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Das SAPOS-Netz der LGN

45 Stationen In Vernetzung
Trimble-Empfanger/Antennen
GNSMART-Software

Absolute Antennenkali brierungen
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Die SAPOS-Station Hannover

 Empfanger Trimble 4700
 Antenne Trimble TRM 3342920 + GP
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SAPOS-Station Hannover

e Rundumansicht und Identifikation der Reflektoren

Hier Filmsegquenz
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Zielvorstellung:

M otivation

» absolute Referenzstationsdaten
» Positionierungsgenauigkeit 16 mm (RT)

» anzustreben

: mm-Genauigkeltsniveau

[1 Reduzierung der Fehlerantelle

- entfernung

sabhangig (Vernetzung)

- stationsabhangig (Reduzierung, Kalibrierung)
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Vernetzungsvalidierung DOY 018/2002
Hildesheim an Alfeld (20 km)
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Reduzierung stationsabhangiger
Fehlerantelle

=> Absolute Antennenkali brierungen
=> Reduzierung cer Mehrwegeei nfllisse

Mal3nahmen zur Reduzierung des Multipath:
Antennentechnik
Begrunung des M essdaches

Absolute Stationskali brierung
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M essungen

Aufbau:

Mesgdach der LGN mit 6 Pfellern, 4 genutzt

1 permanente Station 0640

2 temporare Stationen (0013, 0014)

1 Station mit Roboterarm

Gegeben fur alle: Absolute Antennenkali brierungen

Aufzeichungen mit 1s-Rate, 3 Tage im Marz 2002
(071-074/2002)
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Vorberetung des
Roboter betriebes

* Platte auf Pfeller montieren

 Mit Dosenlibell e grob horizontieren
 Robaer aufsetzen, starten

e Fainharizontierung mit Nivellier (0.15 mm)
e Orientierungmit RT-PDGPS

[ Robaerarm im lokal geodatischem System
horizontiert und orientiert (etwa 0.3 mm)
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Roboterbetrieb

— Dekorrelation des Multipath duch
Robaerbewegungen auf Hilfsdation

- Zentrierung c&r bewegten Antenne auf dem
Robaerarm auf einen festen Punkt:
stationar zu betraditen

— Hilfsgationist fral von systematischen
stationsabhangigen Fehlereinfllissen
— Absolute Kali brierung moglich
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Roboter bevvegung
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- Hier Messdach des GIH
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MP Dekorrelation

Zu kalibrierende Station:
» Normaler Betrieb, kein Eingriff notwendig, 1 Hz RINEX

Roboterarm:
» Permanent in Bewegung
» Antenne bleibt immer horizontal und nach Norden ausgerichtet
» absolute PCV werden in Echtzeait korrigiert => ARP
» ARP-Position bekannt (Genauigkeit: etwa 0.3 mm)
» ARP wird auf nominalen Punkt am Roboter zentriert
» zentrierte Beobachtungen auf eilnem statischen Punkt, aber
=>» systematische MP Effekte diminiert
= Erhdhtes Mesgauschen duch dekorrelierten MP
= Robaerarm ,, MP-freg“
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Weltere M essungen

 Einmesaing cer naheren Umgebungdes L GN-
Mesglaches (beriihrungsl ose tachymetrische
Aufnahme)

e Panorama-Ansichten

e => |dentifikation moglicher Reflekoren zur
Stutzung ces Modells
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Auswertung

e Datenliegen im RINEX-Format vor

e Auswertung(mit Mehrdeutigkeitslosung) mit
GEONAP

 Modellierung uler Tschebyscheff-Polynome
[1 Ergebnis: binare Korrekturdatel

[1 Anbringen der Datel mit Aufdatierungsmodu
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Dar stellung der MP-Korrekturen
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Auswertung

Evaluierung Uler Vergleicheim
» Beobaditungsraum (DD)

» Positionsraum (Basis 0013— 0014)
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Ergebnisse Doppeldifferenzen L 1

e OhneKorrektur: SV17: 7mm SV18: 9 mm
e Mit Korrektur: SV17:3mm SV18:5mm
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Ergebnisse Doppeldifferenzen L 1

Ohne Korrektur: SV06: 7mm SV13: 9 mm
e Mit Korrektur: SV06:3mm SV13:5mm

\[1 — Double difference ®t1 — Double difference
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Ergebnisse Doppeldifferenzen L 1

e OhneKorrektur: SV15: 6 mm SV30. 7mm
e Mit Korrektur: SV152mm SV30:5mm
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Ergebnisse Doppeldifferenzen LO

e OhneKorrektur: SV15: 17 mm SV30: 21 mm
e Mit Korrektur: SV15 6mm SV30 17 mm
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Ergebnisse -Positionen L O-
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Zusammenfassung, Zukunft

Erste Ergebnisse zeigen Verbesserungen fur
Doppeldifferenzen undfir Positionen;
Auswertungen nach ncht abgeschlossen

Ubertragung ar Daten auf andere Epochen in
Arbeit (2 Wochen bis 1-2 Jahre)

Korrelationen mit Wetterbeobaditungen
|dentifizierung cer Reflektoren
=> Verbesserung dcer Algorithmen
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