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¢, Por qué post-procesar?

* Paraincrementar la precision del posicionamiento GNSS.

* Para obtener resultados confiables.

* Pararesolver facilmente el alineamiento del sistema de referencia. Al referenciar su levantamiento a
una estacion base conocida (coordenadas precisas), todos sus objetos SIG colectados seran
automaticamente referenciados al sistema de referencia geodésica de la estacion base. No se
necesita realizar otra transformacion.

Compatibilidad de software de campo

Los datos SIG debidamente recolectados con el software de campo EZTag CE™ pueden ser post-
procesados con EZSurv®.



Conceptos basicos de post-procesamiento

Para incrementar la precision y fiabilidad de sus datos SIG mediante el post-procesamiento, los
datos GNSS recolectados en un punto de referencia llamado Base son necesarios. La precision del
posicionamiento depende de la distancia Movil-Base y de la calidad de los datos.

Los datos de numerosas bases estan disponibles en Internet. EZSurv® encuentra automaticamente
la base mas cercana para sus datos y transfiere los archivos necesarios a su PC (pueden requerir
subscripcion). La lista de proveedores de bases esta disponible con el icono ﬁ_‘r% . Si tiene acceso a
un proveedor que no esta listado, haganoslo saber!

EZSurv® puede post-procesar trayectorias.

La Trayectoria es creada cuando un archivo de movil (con datos GNSS
brutos) es combinado con un archivo de base (que cubra el intervalo de
tiempo del mévil). Los puntos, lineas y poligonos son automaticamente

extraidos de las posiciones de la trayectoria.




Instalacion y licencias

Download Center

SETN
SN
T

» Descargue y ejecute el instalacion OnPOZSetup-es.msi para el producto que desea k%“‘v'
instalar.
* Inicie la aplicacion EZSurv® desde el menu Inicio de Windows, seleccione Todos 4}

los programas > OnPOZ > EZSurv. EEy
« Aliniciar la aplicacion por primera vez, su licencia de tipo “receptor s/n” sera

actualizada directamente desde Internet, Para una licencia Abierta utilizar Inicio >

Todos los programas > OnPOZ > Administrador de licencias EZSurv para

activar su licencia (consulte a su representante de ventas para obtener su Codigo

de activacion) ) - -
! onpoz



Ajustes predeterminados

Cuando los proyectos estan cerrados, Ud. Puede establecer los valores predeterminados para todos los
proyectos futuros.

Cierre el proyecto actual desde el menu principal Archivo.

Mediante el menu principal Editar predeterminados, asegurese de mantener el Modo de
Procesamiento en Posicionamiento diferencial ya que es el mas preciso si tiene acceso a datos

1

de estaciones base.

Desde el menu Editar predeterminados , establezca
los Parametros de Procesamiento predeterminados,
de acuerdo a sus especificaciones, fije sus propios
parametros de procesamiento (Parametros de corte) y
presione OK para guardar sus ajustes.

Tipicamente, los valores predeterminados de
fabrica son los adecuados a sus necesidades.

Parametios de procesamiento diferencial
Parametros de solucidn

Constelaciones

’I; LIRSS Hum. satélices < m
[~ Galilea [E) |ngp ﬂ b3 |1D
[~ BeiDou(C)
Pardmetros de pre-procesamiento
I Fiiar intervala minimo de procesamiento a 1 segundo (i aplica) ™ Buscar drbitas transmitidas (o)

¥ ctivar deteccitn de movimiento

I Ignorar puntos en trayectarias

[¥ Fijar ambigliedades de fase de portadora
[¥ Para datos de doble frecuencia, aplicar

carecciones ionosféricas para distancias
mayares a

FParimetios de corte
Mascara de elevacidn < |10 |

W Buscar estaciones base

I Busear drbitas precisas

20 km

114 Cancelar Walores de fabrica




Configuracion del Sistema cartografico

Selector de sistema cartografico

Ol

Cancel

Wist

Edicién del sistema cartografico

Sistemas catograficos personalizados
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S| @ wesed

Dezcription

UTH
UTH -'wG584g1150
Geographic - WiES58491150

Cancelar

Editar...

i

Boirar

:

Seleccione un sistema cartografico para desplegar los
resultados. Puede seleccionarlo de una lista de sistemas
cartogréaficos Predefinidos en Herramientas >
Sistemas cartograficos > Selector...

