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/l P6s-Processamento GNSS

Manual do Usuario

Capitulo 1

1 Instalacao

: IMPORTANTE: Para mais informagdes sobre este aplicativo, refere-se ao Base de conhecimento em
! WWW.ONpoz.com

: IMPORTANTE: Antes de instalar, verifique se o seu Plano de OnPOZ Manutengéo e Suporte Técnico
' inclui essa versao do software. Caso contrario, a vontade de licenciamento falhar e vocé precisara entrar
: em contato com o revendedor para renova-lo.

1.1 Requisitos do Sistema

Feicao Requisitos

Sistema Operativo Windows Vista, Windows 7, Windows 8, Windows 8.1, Windows 10 ou Windows 11.

Disco 300 MB de espaco disponivel na unidade de disco rigido (precisara de mais espago durante
a instalagéo e depois, na hora de manipular os seus dados)

RAM 256MB ou mais

1.2 Instalar o software

a. Se vocé tem produtos OnPOZ versao de 2.95 ou menos, vocé deve desinstalar manualmente todos
0s produtos antes de instalar a versdo mais recente.

Procedimento de desinstalacao manual:
a. Abre o Painel de Controle.
b. Clique em Desinstalar um programa ou Programas e Feicdoes em programas.
c. Selecione um produto OnPOZ da lista e clique em Desinstalas.
d. Repita os passos anteriores até que todos os produtos OnPOZ sé&o removidos.

b. Se vocé tem-OnPOZ 2,96 ou melhor ja instalado, basta executar o programa de instalacao mais
recente. A versao anterior sera removida automaticamente.

c. Se vocé-nunca instalou um produto OnPOZ neste computador, basta executar o programa de
instalagdo mais recente.

EZSurv® Manual do Usuéario 1



/I Pés-Processamento GNSS

1.3 Obter uma Licenca

Olhe no apéndice: Obter Licenca com os Receptores GNSS e Licenciamento para computador para
receber informacoes detalhadas sobre os procedimentos de obtengéo de licenca.

EZSurv® Manual do Usuéario 2
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Manual do Usuario

Capitulo 2

2 Introducao

Este software é um aplicativo criado para editar, processar e analisar dados GNSS (Global Navigation
Satellite System) brutos, afim de obter resultados, em termo de precisédo de posi¢ao, que sejam optimais
na pos-missao (precisdo ao centimetro ou ao pé, dependendo das suas observag¢des GNSS). O software
esta adequado para receber dados de frequéncia Unica ou dupla.

Em modo de Posicionamento Diferencial, o software podera processar vetores de linhas-base
enquanto os dados brutos de GNSS estiveram gravados simultaneamente em diferentes marcos. Sera
também possivel processar trajetérias enquanto os dados brutos de GNSS cineméatico estdo combinados
junto com os dados da estacéo-base.

Em modo de Posicionamento de Ponto Preciso (PPP), o software podera alcangar um nivel de
precisdo ao centimetro, ao processar algumas horas de dados estaticos ou cinematicos, gravados sob
um ambiente adequado.

O software suporta um modo de processamento em série. Ao importar dados estaticos e cineméticos
juntos, o software ordenara automaticamente todas as combinagdes possiveis, segundo os critérios
escolhidos pelo usuario. Pode automaticamente acessar dados brutos desde vérios provedores de
Estagbes-Base no mundo inteiro, a cada hora ou diariamente, para melhorar o calculo das trajetérias. No
modo PPP, o software pode acessar arquivos de 6rbita precisa e reldgio (arquivo diario) desde varios
Centros de Calculos ao redor do mundo.

Suporta varios modos tipicos de calculo, assim como modos estéatico, estatico rapido, cinematico, OTF
(On The Fly) e Posicionamento de Ponto Preciso.

Em sumo, o software sera usado em trabalhos geodésicos, de levantamento e de GIS.

Aqui estéo as vantagens tipicas ofertas enquanto processar os seus dados de campo em pos-missao:
»  Aplicar um procedimento QA rigoroso nos seus resultados RTK (Real-Time Kinematic);
« Tirar o melhor dos seus dados GNSS ao combinar um processamento forward/backward;
« Consertar as falhas do RTK;

» Garantir uma precisédo ao centimetro, quando nao estiver uma infra-estrutura de correcao em
tempo real na area de levantamento;

* Realizar levantamentos geodésicos ao centimetro, assim como ajustes de rede;

* Melhorar significamente a precisdo do receptor de frequéncia unica para levantamentos ou
aplicativos de GIS.

2.1 Modos de Processamento

O software suporta dois modos de processamento diferentes: o0 modo tipico de Posicionamento
Diferencial, capaz de gerar linhas-base e trajetérias (em relagdo a uma estagéo-base), assim como o
modo de Posicionamento de Ponto Preciso (PPP) que usa 6rbitas precisos e dados de relogio.

EZSurv® Manual do Usuéario 3
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2.1.1 Modo de Posicionamento Diferencial

Este € o mais tipico dos modos de pds-processamento encontrados. Esta aplicavel aos dois casos de
levantamento seguinte:

» Quando estiver observacoes estaticas, ou seja quando o receptor GNSS for instalado em uma
estaca de levantamento ou um tripé (estatico), a gravar dados por alguns minutos (ou horas). Os
dados GNSS brutos assim gravados serdo em seguinte pos-processados, atraves de dados
recolhidos desde uma estagao-base proxima, para calcular um vetor de linha-base (sendo
componentes 3D, em relacdo as coordenadas da estagdo-base). Este modo esta tipicamente
usado para estabelecer marcadores geodésicos de alta precisao.

» Quando estiver observagdes cinematicas, ou seja quando um receptor esta itinerante — em modo
de Mével — (durante alguns minutos ou horas) e ao recolher dados GNSS com intervalo freqiiente
(tipicamente 1 segundo). Este receptor de Mdvel podera gravar pontos de levantamento (ou
feicbes GIS) aqui et acola, durante alguns segundos (ou somente uma época). Este tipo de
procedimento é conhecido como « modo de stop and go » (para e arranca). Em seguinte, este
jogo de dados sera pos-processado, usando os dados de uma estagao-base proxima, para
calcular uma trajetéria (sendo uma série de componentes 3D, em relagdo com a estacdo-base).
Este modo sera tipicamente usado por topdgrafos para estabelecer pontos de levantamento com
precisdo ao centimetro, e também por usuéarios de GIS querendo obter feigbes com precisdo ao
metro ou ao pé.

" O modo RTK, bem conhecido, é simplesmente um modo de Posicionamento Diferencial, calculado em tempo real. Cada uma das
posigdes gravadas em RTK podera ser calculada no momento do Pds-Processamento, se os dados GNSS brutos estiveram gravados
apropriadamente.

** Ao calcular uma posicao em modo cinematico, o algoritmo de pés-processamento tira proveito das datas anterior e posterior & época da
posicéo. Os sistemas RTK s6 podem tirar proveito da data anterior & época da posi¢éo. Em varios casos, o algoritmo de pés-
processamento podera assim fornecer resultados de maior qualidade.

2.1.2 Modo de Posicionamento de Ponto Preciso (PPP)

O Poscionamento de Ponto Preciso (PPP) é uma técnica que melhora o posicionamento de ponto
unico, na medida de portadoras e carregadores, usando Orbitas precisas e rel6gios em vez de um banco
de dados. Os dados de 6rbitas precisos sao fornecidos por organizagdes como o Servico GNSS
Internacional (IGS: International GNSS Service).

O PPP é considerado como uma técnica com uma relagao custo/beneficio bastante eficiente, tomando
conta que ele permite recolher posicionamentos precisos através de um receptor GNSS s6. Ao aplicar o
PPP a medidas de dupla frequéncia, sera possivel adquirir uma precisao centimétrica ou ao decimetro.

Sob condigbes normais, o tempo de convergéncia necessario para alcangar uma precisdo ao decimetro
serd habitualemente de 30 minutos. O algoritmo do PPP vai necessitar de um tempo significativamente
maior, para atingir uma precisdo ao centimetro (o tempo de convergéncia é o intervalo de tempo desde o
inicio, até atingir uma solugao precisa e estavel.

X/
%°* O modo PPP é uma versao melhorada do posicionamento em tempo real SBAS (assim, o PPP usa 6rbitas precisas e relégios

calculados a partir de observagdes reais, enquanto 0 SBAS usa previsoes)

‘:‘ O algoritmo do PPP também tem a vantagem de trabalhar os dados antes e depois do fato. Isto fornece resultados PPP bem mais
homogéneos do que os resultados SBAS.

2.2 Estado do arquivo

No campo, os dados GNSS podem geralmente ser gravados em modos diferentes, dependendo da
dindmica da antena usada, e/ou dos procedimentos de campo escolhidos. Uma vez que estajam
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importados no software, ficara possivel alterar-los. Por exemplo, se estiver sem querer ativado o modo
cinematico em vez do modo estatico, o software permite modificar um tal erro rapidamente. O software
suporta os 4 modos de observagéo seguinte:

Base: Um arquivo baixado desde um provedor de base. Uma Base é totalmente gravada em
modo estatico (a antena nunca se move) e com coordenadas bem conhecidas. Em modo de
Processamento Diferencial, este tipo de arquivo sera Util se quiser consertar um arquivo Movel,
ou entdo para criar uma Linha-base a partir de um arquivo Estatico.

