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Responsabilidad social de la Academia

Ponerse en los zapatos del usuario (Empatia)

/!\
. - o (o .\'\fg‘.,
Democratizar el conocimiento I‘
Maximizar recursos y 3 -

Crecimiento por feedback (circulo virtuoso)

Aprender y aprehender



Motivacion

Con todas las estaciones gue tenemos...

¢,Por qué no aprovecharlas al maximo?

¢, Que costo genera tenerlas en TR?

.. Sirve el servicio TR?

S|



Como empezamos

Primero realizamos tests (pruebitas)
Hicimos casters

Pedimos equipos prestados
nventamos conectividades
HiCIMOS Mas tests (mas pruebitas)
Hicimos un Caster “en serio”
Hicimos mas pruebas

Comunicamos
Comunicamos
Comunicamos
Comunicamos
Comunicamos
Comunicamos
Comunicamos



Equipos usados en los tests

Equipo codigo C/A L1

No faltaron ala cita los

navegadores de mano...

uipo doble
frecuencia L1y L 2
codigos C/Ay P

Equipo doble
frecuencialLly L2
codigos C/Ay P con

- modem incorporado




Algunos resultados de las pruebas punto a
PUNTO (datos histéricos)

. . . Sigma Sigma . Fijo Tiempo Difer.er_1'cia Diferencia
LineaBase | Distancia | | i g longitud | S9N 1 Ambig. | ocupacion. po(f/';;)"” alturacipp | FPOP
FI-001 15677 0.016 0.016 0.051 Si 20 s 0.021 0.035 3.2
FI-002 20436 0.016 0.015 0.054 Si 20 s 0.020 0.033 2.2
FI-003 26224 0.014 0.012 0.049 Si 35s 0.018 0.025 2.0
FI-004 31222 0.015 0.014 0.056 Si 40 s 0.030 0.041 2.1
FI-005 40047 0.017 0.015 0.047 Si 40 s 0.035 0.050 3
FI-006 52073 0.014 0.011 0.055 Si 50s 0.030 0.060 2.5
FI-007 70134 0.037 0.035 0.069 Si 70s 0.049 0.072 2.7

] _ _ _ _ _ _ _ Fijo Tiempo Diferencia posicién
Linea Base Distancia Sigma latitud Sigma longitud Sigmah Ambig. ocupacién Dato\ésSGM
UYMO-1036 47229 0.097 0.104 0.284 no 90s* 0.044
UYRO-1036 | 220302 0.080 0.087 0.231 no 30s 0.417
UYMO-1037 53228 0.015 0.016 0.054 yes 20s 0.032
UYRO-1037 | 214314 0.118 0.129 0.410 no 30s 0.437




Algunos resultados graficos de las pruebas
punto a punto (histéricos)
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Aplicacion en el Proyecto: CATASTRO - FI-UDELAR
“Evaluacion de la calidad de la exactitud geométrica absoluta del parcelario
rural digital vectorial del Departamento de Lavalleja” (histérico)

Se uso receptor Leica GS20 y un
teléfono celular Nokia con una SIM de s
ANTEL. . ; R iy

Se logré en el 80% de los puntos VAL e s e ik
ocupados, determinandose los mismos A I
con una precision media del orden de los S R . :
45cm con 1 minuto de ocupacion. Sy :

El otro 20% de los casos se realizo post S R
proceso dado que no se pudo obtener : _
correccion diferencial en tiempo real. W g e e

El15% de los casos por problemas it A
de cobertura de celular. R et

El 3% por problemas en el servidor
NTRIP-Caster. i

El 2% restante por problemas con la
configuracion de los equipos.




Soluciones de RED

RTK
convencional

Cercana
FKP

(Flachen Korrektur Parameter)

VRS

(Virtual Reference Station)

MAX

(Master Auxiliary Corrections)

IMAX

(Individual Master Auxiliary Corrections)




Celdadelared en la que trabajamos




Distancia a la estacion mas cercana: 70 Km.

d PP vs RT sigmas RT
Método vector
dE dN duU sigam E sigma N sigma U
FKP 1 0.006 -0.040 -0.060 0.018 0.018 0.044 0.072
FKP 2 0.003 -0.005 -0.006 0.012 0.017 0.030 0.008
IMAX 1 0.011 0.007 0.018 0.011 0.013 0.026 0.023
IMAX 2 0.008 0.002 0.019 0.011 0.014 0.027 0.021
MAX 1 -0.011 0.006 0.000 0.010 0.013 0.024 0.013
MAX 2 0.006 0.000 0.031 0.009 0.012 0.023 0.032
MAX 3 -0.014 0.007 0.000 0.010 0.012 0.023 0.016
UYMO 1 -0.001 -0.009 -0.024 0.010 0.014 0.026 0.025
UYMO 2 -0.112 -0.338 0.045 0.134 0.145 0.321 0.359
VRS 1 0.055 0.037 -0.034 0.154 0.193 0.382 0.074
VRS 2 0.001 0.000 0.027 0.009 0.011 0.022 0.027
VRS 3 0.004 -0.009 -0.008 0.013 0.018 0.032 0.013