Si su sistema cartografico no se encuentra en la lista,
puede crear uno Personalizado mediante Herramientas
> Sistemas cartograficos > Editor... Puede ser
necesario crear un Datum antes de Agregar un sistema.
Una vez que éste es creado, puede seleccionarlo con
Herramientas > Sistemas cartograficos > Selector...
(en la pestana Personalizado).



Configuracion de Opciones

Las opciones son guardadas de un proyecto al otro en base a sus ultimas modificaciones. Puede
acceder a las Opciones mediante Herramientas > Opciones...

Es necesario que recorra las pestafas siguientes para un mejor control del procesamiento:
Opciones @

Ehbizs I Actualizaciones el ] Paligono ] Red ]
\sta planol Hora rchivos de datosl Limites H

Manejo de archivos Wista

» General para configurar los unidades de medicion.

« Combinaciones (explicacion pagina 9)

IV Automn. crear subcarpeta al guardar proyecta v Bara de estado

Adicionalmente, puede recorrer las pestaias siguientes:

 Actualizaciones para ajustar las actualizaciones automaticas e ats ol oot v o st
(transferir nuevos sistemas cartograficos y Proveedores de Vistals) alinciar proyectos [ airistrador de proyectos =
base) . Unidades
Medidas | M Etrico

» Vista plano para configurar el aspecto. i

Angulo |GMS

» Hora para configurar el formato de hora.

Ok, | Cancelar | Apuda |




Configuracion de Opciones — Pestainia Combinaciones

La precision del posicionamiento depende de la distancia
entre la base y el colector de datos en campo (mavil). Usando

sus datos de campo, el post-procesador genera

automaticamente trayectorias (base-movil) para cada archivo
de movil importado en el proyecto. Los estaciones de base
son seleccionadas de acuerdo a la distancia establecida en Vostorne

Herramientas > Opciones... > Combinaciones.

Ingrese una distancia maxima Base-Movil
para crear Trayectorias.

Para SIG, la tolerancia tipica debe ser entre
100y 300 km.

Opciones @

agto l Poligono l Red l
nes ) Archivos de datosl Limitesl

Grbitasl ] Actualizacione
General l Vista plano ] Horal_iCami
Traslape minimo: 10 »| minutos
[v Distancia méxima entre sitios: 50.0 krn
Mimero deseado de referencias por estético: 1

Trayectariaz
’ [v Diztancia méxima para coincidencia de la referencia: |300.0  km

/

I
ER—

ak | Cancelar | Apuda |




Post-procesamiento de datos (con proveedor de base)

1 — IMPORTACION DE LOS DATOS
* Transfiera sus datos a su PC.

 Inicie EZSurv®, seleccione la carpeta Observaciones,
presione el boton derecho del mouse e Importe sus
archivos moviles (*.GPS).

2 — POST-PROCESAMIENTO DE LOS DATOS &
» Seleccione Herramientas > Procesamiento auto.

Los siguientes procesos son realizados:
v Pre-Procesar
U Descarga y combinacion de Bases (si es necesario)
O Definicibn de Combinaciones (trayectorias)
v Procesar todos los datos N
v' Desplegar el Resumen de procesamiento (cerrar con =€)
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Post-procesamiento de datos (con proveedor de base)

3 — COMPROBAR QUE EL BASE Y EL MOVIL TIENEN LAS MISMAS CONSTELACIONES | %

Si utiliza un receptor GNSS (en lugar de s6lo GPS), entonces usted debe utilizar una base con las
mismas constelaciones. Si la base usada no tiene las mismas constelaciones:

- Borre el archivo de base (seleccione 4&F.y borre). (5T a0 s 00RS k-
’m’ft&i@i g

% & B 3
« Seleccione Herramientas > Estaciones Base > = &“éi?ﬁ £ P Y 4D T T T P
Buscador (menu principal) para buscar la base mas e ot T 3313?:.33 o e e
cercana con mismas constelaciones.