Estatico: Um arquivo é considerado Estatico quando for completamente gravado em modo
estético (a antena nunca se move) e com uma posicao desconhecida. Normalmente, este tipo de
arquivo faz parte da Linha-base. Em modo de Processamento Diferencial, depois do célculo
(Linha-base), e se estiver obtido coordenadas precisas da estacdo, sera possivel usar-las para
consertar um arquivo Mével.

Movel: Um arquivo pode ser configurado como Moével quando for gravado em movimento (a
antena esta itinerante, fornecendo dados cineméticos). Pode também ser chamado de arquivo
Cinematico. Este tipo de arquivo podera incluir alguns periodos estaticos, no local aonde as
informacdes de pontos estiveram coletadas (um arquivo Moével, incluindo informagées de ponto,
sera as vezes chamado de arquivo “stop-and-go” ou “para-arranca”).

Semi-cinematico: Um arquivo esta ajustado como Semi-cinematico quando um arquivo Movel
for gravado em movimento, usando um procedimento de inicializacdo. A inicializagdo podera ser
feita numa “barra de inicializacdo” de 20 cm (2 minutos de dados), desde um local conhecido (20
segundos de dados), ou entdo desde um local desconhecido (20-45 minutos de dados / o tempo
requerido para estabelecer coordedanas precisas em modo estatico. O numero de minutos
depende do comprimento da linha-base). Este ajuste de dados sera tipicamente de frequéncia
Unica, e tirar4 vantagem de um processo de inicializacdo de ambiglidade determinado. Um tal
arquivo poderd incluir periodos estaticos (informagdes de pontos).

O software também apresenta o conceito de Marcos. Um marco é um periodo estatico, quando uma
antena de recepgéo fica no mesmo lugar (ou seja o local do marco) por alguns segundos, minutos ou
horas. Ao occupar 0 mesmo marco por varias vezes dentro do mesmo projeto, seré criado o conceito de
occupacao de marco. Entdo, um arquivo Base incluira um marco. Também, o arquivo Estatico incluira
um marco, enquanto os arquivos Moveis e Semi-cinematicos poderam incluir varios marcos (alguns
segundos ou minutos a cada, segundo o conceito de arquivo para-arranca).

O software cria Linhas-base entre dados gravados ao mesmo tempo em diferentes marcos, a partir de
arquivos Estaticos. Um arquivo Mével, quando combinado a um arquivo de Base ou Estatico, gera uma
Trajetéria.

Linha-base: Se diz de um vetor 3D entre dois Marcos provenientes de arquivos Estaticos ou
arquivos de Base. Num ambiente de Pés-Processamento, uma linha-base pode ser definida
entre dois marcos, se estiver observacdes simultaneas dos marcos. O usuario definira a
quantidade de dados necessaria para considerar simultaneamente os dados sufucientes para
definir uma linha-base (5, 10, 30, 60 minutos). Tal como os marcos, vocé podera criar
occupacgdes de linhas-base. Uma linha-base pode ter sido observada mais de uma vez, quer
dizer que os dois marcos pertencendo a mesma linha-base foram observados pelo menos duas
vezes. Normalmente, uma linha-base sera calculada com uma precisao de nivel centimétrico.

Trajetoria: Isto € uma série de vetores 3D entre um marco fixo (estagdo-base) e cada posicéao de
um arquivo Mével (que seja Movel ou Semi-cinematico). Ao contrario de uma linha-base entre
dois marcos; que fornece uma posigao (o marco desconhecido), uma trajetoria corresponde a
uma série de posigcdes (uma por época), calculada com relatorio ao marco-base. Para definir uma
trajetdria, é preciso de um arquivo mével e dados de marcos, gravados simultaneamente (A data
do marco pode vir de uma Base ou de um arquivo Estatico). Dependendo dos dados méveis
(Desde um receptor L1 ou L1/L2), trajetérias podem ser calculadas para atingir um nivel de
precisdo centimétrica, ou dentro de um pé ou um metro.

EZSurv® Manual do Usuario 5
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Durante um trabalho no modo PPP, as 6rbitas precisas e os reldgios, usados adiante arquivos de dados
Estaticos e Mdveis, vao gerar o que se chama de PPP-Estatico e de PPP-Mavel. O primeiro cumula
todos os dados para gerar uma posigao s, enquanto o segundo calcula uma posigao por época. As
tabelas seguinte sintetizam todas as combinacdes possiveis, ao combinar varios arquivos diferentes.

Estado do arquivo BASE ESTATICO | MOVEL SEMI-CINEMATICO
BASE N/A Linha-base | Trajetéria | Trajetoria
ESTATICO Linha-base | Linha-base [ Trajetéria | Trajetoria

MOVEL Trajetéria | Trajetéria | N/A N/A
SEMI-CINEMATICO Trajetéria | Trajetéria | N/A N/A

Combinagbes possiveis no modo de Posicionamento Diferencial

Estado do arquivo Orbitas Precisas
BASE N/A

ESTATICO PPP-Estatico
MOVEL PPP-Mével
SEMI-CINEMATICO N/A

Combinagbes possiveis no modo PPP

2.3 Ambiente do Software

2.3.1

Para iniciar o software:
» Selecione Iniciar na barra de tarefas da Windows para abrir o menu.
» Selecione Todos os programas.
» Selecione o grupo de programas do ONPOZ.
» Selecione o EZSurv. O médulo EZSurv® serd exibido no desktop.

Iniciar o aplicativo

Assegure-se da validade da licenga do software registrado. Olhe no appéndice Licenciamento para
receptores GNSS ou Licenciamento para computador para mais detalhes.

)
** Pode também iniciar o aplicativo ao fazer um clique duplo num arquivo de projeto SPR na Windows Explorer.

%* Somente pode iniciar uma instancia do aplicativo de uma vez.

2.3.2 Selecionar o idioma
Ao lancar EZSurv® pela primeira vez, ele vai comegcar na lingua utilizada pela instalagéo.

Caso quiser mudar de idioma mais tarde, favor seguir os passos abaixo:
» Feche EZSurv® se ja estiver em uso.
» Selecione Iniciar desde a barra de tarefas da Windows. O menu de inicio sera exibido.
» Selecione Todos os Programas.

EZSurv® Manual do Usuéario (]
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« Selecione o Grupo de programa OnPOZ.
* Selecione o Seletor de Idioma EZSurv.

2.3.3 Janela principal

Dependendo das preferéncias de vizualizagéo do software escolhidas no inicio, a ordem das janelas
abrindo pode variar.

O software contém uma variedade de janelas. As principais janelas encontradas sao:
« Vista Plana;
¢ Gerenciador de Projeto;

Arquive  Editar  Visualizar Andlises  Ferramentas Janela Observacies Ajuda |

GO-GHd960ed k=@ A D Fa sk EnE
el RN AY AT GL AR R AR K RSN

[&] Vasta Plana ‘ i ”

rlitens : r =
— g 1D ang. de Obs. | Tipa |
=0 | Move Projeto k

Orbitas
Fechamentos
Linhas-Base

Maveis

Marcos

Observagies

Trajetdnas

4

Vista Plana e Gerenciador de Projeto
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Capitulo 3

3 Fluxo de trabalho de processamento
GNSS

Neste capitulo, trata-se em detalhes dos modos de processamento dos seus dados GNSS. Ha duas
maneiras de processar dados GNSS com este software: automaticamente ou manualmente.

** Recomenda-se vivamente que a pessoa dedicada ao processamento GNSS tenha pelo minimo um conhecimento basico do

conteldo e significado dos dados gravados no campo. Isto ajudara bastante quando estiver com a necessidade de editar os
dados antes de processar-los.

Uma pasta de projeto de pds-processamento € um arquivo que guarda todas as informagdes em relagéo
com a sua sessdo de processamento. Ao criar um novo projeto, o software cria uma nova base de dados
para gerenciar todas as informagdes conexas (marcos, linhas-base, Moveis, trajetorias, fechamentos,
etc.). Envolve varios arquivos com convengbes de nome especificas. A sua pasta de projeto gera todos
esses arquivos. Tudo o que vocé precisa fazer é criar uma pasta de projeto com um nome significativo
(ex.JOB112.SPR).

O fluxo de trabalho tipico inclui as operagdes seguinte:
e Criar ou abrir um projeto;
¢ Importar dados GNSS brutos;
« Estabelecer um marco de referéncia (quando estiver trabalhando em modo Diferencial);
¢ Processar os seus dados;
¢ Analizar os resultados;
e Salvar o projeto;
« Exportar os seus resultados;
¢ Arquivar o projeto.

3.1 Criar ou abrir um projeto

3.1.1  Novo projeto

Ao abrir 0 software, um novo projeto é criado automaticamente.
E possivel criar um novo projeto quando quiser; s6 basta selecionar Arquivo > Novo desde a barra do

menu, ou clicar em @ na barra de ferramentas Principal.
Logo, vocé notara que a pequena barra da janela exibe as palavras: Novo Projeto.

] P6s-Processamento GNSS - Novo Projeto o

Barra de titulo depois de criar um novo projeto

EZSurv® Manual do Usuéario 8



/I Pés-Processamento GNSS

vianudal do usuario

3.1.2  Abrir um projeto ja existente
* Procurar por um projeto

=
a. Selecione Arquivo > Abrir desde o menu principal, ou clique em D na barra de ferramentas
Principal. Isto exibe a caixa de didlogo Abrir.