Post-proceso vs. Tiempo Real
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Trabajos con Software libre

* Realizamos practicas con BNC (BKG Ntrip Client)

BKG: Bundesamt fur Kartographie und Geodasie
(Agencia Federal Alemana de Cartografia y Geodesia)

* Realizamos practicas con el BNC modificado por el CNES
— PPP-WIZARD project

* Realizamos practicas con el software RTKLIb



Trabajos con BNC
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Trabajos con BNC
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Trabajos con BNC/CNES Wizard
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Trabajos con BNC/CNES Wizard
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Trabajos con RTKLIb
* Realizamos practicas con diferencial RTK

Para esto conectamos un GPS por puerto serial al PC
Conectamos por NTRIP a una base cercana

Se cargan previamente las efemérides Broadcast

Se uso correcciones de efemérides y relojes (SSR)

En lineas base cortas se logro fijar ambigledades

En lineas base largas solo se lograron soluciones flotantes
En lineas base cortas errores centimeétricos

En lineas base larga errores inadmisibles (metros)

* Realizamos practicas con PPP, resultados muy
Inferiores al BNC



Trabajos con RTKLIb
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Configuracion de Casters en Uruguay

 Tener dos Casters disponibles

Las funciones de cada uno son:

— El principal administrado por el SGM
e Dar un servicio oficial
 Distintos Mount Points
e Soluciones de Red

— El secundario administrado por UdelaR
* Proyectos de I+D

« Ser Backup del Caster Oficial
 Distintos Mount Points



Esquema de flujo de datos de 2 Casters

Fuente datos

Fuente datos
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Configuracion de estaciones en Uruguay

Esquema general
Buffer 70 Km



Caster NTRIP - SGM
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TRATION VERSION) - [Local Site Server]
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" 8RG8 |||@L Q, @, 4 ‘H‘\ [ & |“§:r %
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W Celdal Single cell Y MO-0004 i-MAE RTCM 2. (Type 1,2) MTRIP-Client EQUIPCO:E0E1 LMC-0004 - CFF
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& UYDI LETCA, Single site YDU - UYDU Leica MWTRIP-Client EGUIPO:E081 UYDU-LETCA - OfFF
8 UyDU RTCM Single sits UYDU - LYDU RTCM 2% (Type 1,2,20,21)  NTRIP-Client  EQUIPC:E0S1 UYDU-RTCM 5 CIFf
W UYLP LEICA Single site IYLP - UYLP Leica MTRIP-Client EGUIPO:E081 LUYLP-LETCA & OfF
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W WRS-RTCM Single cell Y MC-0004 Wirtual RS RTCM 2.x (Type ... NTRIP-Client EGUIPO:E081 WRS-RTICM - OfFF
W j-max-Leica Single cell IYMO-0004 i-MAx Leica NTRIP-Client  EQUIPC:S0S1 i-max-Leica - OfF
% imax-uydu-leica  Single cell YDU-0003 i-MA& Leica MWTRIP-Client  EQUIPO:E031 imax-uydu-leica - OfFF




Utilidad de este servicio
(Desde los “zapatos” del ciudadano comun)

Respuesta a las mayores exigencias en cuanto a exactitud del
posicionamiento para usuarios no calificados

Los datos se resuelven en el Marco de Referencia adoptado

= Asegura integracion vertical de datos geograficos en forma transparente
para el usuario (fundamentalmente el ciudadano comun)

Aplicaciones

= Topografia, GIS, Agricultura de precision, navegacion precisa, cartografia,
etc....... solo o con imaginacion

Menos inversion en equipos para los usuarios estandar

= Necesidad de un solo equipo GNSS para posicionarme con la precision
adecuada

Datos en tiempo real de laregion
= para usos cientificos
= para investigacion

= Integrar datos meteorologicos



A modo de conclusiones

Acercar la Geodesia a la Sociedad (democratizacion del conocimiento).
Hay que seguir estudiando

Es un servicio de gran valor estratégico para el desarrollo, dada la
demanda de informacion georreferenciada de calidad.

El uso del Caster Ntrip, asegura que los datos estén en el marco de
referencia adoptado,

— aun cuando sean capturados por personas inexpertas (soluciones
transparentes al usuario)

Se asegura mejor precision en las coordenadas absolutas de los datos
capturados

— respecto a los coleccionados por métodos alternativos en las
mismas condiciones

Se puede integrar Casters regionales aumentando asi la cobertura e
Integrando proyectos regionales .

Es un servicio publico [ 365 (+1) dias * 24 horas ] que esta incorporado a
la IDE-Uruguay.
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