G = GPS ; R =GLONASS;
» Seleccione Herramientas > Estaciones Base >

Administrador de Proveedores para elegir su
proveedor (Establecer favorito) y seleccionar bases
especificas (con Obtener lista de coordenadas).

4 - GUARDADADO DE LOS RESULTADOS jj

» Seleccione Guardar del menu Archivo para actualizar sus archivos de datos con las posiciones
post-procesadas. Los archivos originales son copiados con un sufijo * RT1.*

E = Galileo; C = BeiDou




Post-procesamiento de datos (con su propia base)

Todos los items de datos

1 - IMPORTACION DE LOS DATOS

Transfiera sus datos a su PC.
Inicie EZSurv®, seleccione la carpeta

Observaciones, presione el boton derecho del mouse
e Importe sus archivos moéviles (*.GPS) y su archivo

de base (*.GPS o RINEX).

2 — CONFIGURACION DE SU BASE (referencia)

Desde la carpeta Observaciones, seleccione
el archivo de base y presione el botén derecho
del mouse para verificar que es Estatico y
marcar Usar como referencia.

El Editor de sitio se abre: ingrese las
Coordenadas del sitio con el sistema
cartografico apropiado.

=]

Nuevo proyecto

Archivo ‘ID archivo obs |Tipu |‘,\’ ‘\mcio ‘Dumciu’n ‘Cubeﬂum |Irilervalo ‘Srtius |5/‘N

)m Poos

Iy stes Estitico
Jf Trayectoras Base
|t Vectores Semi-cin

Use as reference

Exportar a RINEX..

Todos los items de datos Archive | D archiv... ‘TIDO
= test.spr
I Anali
l% Grbitas : nalizar
i3 o ey iy
L_b Méviles Mawil
Lﬁ Observaciones |
| )b, Poligonos b3
i . Semi-cin
!A Stios
- L*.P Trayectorias
M Vectores Importar...
Exportar a RINEX...
Seleccionar todo
— Borrar
2 archivos Propiedades...

or de sitio
ombre de sitio |[IEEORErS
‘ ‘,}. I Infom.
ci iento de siio
9 lcular posicidr puntual promedio
ocalizacis

or
Fomatn | Caogrdficn - XY |
s 624206.658 m
Y 5079369.250 m
Alura elip. |11.559 m
Importar
DOndulacidn del sitio
Modelo  <Ningunos

0K Cancelar Nueve, Ayuda




Post-procesamiento de datos (con su propia base)

3 - POST-PROCESAMIENTO DE LOS DATOS &
» Seleccione Herramientas > Procesamiento auto...

Los siguientes procesos son realizados: b s e Voot IR v
v" Pre-Procesar |

U0 Combinacién de Bases (si es necesario)

iones  Ayuda =[5 x
[ ) N A
B E S AL SR

COR NG SN

QO Definicién de Combinaciones (trayectorias) :Ore S o b s
v Procesar tOdOS |OS datOS ﬁ Mw; Z:IZ:‘:?'E‘-” 2013/06/14 .. 02270800 100.00% 1s B C.
v' Despliegue del Resumen de procesamiento Jij‘;j; WWWWWWWW |
----- _IA Sttios
8 []--_J’g Trayectorias
4 — GUARDADADO DE LOS RESULTADOS g o Vesrs
« Seleccione Guardar del menu Archivo para v :
actualizar sus archivos de datos con las
osiciones post-procesadas. : -
P POStp Al post-procesar, los archivos originales
son copiados con un sufijo * RT1.*




V4 | - = [ Resumen de ditimo procesamiento
Analisis de datos .