Ledun ¥e T

Examinar: | ). 10340E2D =~ «Ber@E-

Nome - Data de medificag... Ti
W DATAL 1102012203 PM|_|.P3
) 10340EZD.spr 8/8/2011 3:11 PM A

< | m 3
Nome: [10340E2D sr Abrir |
Tipo: [Projeto de Pés-Processamento (*spr) ] Cancelar

Abrir um projeto

b. Selecione a lista em qual o projeto de pds-processamento esta localizado.

c. Selecione o arquivo de projeto que deseja abrir. O nome do arquivo sera mostrado na caixa de
texto chamada Nome.

d. Clique em OK. A caixa de dialogo sera logo fechada, e o nome do arquivo de projeto exibido em

uma barra de titulo na janela principal do software.
Pés-Processamentto GNSS - 10340EZD spr - [Gerenciador de Projeto] e B )

Barra de titulo apds a abertura de um projeto

*  Abrir um projeto recem usado
Selecione o Arquivo desde o menu principal e Selecione um dos projetos recem usados.

Arquive | Editar  Visualizar Andlises  Ferramentas Janela (

MNove Ctrl+MN
Abrir... Ctrl+O
Fechar
Salvar Ctrl+5
Salvar Como...
Abrir projeto salvo...
Salvar projeto...
Imprimir... Ctrl+P
Configurar impressora...

Recem 1 Ch\Usershdenis\Documents',...\Static.spr

usado 2 Ch\Users\denis\Documen...\Kinematic.spr
Sair Alt+F4

Projetos recem usados, desde o menu de Arquivos

EZSurv® Manual do Usuéario 9
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3.2 Importar Dados

Uma vez que estiver criado um novo projeto de pds-processanmento, vocé estara pronto para importar
arquivos de dados GNSS brutos (observagoes e orbitas) para o seu projeto. A importagao de dados €
gerida em Observacoes e Orbitas dentro do Gerenciador de Projeto.

3.2.1 Importar os seus dados

Bem que seja um bom habito localizar todos os dados GNSS relacionados a um trabalho especifico em
um mesmo lugar, o Gerenciador de Projeto permite a importacdo de dados GNSS a partir de varios
lugares.

Toda importacdo de dados seré feita desde o Gerenciador de Projeto. Vocé pode abrir-lo selecionando
Visualizar > Gerenciador de Projeto a partir do menu principal, ou basta apertar a tecla F3 no seu
teclado. O né de Observagdes sera automaticamente selecionado.

* Importar dados de campo OnPOZ para o Gerenciador de Projeto
a. A partir do n6 de Observacées ou Orbitas do Gerenciador de Projeto,

« Clique com o botéo direito do mouse e selecione Importar dados de campo OnPOZ...
ou

¢ Clique em ’t} na barra de ferramentas Analises.
b. A caixa de didlogo Importar dados de campo OnPOZ ser3 exibida.

Ele procura dados de campo OnPOZ disponiveis a partir das seguintes aplicativos de campo:
e OnPOZEZTag CE™
« OnPOZ EZField™
« OnPOZ GNSS Control Panel
e OnPOZ GNSS Driver for ArcPad

Ele ira detectar dados de campo OnPOZ coletados neste computador ou transferidos para este
computador usando o Mobile File Manager (OnPOZ Tools > Mobile File Manager).

Importar dados de campo OnPOZ *

Par favar selecione oz projetos OnPOZ para importar

Mome Cole:tacio Aplicativos de campo Motas
v steve\17068EZA gps  2017/03/09 EZTag CE 2.96.191

< >

QK Cancelar

Importar dados de campo OnPOZ
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*  Nome: Um icone com o caminho relativo para o projeto OnPOZ.
= Icone: icone indica o estado do projeto. Os valores possiveis sdo::

. : Nenhum icone significa que o projeto ndo é processado.
« :Indica avisos. Ver Notas para mais detalhes.

. @:Indica que o projeto ndo pode ser importado. Ver Notas para mais
detalhes.

« " Indica que o projeto ja foi pds-processado.
Pode ver o caminho completo se vocé colocar o cursor em cima do caminho relativo.

* Coletado: Data de recolha.
* Aplicativos de campo: Nome e versdo do aplicativo utilizado para recolher o projeto.
« Notas: Mais informacdes sobre avisos ou erros.

Selecione o(s) arquivo(s) que deseja importar no seu projeto.

Clique em OK. O programa |é o cabegalho do arquivo para assegurar a sua validade. Os arquivos
da base de dados do projeto associado sdo atualizados, e a janela Importando exibida,
detalhando o progresso.

Importande

Adicionando obzerragdes...

100%

Importando

Os nés de Observagdes e Orbitas incluidos no Gerenciador de Projeto seréo atualizados,
junto com as informagdes dos arquivos de dados importados.

» Importar para o Gerenciador de Projeto

a.

b.
c.

e.

A partir do n6 de Observagdes ou Orbitas do Gerenciador de Projeto, clique com o botdo
direito do mouse e selecione Importar... A caixa de dialogo Abrir sera exibida.

Na caixa da lista suspensa chamada Tipo de Arquivo, selecione o tipo de arquivo requerido.

Selecione o(s) arquivo(s) que deseja importar no seu projeto. O arquivo selecionado sera exibido
na caixa de texto chamada Nome do Arquivo.

Clique em OK. O programa |é o cabegalho do arquivo para assegurar a sua validade. Os arquivos
da base de dados do projeto associado séo atualizados, e a janela Importando exibida,
detalhando o progresso.

Importando

Adicionando obzervagdes...

1002

Importando

Os nés de Observacdes e Orbitas incluidos no Gerenciador de Projeto seréo atualizados,
junto com as informagdes dos arquivos de dados importados.
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1 Gerenciader de Projeto

ens ‘ Arquiva ID arg. de Cbs. |T\po %,’ |\r|ic:o |Dumgﬁo |chedula |Imewalc |Marccs
2 || Novo Projeto

ih 4 [ c\users\sgos'ezdatatarcher... 13311EZA Hemisphere G 2013/11/07 13:43:17.99  00:35:35.00 100.00% 1s 16

B rbitas

b l& Fechamentos

/) UnhasBase

J-J-'% Méveis

[JA Mercos

<

i

Gerenciador de Projeto — Observagoes — Ap6s importagdo de arquivos de dados

o

o

" Néo é possivel importar arquivos gravados com um intervalo menor que 0.01 segundo.

" Ao selecionar a opgéo de Validagdo de Marco em Opgoes (especificando uma distancia minima entre marcos), uma caixa de didlogo

chamada Validador de Occupacao de Marco sera talvez exibida. Para obter mais informagdes sobre esta opcéo, favor refere-se a
Opcoes - Limites — Validador de Occupacao de Marco.

O/
A X4

Ao abrir um arquivo OBS (gravado por um produto OnPOZ) pela primeira vez, o software vai criar um backup (cdpia de seguranga) dos

arquivos POS e TAG, respectivamente em um arquivo _RT1.POS e _RT1.TAG. Estes arquivos contém a versdo em Tempo Real dos

dados coletados.

o

" Os arquivos POS s&o gerados para Méveis e Semi-cinematicos na importagao de qualquer arquivo de observagdo ndo contendo

arquivos POS. Estes arquivos POS serdo usados na Exportacédo de Feigcoes, durante a exportacdo de posi¢oes ndo processadas, e para
obter uma vizualizagéo répida na Vista Plana.

o

posteriormente pelo Interpolador de eventos.

» Arrastar e soltar arquivos no Gerenciador de Projeto

Existe uma alternativa ao procedimento de importacdo das observacgdes e érbitas. Sé basta arrastar e
soltar os arquivos selecionados, desde o Windows Explorer, diretamente para o visor de
Observacoes ou Orbitas no Gerenciador de Projeto,

' Um arquivo de eventos pode ser gerado durante a importagdo dos dados u-blox™ou RINEX. Esse arquivo de eventos pode ser usado

& Gerenciador de Projeto

[SE]rEE]
M_—" Anmuivo IID a. de Cbs |T[pu | ¥y o |nmaq.§u |Cuhem_||a l\ntervaln |Marms |er
B '_W| Novo Projeto
;& Orbitas
l& Fechamertos
ﬁ‘ Linhas-Base ‘
Mdveis
ﬁ Marcos @Dv[ B b Stéphaiit Gosstli 5 EZData b, FroldGenis
[} Coservegies | . . :
j,l’ i Organize + "l Open = 5 ?ia:e with = Burn AATEW Tolder = = - = Ol @
S Iil Name Date modified Type Size
B Desktop 1 job 12/18/2013 214 PM  File folder
1 Downloads [ 1] 20110802pm raw 3/26/20121211PM  RAW File 16 KB
“ 17 Dropbex 7] datalog_2011_08_02 17 40.dat 8/2/2011647PM  DAT File 5,457 KB a
5] Recent Places
#& SkyDrive
_]'—i 20110802pm.raw Date modified: 3/26/201212:15 PM  Date createck 2/13/20138:35 AM
il RAW File Size: 155 KB
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3.2.2 Determinar o estado do arquivo durante a importagcéo

Na importacdo de um arquivo de observacao, o programa vai tentar de determinar o estado do arquivo
(estatico, mével ou semi-cinematico). O estado do arquivo pode ser mudado em qualquer hora, ao
trabalhar os dados.

