa ratt viktning av
baslinjerna

« Forst fri utj@mning for att identifiera fel (t.ex. i antennhojd-
matning) eller baslinjer med stor osakerhet

« Sen fast utjamning for att anpassa natet till kdnda punkter

« Om man anvander samma uppsattning av antenn vid alla
matningar i en punkt, kan man inte hitta fel i antennhg;d-
matning eller centrering
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Utjamning

« En skicklig evaluering av resultat fran utjamning kraver att man
k&nner de kvalitetstermer programvaran anvander

« Svart i borjan, man maste lasa programmets instruktioner

« Sma film med exempel finns pa Youtube.com (men lita inte for
mycket pa internatet)

« | det minsta maste man se pa:
» Viktenhetens standardoséakerhet
« Baslinjernas standardiserade residualer
« Koordinaternas standardoséakerhet

« Texten om statisk matning i HMK — Geodesi — Stommatning, 2015
pa Lantmateriets hemsida ar bra, ocksa for statisk matning som
inte &r stommatning
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Konklusion

Statisk matning ar den matmetod med GNSS, som ger minst
osakerhet i positionerna

— men det galler bara om man ar noggrann med matningar
och berakningar, och gor tillrackligt med kontroll

Vanliga fel i matningsprocessen ar fel i matning av
antennhojd och dalig centrering (osékerhet pa mm — cm niva)

En vanlig fel i baslinjeberédkningar ar fel antennmodell
(osékerhet pa mm - cm niva)
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