(E=8 Bl 3

RESUMEN DE ULTIMO PROCESAMIENTO

EZSurv 2.91

Andlisis > Resumen procesamiento

I I
I I
I I
| Plantilla de proveccién | Universal Transverse Mercator, Automatic (UTM-A)
I I
I I

Proyect C:\Users\sgos\EZData\Forest\Kucera\20110922%20110922.3px
Fecha de procesan iento 2011/09/22 14:11:49.11 ((LOCAL)
Sistema cartografico UTM NAD83csrs Autcmatic

Después del post-procesamiento el Resumen D et oo
de procesamiento es mostrado. Provee las S
siguientes informaciones:

|

| 236981.852 m
|  5653603.912 m
| 443.425 m
| 0.000 m
1

1

1

* Informacion del proyecto /

+ Informacion de la estacion de base usada - o e —
 Lista de los archivos moviles procesados > e m o
- Objetos SIG disponibles en los datos g e ShEshe—

Seleccione Archivar proyecto del menu Archivo para guardar su proyecto en un solo archivo.




Analisis de datos

Analisis > Resumen Objetos SIG

& Resumen de objetos SIG ===
Puede visualizar las posiciones R S S
pOSt'procesadaS de |OS ObJetOS SIG | [Puntos] | | 1 Posicidn | Desviacién esténdar |
| Formas Etiqueta | Hora de incio Duracién | Soluciém | 3 ¥  AicEiip | | X ¥ AT |
con sus precisiones | ‘ ‘ S momlm o m e
' | Point Average 0 | 2011/08/20 15:48: % | L1 (flotamte) | 918735.134 5698402.083 1009.143 | 0.241 0.091  0.113 |
| Poimt Average 1 | 2011/09/20 15: Tos:se | L1 (flotamte) | 918712.573 5692425.734 1010.522 | 0.245  0.097  0.131 |
| Point Average 2 | 2011/08/20 16: 04:38 | L1 (flotamte) | 918633.178 5698433.331 1008.306 | 0.248  0.107  0.141 |
| Point Average 3 | 2011/09/20 00:04:58 | L1 (flotante) | 912637.362 5698431.647 1009.361 | 0.230 0.107  0.134 |
| Poimt Average 4 | 2011/0 ls: 00:04:58 | L1 (fletamte) | 912692.637 5692420.266 1009.636 | 0.213  0.094  0.127 |
| Point Awerage 5 | 20 16: 00:04:58 | L1 (flotante) | O918710.336 5698402.556 1008.854 | 0.144 0.060 0.083 |
| Point Average 6 11/09/20 16: 00:04:58 | L1 (flotamte) | 918725.707 5698377.100 1007.781 | 0.235 0.093  0.142 |
| Poimt Avezage 7 | 2011/09/20 16: 00:04:58 | L1 (fletamte) | 918745.701 5698355.015 1009.93% | 0.23%4 0.102  0.0%8 |
. ., | Point Average | 2011/08/20 16: 00:04:58 | L1 (flotante) | O18764.622 5698329.460 1008.535 | 0.187  0.077  0.083 |
EI tlpo de 50|UCIOn Pseudo_ | Poiat | 2011/08/20 16: 00:04:58 | L1 (fletamte) | 912732.116 5698293.022 1008.826 | 0.203 0.074 0.118 |
| Point | 2011/09/20 16: 00:04:58 | L1 (flotante) | O918805.788 5698260.260 1009.258 | 0.152  0.030  0.073 |
. . I i | 2011/08/20 17 00:05:00 | L1 (flotante) | 912814.624 5698257.834 1009.734 | 0.242  0.074  0.110 |
d | StanCIaS (brutas) L 1 I average 12 | 2011/09/20 17 00:04:58 | L1 (fletamte) | 918812.801 5698272.129 1008.034 | 0.454 0.205  0.133 |
y L Average 13 | 2011/09/20 17 00:04:58 | L1 (flotante) | 918811.23¢ 5698290.995 1008.587 | 0.244 0.074 0.094 | |_
| Point Avezage 12 | 2011/08/20 17 00:04:58 | L1 (fletamte) | 912200.224 5698305.716 1002.332 | 0.387  0.178  0.184 | |
fI L 1 f H d / | Point Average 15 | 2011/09/20 17 00:04:58 | L1 (flotante) | 918773.111 5698341.578 1008.732 | 0.388 0.124 0.118 |
( Otante y IJa a | Point Average 16 | 2011/08/20 17 00:04:58 | L1 (flotante) | 912760.823 5698358.433 1008.911 | 0.383  0.113  0.100 |
| Poimt Avezage 17 | 2011/09/20 17 00:04:58 | L1 (fletamte) | 918750.631 5698375.470 1009.740 | 0.37%  0.106  0.033 |
H H PP | Point Average 18 | 2011/09/20 17 00:04:58 | L1 (flotante) | O918740.255 569839 1008.9%8 | ©0.440 0.251 0.313 |
Indlca una pOS|C|0n pOSt- | Point Average 1% | 2011/08/20 17 00:04:58 | L1 (flotante) | 912716.163 5693412. 1003.088 | ©0.431 0.100 0.113 |
| Point Average 20 | 2011/09/20 17:53:38 00:04:58 | L1 (flotante) | 918737.375 5698378.584 1009.332 | 0.423 0.091  0.106 |
| Point Average 21 | 2011/08/20 17:58:43 00:04:58 | L1 (flotante) | 918752.926 5698346.004 1002.616 | 0.426 0.090 0.423 |
procesada_ | Poimt Avezage 22 | 2011/08/20 18:05:25 00:04:5¢ | L1 (flotante) | 918779.085 5698315.566 1008.748 | 0.389  0.087  0.25¢ |
| Point Average 23 | 2011/08/20 18:11:15 00:04:58 | L1 (flotante) | 918804.052 5§98282.323 1003.170 | 0.375 0.087 0.221 |
Total: 24 objeto(s) puntual(es) (24 procesados)