Caso a observacao fazer parte de um tipo de projeto conhecido, o programa configure o estado do
arquivo de acordo com o tipo de projeto.

‘:‘ O estado do arquivo sera automaticamente deteitado para arquivos RINEX e para todos os projetos coletados com OnPOZ GNSS Driver
for ArcPad, OnPOZ GNSS Control Panel, OnPOZ EZTag CE™, OnPOZ EZField™, Carlson SurvCE™, Geo-Plus VisionTerrain,
MicroSurvey FieldGenius™, NavCom FieldGenius™, MicroSurvey Seismic Surveyor™ e MapScenes Evidence Recorder™.

‘ . . . L . 7 ;o 7 . Ty . . . 74t
** O projeto semi-cinematico em OnPOZ EZField™ é on Gnico & configurar automaticamente o estado do arquivo em semi-cinemético na

importacao.
Caso nao fazer parte de um projeto conhecido, as informagdes do marco serdo usadas:

* Nenhum marco: O estado sera de tipo estatico ou mével, de acordo com o valor escolhido em
Ferramentas > Opc¢oes... > Arquivos de dados.

* Um marco: Caso o marco cobrir todos os arquivos de observacgao, o estado sera configurado
como estéatico. Se ndo, o arquivo tomara o estado de mével.

* Mais do que um marco: O arquivo sera de tipo mével.

3.2.3 Trocar o Estado do arquivo
O estado do arquivo é exibido, feito um simbolo especial na coluna Arquivo da pagina de Observacées:
. ﬁ: indica um estético (dados gravados sem movimento);

. i: indica um estatico usado como referéncia (dados gravados sem movimento);
+ L& indica um movel (um arquivo cinematico);

. %: indica um semi-cinematico (um arquivo cinematico com inicializagao, tipicamente usado para
dados L1);

- &F:indica uma base (arquivo baixado desde provedores de estacdo-bases);

Se precisar trocar o estado, selecione o0 nome do arquivo, clique com o botao direito do mouse, e
selecione o novo estado na lista rapida:
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Analisar
Estado ativo ——» » Mavel
Estatico

Novos estado Base
Semi-cinematico

Trocar para

L.  — Usar como referéncia
estatico

Importar dados de campe OnPOZ..
Importar...

Exportar para RIMEX...
Selecionar Todos
Remowver

Propriedades...

Gerenciador de Projetos — Observagdes — Menu rapido

Para um estatico, vocé também pode trocar para Usar como referéncia dentro do mesmo menu. Isto é o
mesmo que selecionar Usar como coordenadas de referéncia dentro do Editor de Marco.

Regras a seguir na troca de estado:

» Na&o se pode configurar o estado de uma base. As Bases s&o reservadas para arquivos
direitamente baixados desde um provedor de base.

*  Mudar um estatico em movel ou semi-cinematico vai deletar o marco ligado.
* Atroca entre mével e semi-cinematico nao muda o estado dos marcos.

*  Mudar um mével ou semi-cinematico em estatico depende do nimero de marcos em qual o
mével ou semi-cinematico tem:
o Nenhum marco: Muda para estatico, e cria um marco cobrindo o periodo de tempo
inteiro.
o Um marco: Muda para estatico, e ajusta o periodo de tempo para cobrir 0 estatico inteiro.
o Mais do que um marco: A mudanca sera recusada. Caso deseja realmente mudar para

estatico, tera de deletar manualmente todos os marco dentro do mével ou semi-
cinematico, e tentar novamente.

A
A partir de n 2 -
BASE ESTATICO MOVEL SEMI- CINEMATICO
BASE N/A N/A N/A N/A
ESTATICO N/A N/A Remover marco
MOVEL N/A Regras N/A Nenhuma mudanga
SEMI-CINEMATICO N/A especiais | Nenhuma mudanca N/A

Regras para trocar o estado de arquivo

EZSurv® Manual do Usuéario 14



T —
/I Pés-Processamento GNSS

Vic Ucal UV Uosuall

** Ao trocar o estado do arquivo logo ap6s o processamento, alguns resultados anexos poderiam ser deletados. Por exemplo, se estiver no
modo Mavel, trocar para um modo Estatico destruird todos os Resultados de trajetérias relacionados com este arquivo. Antes de deletar
os resultados, vocé serd solicitado para confirmar a sua deciséo

X/
** Dependendo do tipo de dados, alguns estados néo serdo disponiveis.

3.2.4 Formatos de Arquivos suportados

Sera possivel importar no software os arquivos como segue:
* Os arquivos binarios brutos do Altus-PS;
» Os arquivos binarios brutos do Ashtech™ ProMax500;
» Os arquivos binarios brutos do BAP Precision;
» Os arquivos binarios brutos do CHC Navigation;
* Os arquivos binarios brutos do ComNav T300;
»  Os arquivos binarios brutos do Eos Arrow;
» Os arquivos binarios brutos do GENEQ (BIN);
» Os arquivos binarios brutos do Hemisphere GNSS;
* Os arquivos binérios brutos do Hi-Target;
» Os arquivos binarios brutos do ikeGPS™;
» Os arquivos binarios brutos do Juniper Systems;
» Os arquivos binarios brutos do Javad;
» Os arquivos binarios brutos do Kolida;
» Os arquivos binarios brutos do Magellan eXplorist Pro 10;
» Os arquivos binarios brutos do Navcom;
» Os arquivos binarios brutos do Novatel (PDC);
» Os arquivos binarios brutos do NVS Technologies AG (BINR)
» Os arquivos binarios brutos do Pentax;
» Os arquivos binarios brutos do Satlab;
* Os arquivos binarios brutos do Septentrio (SBF);
» Os arquivos binarios brutos do SiRF;
» Os arquivos binarios brutos do South;
» Os arquivos binarios brutos do Stonex®;
» Os arquivos binérios brutos do Topcon;
» Os arquivos binarios brutos do Ublox;
» Os arquivos binarios brutos do Unistrong;
»  Os arquivos binarios brutos RTCM v3;

» Os arquivos Geo-Plus VisionTerrain (MDB), junto com observacoes brutas e arquivos de orbitas
apropriados;

» Os arquivos Carlson SurvCE™ (CRD e RWS5), junto com observagdes brutas e arquivos de
Orbitas apropriados;

» Os arquivos MicroSurvey FieldGenius™, NavCom FieldGenius™, MicroSurvey Seismic
Surveyor™ ou MapScenes Evidence Recorder™ (RAW), junto com observagodes brutas e
arquivos de érbitas apropriados;
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¢ Os arquivos do OnPOZ EZTag CE™, OnPOZ EZField™ ou OnPOZ Control Panel (GPS), os
arquivos de observagao (OBS) e os arquivos de 6rbita (ORB);

¢ Os arquivos do OnPOZ GNSS Driver for ArcPad (GNSSP);

» Os arquivos de observacao RINEX version 2, 3.00 e 3.01 (yyO) e observagdo comprimidos
(yyD);

» Os arquivos de observacao RINEX version 3.02 a 3.05 (*O.rnx) e observagcao comprimidos
(*O.crx);

» Os arquivos de 6rbitas RINEX version 2, 3.00 e 3.01: GPS (yyN), GLONASS (yyG), Galileo
(yyL), BeiDou (yyC) e GNSS mistos (yyP);

» Os arquivos de 6rbitas RINEX version 3.02 a 3.05: GPS (*GN.rnx), GLONASS (*RN.rnx), Galileo
(*EN.rnx), BeiDou (*CN.rnx) e GNSS mistos (*MN.rnx);

e Os arquivos de orbitas precisas (SP3);
e Os arquivos de reldgio preciso de satélite (CLK e CLK_30S);

3.3 Fixar um Marco de Referéncia

: IMPORTANTE: Mesmo os usudrios utilizando o descarregamento de base automatico devem verificar
i as coordenadas da estagdo-base.

......................................................................................................................................................................

Se vocé nao escolher um marco de referéncia antes de processar, o software selecionara um
automaticamente e calcularda uma solugao de posicionamento de ponto para estabelecer a sua melhor
posicao possivel. Bem que este procedimento seja Util em certas circunstancias, poderia as vezes gerar
resultados indesejaveis.

Em esta secdo, descrevemos o jeito de configurar um marco como marco-base (estagcao de referéncia)
para poder processar trajetérias ou definir o primeiro marco de uma rede de vetores GNSS.

» Definir um marco de referéncia
Selecione Editar > Marco desde o menu principal. A caixa de diadlogo Editor de Marco serd exibida.

EZSurv® Manual do Usuéario 16



/I Pés-Processamento GNSS

vidllual U0 Usuarlio

Editor de Marco E

Marco |1D‘I LI Fenomear... |

Informagdes do Marco I Oeoupagties I

— Opgdies de Processamento do Marco

v Usar como coordenadas de referéncia Editar Sigmas |

[~ Calcular a média da posigio do marco

— Localizagdo
Geo NaDBE3osrs

r— Coordenadas do Marco

Farmata IGeogréfico - GMS ;I

Latude  [45  [32 [33558% [N~
longude [73 [33 [G313342 [0 +]
Altura Elip. - [18.808 o

Importar... |

— Ondulagdo do Marco
todelo CGG2013n83

Ordulacio  |-30.484 i

MMM, [49.290 o

[ Listar apenas oz marcos de referéncia

Ok I Cancelar | Hovo... | Deletar | Ajuda |

Editor de Marco

a. Selecione na lista suspensa Nome de Marco, o marco que deseja usar como referéncia.

b. Ative a caixa de selecédo Usar como coordenadas de referéncia para definir o marco
selecionado como referéncia.

c. Preenche as coordenadas conhecidas no campo Coordenadas de Marco da caixa de
dialogo.

d. Cligue em OK para salvar as alteracdes e fechar o Editor de Marco.

Para obter mais informagdes sobre o Editor de Marco, olhe na se¢éo Editando — Marco.

3.4 Processar

Existem dois tipos de processamento:

* Processamento automatico: geralmente usado no caso de colhetas de dados feitas
regularmente, em areas com uma qualidade de observagédo de dados bem conhecida.

¢ Processamento Manual: geralmente usado para obter os melhores resultados possiveis ao
fazer testes (resultados de testes com angulos de mascara diferentes, eliminagéo de partes
de dados, etc.). Executar cada passo (numa ordem apropriada) do processamento manual
corresponde idénticamente ao fazer um processamento automético.

» Lancar o processamento automatico
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. - Lo . A
Selecione Ferramentas > Processamento automatico... desde o menu principal, ou cligue em b4
na barra de ferramentas Principal. A janela Processando... sera exibida, detalhando o progresso do
processamento.

-
Processando.. (1 / 20)

Linha-Bage : Station001-Station003
| 80%

Computing residuals

'

W =

Barra de progresso

» Lancar o processamento manual

Selecione Ferramentas > Processamento manual desde o menu principal, e escolhe o passo que
deseje executar segundo as opgdes seguinte. Cada passo esta descrito abaixo.

Ferramentas
Processamento automatico... F9 |
Processarmento manual > Pre-processamento Alt+F3
Exportar > Processamento de dados Ctrl+F9

Interpolador de eventos... FEET R R

Ajustar a Rede

Bes- >
Estacfes-base Exportagdo de lote F10

Sistema de coordenadas b

Marcos Globais...

Opgdes..

Menu do Processamento Manual

3.4.1  Pre-processamento

O Pre-processamento consiste em varios passos, realizados na ordem seguinte:

Modo de
Passo Processamento Configuracdo dos passos
Diferencial PPP

Procurar por 6rbitas
transmitidas

Sim Sim Editar > Parametros de processamento

Ferramentas > Estac6es-base >
Procurar por estagdes de Sim N&o Gerenciador de provedores,

base Ferramentas > Opc¢oes... > Combinagoes e
Editar > Parametros de processamento

Editar > Parametros de processamento e
Ferramentas > Opcdes... > Orbita
Combinar bases Sim Nao nenhum

Procurar por érbitas

precisas Sim Sim
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Gerar PPP Nao Sim Ferramentas > Opg¢oes... > Combinacoes
Gerar Linhas-Base Sim Nao Ferramentas > Opc¢oes... > Combinacoes
Gerar Trajetoérias Sim Nao Ferramentas > Opg¢oes... > Combinacoes

Dependendo do Modo de Processamento e das opcoes ativadas, alguns dos prévios passos podem ser
saltados.

3.4.1.1 Procurar por...
Estes passos permitem baixar 6rbitas transmitidas, bases e Orbitas precisas para o projeto.

Basicamente, trata-se de verificar todos os arquivos do projeto, determinar o que falta, para completar o
processamento de estaticos, moveis e semi-cinematicos, e emfim tentar obter os arquivos requeridos
para completar o projeto. Se um projeto ja estiver com tudo o que precisa, nada seré baixado (por
exemplo no caso de um projeto contendo um arquivo de Mével e um arquivo de base totalmente
sobreposicionados). Todo erro, aviso ou mensagem recebido durante este passo sera adicionado a
Mensagem de pre-processamento.

Mais detalhes para cada passo:

« Procurar por orbitas transmitidas: Estas 6rbitas sao disponiveis em um ou mais arquivos
diarios, incluindo os paradmetros de constellagbes, para todos os satélites. Podem ser usadas em
qualquer lugar do mundo, e sdo geralmente disponiveis no dia seguinte.

« Procurar por estacao-base: Isto refere-se aos arquivos de observagoes e érbitas, associados a
estacdo-base a mais proxima, e que cobrem os dados a ser pés-processados. O provedor de
estacdo-base pode ser ajustado em Ferramentas > Estacdes-base > Gerenciador de
provedores.

« Procurar por orbitas precisas: Essas orbitas resultem das correcgdes de coordedanas e
reldgios, estimadas por centros de processamentos de dados. Elas representam a solugao a
mais precisa em comparagao com as Orbitas radio-transmitidas, mais requerem um tempo de
produgdo maior (Até duas semanas para a versao com a maior qualidade de preciséo). O
provedor de 6érbitas precisa ser ajustado em Ferramentas > Opc¢oes... > Orbitas.

Cada um dos passos evocados precedentemente sera controlado na se¢gdo Parametros de Pre-
Processamento, dentro dos Parametros do Processamento. O passo sera valido somente ao
selecionar a opgao correspondente em Procurar... .
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F' ™
Pardmetros de processamento M
— Pardmetroz do processamento diferencial
— Parametros de zolugao %— — Parametros de corte
Constelagte Engulo de mascara < 10 -
¥ GF5 (G .
Murmn. satélites < |4 vl
v GLOMASS (R
[~ Gallen [E) |pDDp ~| > o
[~ BeiDoulC)

— Parametroz de pre-processamento
Configure o inkervalo de processamento minimo para 1 [~ Procurar par érbitas transmitidas [o)
segundo [quando aplicvel]

v P taples de b
V¥ Ativar detecodo de movimentos i Peau e oy estegies dabese

L [ Procurar por drbitas precisas
r |gnorar pontos em brajetonas
V¥ Fixar ambiguidade de faze da(s] portadorals)

¥ Para dados de frequéncia dupla, aplicar I2D— ki

conegiies ionosféricas para distinciaz maiores
que

ak I Cancelar Padrio do ususrio

Parametros do Processamento — Pardmetros de Pre-Processamento

» Configurar a procura de estagbes-base
a. Ative aprocura de estagdes-base em Editar > Parametros do Processamento.

b. Configurar pelo menos um provedor de estagao-base em Ferramentas > Estacoes-base >
Gerenciador de provedores. Para mais detalhes, olhe na capitulo Estagoes-base.

c. Configure as combinacdes em Ferramentas > Opcoes... > Combinacoes. Para mais detalhes,
olhe na segcao Opgcoes — Combinacoes.

» Configurar a procura de 6érbitas precisas
a. Ative a procura de 6rbitas precisas em Editar > Parametros do Processamento.
b. Escolhe o seu provedor de érbitas precisas em Ferramentas > Opgodes... > Orbitas. Para mais

detalhes, olhe na secdo Opgdes — Orbitas.

» Configurar a procura de 6rbitas radio-transmitidas
a. Ativar a procura de érbitas radio-transmitidas em Editar > Parametros do Processamento.

3.4.1.2 Combinar bases

O objetivo deste passo € de combinar os arquivos de estagdes-base, baixados anteriormente, e arquivos
estaticos utilizados como referéncia dentro de arquivos cobrindo completamente os seus dados.

Ao baixar arquivos desde um provedor de estagédo-base, os arquivos correspondem geralemente a blocos
de uma hora ou um dia (dependendo do provedor). Para cobrir apropriadamente o seu mével, semi-
cinematico ou estatico, poderia precisar de varios blocos ou arquivos consecutivos. Ao combinar-los, o
proximo passo permitird combinar os seus dados com um Unico arquivo de base.

Todo erro, aviso ou mensagem recebido durante este passo sera adicionado a Mensagem de pre-
processamento.

Exemplo: Tomamos um mdvel demorando perto de 8 horas. Para cobrir-lo inteiramente, temos importado
9 arquivos de observacgao, cada um deles demorando uma hora (estaticos utilizados como referéncia).
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Assim que o passo estiver completado, os arquivos estaticos utilizados como referéncia sdo combinados

em um arquivo de observacao Unico de 8 horas, pronto para ser usado num préximo passo.