Exportacion de objetos SIG

« Parausuarios de EZTag CE™, exporte sus objetos post-procesados usando un formato SIG
especifico mediante Herramientas > Exportar > Objetos (explicacion pagina 17).

« Con EZSurv®, puede afiadir la exportacion a los pasos realizados automaticamente
(Herramientas > Procesamiento auto ...). Para ello, debe configurar los archivos de salida de la
exportacion con Herramientas > Exportar > Configurar Exportacion en Lotes... En la ventana
Configurar Exportacion en Lotes, asegurese de marcar las casillas:

v" Objetos de la seccién Exportar en lotes (explicacion pagina 17)
v'y Automaticamente exportar por lotes después de procesamiento automatico



Exportacion de objetos SIG

Para configurar la exportacion de objetos SIG:

Seleccionar la Carpeta de salida (no disponible con
Configurar Exportacién en Lotes, la carpeta de
salida se configura en la ventana Configurar
Exportacion en Lotes).

Configurar sus Opciones de exportacion y Guardar
sus configuraciones en un Perfil para futuras
exportaciones y para la exportacion en lotes.

Exportar sus datos (no disponible con Configurar
Exportacion en Lotes, simplemente cierre la ventana
cuando su perfil haya sido creado).

4 Export Features

Fuente

Archives de entrada: Carpeta de salida: o
16148EZE tag (C:\Users\sgos\AppData'LocaliTemy E‘ | C:\Users\sgos\Deskiop'export (l E| >
s
E‘ |] Crear subcarpetas
Combinar todos los archivos de entrada
b

Perfil lESR‘ \ - I Guardar como... | x |
Formato Formato
I ido Formato de salida:
Referencia ezpacial [Guogle Earth KMZ - ‘

Filtros v d lientos
Preferencias

-’
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