"e"? ; |.nmm |'\Dam de Obs. |T|pn |% |1ﬂiuo |Dum¢;£ |mﬂm@ ||m.amalo Marcos  [S/N
a
~_~i’”wﬁ c\sampledate\merge\bas... MRANF_MON... Higs G 2013/04/01 05:59:44.... 00:5955.00 100.00% 58 1
s, Fesrameros c:\sampledata\merge'bas,., MRNF_MON|... Effigis G 2013/04/01 06:59:44,... 00:59:55.00 100.00%  5s 1
L unhassse c\sampledata\merge\bas... MRNF_MON|... Effigis G 2013/04/01 07:59:44... 00:59:55.00 100.00% 55 1
ey Movels c\sampledata\merge\bas.. MRNF_MON|... Effigis G 2013/04/01 08:59:44.... 00:53:55.00 100.00% 53 1
i % Marcos | ¢ sampled ge\bas.. MRNF_MON|... Effigis G 2013/04/01 09:59:44.... 00:59.55.00 100.00% 58 1
|} Observagdes
) P— L c \merge\bas... MRNF_MON]... Effigis G 2013/04/01 10:59:44.... 0059:55.00 100.00% 55 1
¢\sampledata\merge'\bas.., MRNF_MON|... Effigis G 2013/04/01 11:59:44.... 00:59:55.00 100.00% Ss 1
ci\sampledata\merge\bas... MRNF_MON|... Effigis G 2013/04/01 12:59:44.... 00:59:55.00 100.00% 55 1
m c:\sampledata‘\merge‘bas... MRNF_MON]... Effigis G 2013/04/01 13:59:44.... 00:59:55.00 100.00% 5s 1
o c\sampledata\merge'sdd.., SD337_1_ASK! ublox G 2013/04/01 06:25:52..., 07:57:06.00 100.00%  1s 0 SUBX1115C3
i i G

Combinar estagdes-base — Antés da mescla

ltens

=] L_\ pp.spr

- ;Bb Onbitas

)b, Fechamentos
|t Linhas-Base

o EL Mg
1| Meveis

I v

|\Daﬂg de Obs |T|pn

|\ |>niuo

lDulagén

| Cobertura

|havaln

=

|S/N

Observagies

|} Ly Treetdrias

% c\sampledata\merge'sdd.. SDI37_1_ASKI ublax
T o temo\vgissasmpand... ARAODOOT

Effigis

G
G

2013/04/01 06:25:52.... 07:57:06.00 100.00%
2013/04/01 05:59:44.... 08:59:55.00 100.00%

1s

5s

0
1

SUBX1115C3

i3

3.41.3

Gerar...

Combinar estagdes-base — Depois da mescla

Estes passos geram todas as combinagdes de linhas-base, trajetorias e PPP possiveis, de acordo com
os parametros de Combinacées.

Todo erro, aviso ou mensagem recebido durante este passo sera adicionado a Mesagem de pre-

processamento.

O software usa o conjunto de opgdes definido em Ferramentas > Opc¢oes... > Combinagoes.
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Opcdes

(rbita I Atualizagtes | Farmato | Fechamento I Reds

Geral I Vizta plana [ Hora Arguivos de dados I Limitez

r~ Linhas-Basze
Sobrepozicio 10 | minutos
v Disténcia méxima entre marcog: 50.0 krn
Mimera de referéncias desejadas por estético: I'I
— Trajetdria
v Distancia mésima coincidindo com a referéncia; 1000 km

~ FFF
Periodo estatico minimo: mrirbos:

IEU - l
Perioda mdwel minima: IED hd l mrirbos:
Ok, I

Cancelar | Ajuda |

Opgodes — Combinagées

O tipo de Combinagdes a ser geradas depende do Modo de Processamento:
+ Posicionamento Diferencial: Gera linhas-base e trajetérias.
» Posicionamento de Ponto Preciso: Gera os PPP (PPP-Estatico ou PPP-Movel).

* Regras de geragéo das linhas-base (em modo de Posicionamento Diferencial)
O software tentara usar todos os pares de marcos proveniente de uma base ou de um estatico,
disponiveis no projeto.
a. Ambos marcos de cada par ndo podem pertencer a uma estagao — base ou um estatico usado

como uma referéncia. Seria por tanto aceitavel se um dos dois marcos estiver ligado com uma
estacdo-base ou um estatico usado como uma referéncia.

b. O tempo de duragéo de cada marco de um par deve coincidir um com o outro, pelo menos
durante o niumero minimo de minutos requeridos (10 minutos para o exemplo acima).

c. Se aopgao de busca de distancia maxima estiver ativada, a distancia entre os dois marcos nao
deverd exceder o limite pré-definido (75 km para o exemplo acima).

d. Uma estacao-base sera criada para cada par de marcos respondendo aos critérios acima citados.

* Regras de geracao de trajetérias (em modo de Posicionamento Diferencial)
O software tentard usar todos os pares de marcos e moveis/ semi-cinematico disponiveis no projeto.
a. Um marco deve fazer parte de um estatico utilizado como referéncia ou uma base.
b. Caso o marco faca parte de uma base, ele deve cobrir completamente o mével para ser usado.

c. Caso o marco faga parte de um estatico utilizado como referéncia, qualquer cobertura sera
suficiente.

d. Se aopgéao de busca de distancia maxima estiver ativada, a distancia entre 0 marco e o moével
nao devera exceder o limite pré-definido (500 km para o exemplo acima). Como a distancia é
calculada usando o centro aproximativo do moével, este valor ndo serd muito preciso. No uso de
méveis muito compridos, poderia necessitar um ajuste adequado da distancia maxima.

e. Com cada movel / semi-cinematico, a presenga de somente uma combinagao coincidindo com
todos os requisitos prévios lidara a criagcdo de uma trajetoria.
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f. Caso estiver com mais de uma combinagao coincidindo com todos os requisitos prévios, uma
trajetoria sera criada, usando a combinagdo com a maior.

e Caso estiver com mais do que uma combinagado apresentando a mesma cobertura, a
combinagéo com a distancia a mais préxima entre o marco e o mével sera escolhida.

O programa busca gerar tipicamente uma trajetéria s6 por moével /semi-cinematico, mas se o usuario
estiver coletado varios estaticos, cada um cobrando uma outra parte do mével, uma trajetéria sera
gerada para cada parte.

Isto pode ser apresentado por este tipo de projetos: um moével com 18 marcos sendo coberto em
vérias partes por trés estaticos separados, utilizados como referéncia.

:”T i lf_quivu IIDa'rq deObs.  [Tipo I % |lniu"u |Dumqﬁn lﬁﬂbm |'ﬂ'm6'ﬂ |’\“ﬂ"m
T jﬁ\ Crbitas L c\sampledataleapirog\datal. ., 201305081344 NavCom G+R  2013/05/0808:44:4300 00265400  100.00% 13 bl
& Cechamentos 3 chsampledata\leapfrog\datal .. 201305021348  NavCom G<R 2013/05/08 08:48:08.00 01:271200 100.00% 1s 18
| UA Linhias-Base k ci\sampledataVleapfrog\datal... 201305081420  NavCom G+R 2013/05/08 09:20:08.00 00:23:3800  100.00% 1s 1
| H} Méveis c\sampledataVeapfrog'datal.. 201305081457  NavCom G+R 2013/05/08 09:56:51.00 00:34:15.00 100.00% 1s 1
:LA Marcos
| Observagies |
& | Ly Trejetéras
4 [ | 4

Observagdes — Mével com cobertura parcial de varios estaticos

Ao olhar o Tempo do Arquivo de Observacao, esta situiagao torna-se obvia. Aqui temos os
primeiros seis marcos cobertos pelo primeiro estatico, os seis marcos seguinte pelo segundo
estatico e os seis Ultimos marcos pelo terceiro estatico.

Toda trajetoria Unica s6 poderia pés-processar 6 dos 18 marcos. Para pos-processar todos os 18
marcos com sucesso, teremos de gerar trés trajetorias separadas.

Mol [Arguive]
==

S
v | | Estatico [Marca]

¥ ' V| | Base [Marco]
BP_AERC_38 ; (| |
H | H H

Semi-cinematico [Arguiva]

: ; ; | —

BP_AERO_7_B2— ' !
' : . '
! !

084443 09:00 09:30 TUEUO 10"3'1
Hora local (-05:00) : 2013/05/08
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Tempo do Arquivo de Observagao — Mdvel com cobertura parcial por vérios estaticos

* Regras de geracao de PPP (em modo de Posicionamento de Ponto Preciso)
O software tentard usar todos os Méveis e Estéaticos do projeto.

a. Um estatico mais curto do que o Intervalo de tempo minimo de Estatico sera rejeitado (ou seja
60 minutos no exemplo acima),

b. Um moével mais curto do que o Intervalo de tempo minimo de Mével sera rejeitado (ou seja 60
minutos no exemplo acima),

c. O software rejeitara automaticamente todo estatico ou moével sem érbitas precisas capaz de
cobrir 100% do intervalo de tempo.

d. O software rejeitara automaticamente as érbitas precisas usadas previamente ao nao ser dados
de reldgios correspondendo, com uma taxa maxima de 5 minutos.

e. Um PPP-estatico sera criado para cada estatico combinando todos os requisitos anterior.
f.  Um PPP-mével sera criado para cada moével combinando com todos os requisitos anterior.

3.4.2 Processamento de dados
Este passo, usado no modo Diferencial, permite processar em ordem todos os resultados seguinte (ao
estiver apropriadamente definidos):
» Posicionamentos de ponto Unico;
e Linhas-base;
e Trajetdrias;
Em modo PPP, o software vai gerar todos os resultados de PPP-estaticos, assim como os de todos os
PPP-moéveis.
O software usa os parametros definidos em Parametros do Processamento.
O sumaério de pés-processamento serd exibido em Sumario do processamento.

Os avisos e erros sao disponiveis em sumarios especificos (Sumario das Linhas-Base, Sumério das
trajetérias ou de PPP). Por favor lembre-se que o posicionamento de ponto Unico ndo tem sumario.

3.4.21 Processar o Posicionamento de ponto tnico

Este passo é somente disponivel em modo de Posicionamento Diferencial. Serd geralmente usado
quando nao estiver capaz de conhecer a posicdo da estacao de referéncia. Um Posicionamento de ponto
Unico usando 6érbitas radio-transmitidas oferece-lhe uma preciséo de posicao aos +/- 1-5 metros.

Neste passo, o software procura por todos os marcos, com a opgao de Calculo de posicionamento
médio de ponto uUnico ativada, no Editor de Marco (acessivel em Editar > Marco).

a. O software calcula uma posigao média.

b. As coordenadas do marco sdo atualizadas, junto com a posi¢ao caulculada.

c. Assim que a posicéo for calculada, a caixa de Calculo de posicionamento médio de ponto
unico sera desmarcada.
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Editor de Marco

o[ 5

Intormagies do Marco I Oecupagdes |

. R

—Opedie: de Proceszamenta do Marco

[ Usar como coordenadas de referéncia

W Calcular 3 média da posicio do Marco

Editor de Marco — Célculo de posicionamento médio de ponto Unico

3.4.2.2 Processar todas as linhas-base
Este passo é somente disponivel em modo de Posicionamento Diferencial.
Nesta etapa, o software processa todas as linhas-base do projeto.

As linhas-base sdo pos-processadas por propagacao, a partir de um ponto de referéncia (o ponto de
referéncia pode ser escolhido pelo usuario, ou sera definido automaticamente pelo software), até que
todas sejam pds-processadas.

3.4.23 Processar todas as trajetorias

Este passo é somente disponivel em modo de Posicionamento Diferencial.
Nesta etapa, o software processa todas as trajetorias do projeto.

3.4.2.4 Processar todos os PPP

Este passo é somente disponivel em modo de Posicionamento de ponto preciso.
Nesta etapa, o software processa todos os PPP do projeto.

3.4.3 Gerar Fechamento

O fechamento é uma ferramenta fornecida para validar os resultados de marcos das linhas-base e das
trajetérias (vetor). As redes de levantamento devem incluir figuras fechadas para poder usar a ferramenta
de fechamento do melhor jeito possivel. As figuras fechadas sdo segmentos contiguos resultando de
occupacoes de linhas-base processadas, ou marcos de trajetérias, onde a primeira e a Ultima estagao da
figura sdo a mesma.

A validagao de fechamento consiste basicamente em uma adi¢ao de todos os componentes de marcos
de linhas-base ou trajetérias fazendo parte do fechamento. J&4 que o fechamento comega e acaba no
mesmo ponto num sistema de referéncia 3D, a adicao deveria ser de zero nos trés componentes. A
partida desde zero dara-lhe uma estimagao da precisao do seu levantamento.
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Exemplo de uma rede incluindo um fechamento

Pode Gerar Fechamentos ao seguir 0os passos abaixo:
*« No modo manual, selecione Ferramentas > Processamento Manual > Gerar Fechamento.

» No modo automatico, o passo de geracao de fechamentos sera feito somente se a opcao Gerar
Fechamentos automaticamente depois do processamento automatico for selecionado em
Ferramentas > Opg¢oes... > Fechamento.

A,

* Clique no botdao "4 na barra de ferramentas Principal;

» No Gerenciador de Projeto, enquanto o né de Fechamentos for selecionado:
o Gerar Fechamentos desde 0 menu Fechamento;
o Gerar Fechamentos desde o menu rapido;

o Clique no botédo ’t} na barra de ferramentas Principal;

Este passo removera todo os fechamentos existente, e gerara automaticamente novos fechamentos,
baseados nas configuragdes escolhidas em Ferramentas > Opg¢oes... > Fechamento.

O sumario de geragao dos fechamentos sera exibido no Sumario do Fechamento.

IMPORTANTE: Quando modificar uma linha-base ou uma trajetéria usada por qualquer fechamento
: existente, todos os fechamentos ser&o removidos. Sera preciso gerar os fechamentos novamente
{ manualmente.

Nesta etapa, um ajuste nos minimos quadrados de todos os vetores sera feito (linhas-base e marcos de
trajetdrias) no projeto para alcangar a melhor precisao possivel para os seus marcos.

Uma rede sera definida como um conjunto de vetores conectados um ao outro. Para poder ajustar uma
rede, precisara de uma redundancia, ou seja varias occoréncias de um mesmo vetor ou varios vetores
conectando a um mesmo marco. Um caso simples de redundancia é um tridangulo onde A ¢é ligado a B, B,
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ligado a C e C ligado a A. Tomando conta que A é a base (uma posigao conhecida), vocé alcancara a
melhor posicédo para B e C ao fazer um ajuste de rede.

Pode Ajustar a Rede ao seguir 0s passos abaixo:

No modo manual, selecione Ferramentas > Processamento Manual > Ajustar a Rede.

No modo automatico, o passo de ajuste de rede sera feito somente se a opcao Ajustar a rede

automaticamente apos do processamento automatico for ativada em Ferramentas >
Opcoes... > Rede.

» Clique no botao .@D na barra de ferramentas Principal.

Este passo usa as opgdes configuradas em Ferramentas > Opcoes... > Rede.

Quando o Ajuste de Rede estiver feito, uma notificagdo sera adicionada no Sumario do
processamento.

Para obter informagdes detalhadas sobre os resultados ajustados, confire o0 Sumario de Ajuste de Rede.

Opgoes
Geral I Vizta plana I Hora I Combinagdes | Arguivos de dados I imitez |
(rbita I Atualizagtes I Farmato Fechamento I
—&juzte da Rede
[ &justar a rede automaticamente apds procezsamento automatico
Tipo de Ajustamento: IESlan;ﬁes finas ;I
Caonfianga: 95 > | TipoReg. Segura: I2D+‘ID vi
—Segdes do Sumario——————— —Elipses na Yista plana
[~ Fechamento W Elips. Marco W Elips. Vetores

W Ajute de Coordenadas
™ Residuais
[ Comegdo de Marco

Ezcala daz Elipses: |‘| vl

Mota: Elipzes 230 mostradas com um
tipo de regido de confianga 2D+10.

 Walidagdo de Yetores
INED ativo LI ID LI i + IEI.EI ;I PR,

(] 4 I Cancelar | Ajuda |

Opcodes — Rede

3.4.5 Exportacao de lote
Este passo fara uma Exportacao de lote.

Antes de executar uma Exportacao de lote, vocé deve configura-la usando Configurar o exportacao de
lote.

Pode Configurar o exportacao de lote ao seguir os passos abaixo:

o A partir do menu principal, selecione Ferramentass > Exportar > Configurar o exportacio de
lote...;

R Smp
o A partir da barra de ferramentas Principal, clique no botdo = .

Para obter mais detalhes, consulte a segao Configurar o exportacéo de lote e Exportacao de lote (no
capitulo Exportar).
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3.5 Analizar os resultados

Para obter um relatério rapido do estado do seu projeto, use 0 Sumario do processamento.

Para conhecer as razbes de possiveis erros na criacao das combinacgdes, olhe na Mensagem de pre-
processamento.

Para a andlise de resultados especificos, refere-se ao capitulo Analises.

3.5.1

Sumario do processamento

A janela do Sumario do processamento ¢ exibida automaticamente depois de um processamento
automatico bem sucedido. Tambem abre-se depois de Processar todos os dados (num processamento
manual).

& Sumétio do timo processo = Eo =
=

SUMARIO DO ULTIMG PROCESSO -

| C:\Users\sgos\Desktop\Transfer EC 28 oct 2014\desktop\traduction manuel\Static\Static.spr
| 2014/10/14 09:47:18.62 ((LOCAL))
| Geo Wess4
| Geographie
Datum | World Geodetic System - 1984
| <Nenhum>

Nimero de épocas
Total Resolvido % Resol.

Comprimento  RMS RDOP Fator de quallidade Duragio # Sat
() (m)

Constelagdes usadas

19105.529 0.011 0.11
44404.604 0.014 0.09
58742.731 0.016 0.09
20292.431 0.014 0.09
76489.205 0.042 0.11
48491.000 0.012 0.11
56389.308 0.014 0.09
24529.643 0.013 0.09
20991.068 ©0.013 0.11
50268.756 0.017 0.09

1
1
1
1440 1440 100.00 | GPS
1440 1440 100.00 | GPS, GLONASS
1440 1440 100.00 | GPS, GLONASS
1440 1240 100.00 | GPS, GLONASS
1
1
1
1
1
1

w 0w ™
SR RV ]

1440 1240 100.00 sES
1440 1240 100.00 GBS
1440 1240 100.00
1440 1240 100.00

GBS, GLONASS
GBS, GLONASS
ces

GBS, GLONASS

1420 1240 100.00
1420 1240 100.00

~
8

.4
=3
2
.8
.8
.6
.8
.3
.8
e

01:89:55.00 20

Sumario do processamento

O Sumario do processamento oferece trés variagdes, que vocé podera escolher a partir da caixa de
combinag¢des em cima, no lado esquerda:

Ultimo Processo: Relatério para tudo que foi tratado no Gltimo processamento realizado.
Todos os Processos: Relatdrio de tudo que foi processado no projeto.
Projeto: Relatério de tudo existindo no projeto.

O Sumario do processamento é composto por varias segdes, diponiveis quando aplicavel:

Cabecalho: Sempre disponivel.

Marco de Ponto Unico: Disponivel quando o usuério pedir o calculo de posicionamento de ponto
Unico médio para certos marcos

Linhas-base: Disponivel quando o projeto conter linhas-base.
Trajetdrias: Disponivel quando o projeto conter trajetorias.

PPP: Disponivel quando o projeto conter PPP (ao estiver usando o Modo de Processamento de
Ponto Preciso).

Nao-processado: Disponivel quando certos méveis nao puder ser combinados para produzir
uma trajetéria ou um PPP.

Rede: Disponivel quando um ajuste de rede foirealizado.

A barra de estado oferece dois estilos possiveis, dependendo do Modo de Processamento escolhido:
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IU média do Marco |9 linhas-Base |U trajetdria r

Sumario do processamento — Barra de estado para o Posicionamento Diferencial

e (Painel esquerdo): NUmero de marcos em posicionamento de ponto Unico.
¢ (Painel central): Nimero de linhas-base.
¢ (Painel direito): Numero de trajetorias.

1 PPP estatico |U mévil PPP (
Sumario do processamento — Barra de estado para o PPP

e (Painel esquerdo): Niumero de PPP estaticos.
¢ (Painel direito): Nimero de PPP moveis.

Salvar Como...

Imprimir...

Sumario do processamento — Menu contextual

* Salvar como...: Salvar o sumario em um arquivo texto.
e Imprimir...: Imprimir o sumario.

3.5.1.1 Marcos em posicionamento de ponto tinico

Esta se¢éo é disponivel quando o usudrio pedir o célculo de um posicionamento de ponto Unico para
certos marcos. Veja em Etapas de Processamento GNSS — Processamento — Processar todos os
dados — Processar todos os marcos em posicionamento de ponto tnico para obter mais detalhes.

MEDIA DOS MARCCS

Posigdo |

Latitude Longitude E11Hgt |
(m} 1

N 40°31'26.57156" © 3°53'08.46932" 812.660 |

Sumario do processamento — Marcos em posicionamento de ponto Gnico

¢ Marco: Nome do marco.
« Estado: Estado depois do processamento.

e Latitude/Longitude/AIREI: Latitude, longitude e altura de elipsoide para a posigao do marco,
quando o sistema de mapeamento selecionado estiver de tipo geografico.

» X/Y/AREL X, Y e a altura de elipsoide para a posicdo do marco, quando o sistema de
mapeamento estiver projetado.

3.5.1.2 Linhas-base

Esta secdo dar-lhe o estado de todas as linhas-base processadas.
Para obter informagdes mais detalhadas sobre cada linha-base, confire 0 Sumario das Linhas-Base.
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LINHAS-BLSE

Némerc de épocas
Total Resolvido & Resol.

Linhas-base Solugio Comprimento RMS RDOP Fator de guallidade Duragdo # Sat

(m) (m)

Constelagles usadas

19105.529 0.011 0.11 25.4 01:59:55.00 13
44404.60¢ 0,012 0.0 3.1 01:59:55.00 20
58742.731 0.016 0.09 2.2 01:59:55.00 20

Sumario do processamento — Linhas-base

1440 1440 100.00
1440 1440 100.00
1440 1440 100.00

Ges
GPS, GLONASS
GPS, GLONASS

Station001-Station002 (01) L1 (fixada)
Station001-Statien003(01) L3 (fixzada iono-free)
Station001-Station004(01) L3 (fixada iono-free)

Linhas-base: Nome da linha-base e o seu nimero de ocupagdes;

Solucao: Tipo de solugdo. Olhe no apéndice Tipo de solucao para obter mais detalhes. Quando
a solucao foi calculada, mas alguns avisos foram encontrados, o programa exibird um asterisco
(*) na direita do tipo de solugdo e uma nota na parte inferior da secao linhas-base. Veja Sumario
do processamento para mais detalhes.

femwan e ey —— femes s em e e e - -

. . - -
|  VTOX-VTUV (03} L3 (iono—free) # |  100602.043 0.016 O0.18 0.0
| VIUV-VCAF (01} L4 (banda larga fixzada) * | 54200.197 0.045 0.14 0.0
| VIUV-VCAP (02} L4 (banda larga fixada) * | 54200.174 0.070 0.18 0.0
| VIUV-VCAF(03) L4 (banda larga fixzada) * | 54200.129 0.051 0.18 0.0

Linhas-Base identificada com "*" té&m avisos. Por favor consulte o Sumaric das Linhas-Base.

Sumario do processamento — Linhas-base com aviso Comprimento: Distancia entre os dois
marcos formando uma linha-base (vetor) depois do processamento.

RMS: Valor médio quadratico para o vetor, calculado entre os dois marcos.
RDOP: Dilui¢ao relativa da precisao.

Fator de qualidade: O Fator de qualidade ¢é diferente de zéro quando a solucéo for de tipo Fixa,
e as ambiglidades da fase portadora sao fixadas a valores inteiras. O menor valor para um
solugao Fixa é de 2.5. Quanto maior o Fator de qualidade, mais confidncia vocé pode ter no
resultado. Um Fator de qualidade maior do que 5 significa que o resultado pode ser aceito com
grande confidéncia.

Duracéao: O tempo de observagao de uma linha-base (tempo comum de observacgdo dos dois
marcos formando a linha-base).

# Sat: Numero de satélites usados no calculo do vetor.
Numero de épocas:
o Total: Numero total de épocas cobrindo a linha-base.
o Resolvido: Nimero de épocas usadas no calculo da linha-base.
o % Resol.: Percentagem de épocas resolvidas em comparagado com o nimero total de

épocas.
Constelac6es usadas: Lista de constelagdes usadas pela linha-base. Os valores possiveis sédo:
o GPS
o GLONASS
o Galileo
o BeiDou

3.5.1.3 Trajetodrias

Esta secao dar-lhe o estado de todas as trajetorias processadas.

Para obter mais detalhes sobre cada trajetéria, consulte 0 Sumario das Trajetorias.
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TRAJETGRIAS

Estacg@o base montreal
Constelagdes GPs
Latitude M 45°32'45.98017"

I
I
I
Longitude | © 73°38'19.78310"
I
I
I

Altura Elipsoidal T73.676 m

Cndulagdo 0.000 m

Nivel Médio do Mar 73.876 m
1 1 Numero de épocas 1 Numero de marcos 1 1
| Méwel Distancia | Total Resolwvido % Resol. | Total Fixo Flutuante PSR Falha N&o Processado | Constelagbes usadas |
I (k) | I I I
I I
| 20100708_01 5.6 | 1308 1308 100.00 | 24 24 o o o o | GPS

Sumario do processamento — Trajetérias — com marcos

Mamero de &pocas

| | | |
| Movel Distancia | Total Fixo Flutuante PSR Falha | Constelagdes usadas

| (k) | | |
l-------——--————————— - +—— |
| RAW 20180912 1.3 | 26127 24281 (93%) 350 (1%) 1 (0.01%) 1495 (&%) | GPS, GLONASS |

Sumaério do processamento — Trajetérias — sem marcos

A secao das Trajetorias é composta por pelo menos duas tabelas, sendo também cinco tabelas no
maximo:

Base: informagéo sobre o marco da base.

Constelacées: Lista de constelagdes presentes no arquivo de observagdes de base. Os valores
possiveis sao:

o GPS

o GLONASS
o Galileo

o BeiDou

Maoveis: uma tabela para todos os méveis usando a mesma base. Esta tabela inclui estatisticas
de marcos caso estiver presente nos moveis.

Pontos: uma tabela para todos os pontos (se estiver).

Linhas/poligonos discretos: uma tabela para todas as linhas discretas e todos os poligonos
discretos (se estiver). Se ndo houver nenhum marco, a se¢ao Numero de épocas é mais
detalhado.

Linhas/poligonos continuos: uma tabela para todas as linhas continuas e todos os poligonos
continuos (se estiver).

A tabela da Base é composta por o nome da estagao-base e a sua posigao:

Estacdo base: Nome da estagao-base.

Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posi¢do da base, quando o sistema de
mapeamento selecionado estiver de tipo geografico.

X/Y: X e Y para a posi¢ao da base, quando o sistema de mapeamento selecionado estiver de tipo
projetado.

Altura Elipsoidal: Altura elipséidal para a posicdo da base.
Ondulac¢ao: Ondulagao do geoide. O modelo de gedide usado é indicado na sec¢éo do cabecalho.
Nivel Médio do Mar: Altura do nivel médio do mar para a posicio da base.
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A tabela do Mével esta composta por:
» Movel: Nome do moével.

« Distancia: Distancia entre o mével e 0 marco da base. A posi¢cdo do mével corresponde
aproximadamente ao centro do mével, sendo mais uma distdncia média do que exata.

* Numero de épocas:
Se algum marco estiver presente:

o

(o]

Total: Nimero total de épocas cobrindo a moével.

Resolvido: Numero de épocas cobrindo uma trajetoria onde a posigao foi
calculada.

% Resol.: Percentagem de épocas resolvidas em comparagdao com o niumero
total de épocas.

Se nenhum marco estiver presente:

Total: Nimero total de épocas cobrindo a moével.

Fixo: Numero de épocas com uma solucao Fixa. A porcentagem também é
incluida entre parénteses se o numero nao for zero.

Flutuante: Nimero de épocas com uma solu¢ao Flutuante. A porcentagem
também é incluida entre parénteses se o nUmero néo for zero.

PSR: Numero de épocas com uma solucao de pseudo-distancia (sem fase de

portadora). A porcentagem também é incluida entre parénteses se o nimero nao
for zero.

Falha: Numero de épocas que nio foram processados. Favor olhe no Sumario
das trajetorias para obter mais detalhes. A porcentagem também é incluida
entre parénteses se o numero nao for zero.

« Numero de marcos (caso alguns marcos forem presente, outro caso esta se¢édo sera ocultada):
Total: Numero total de marcos sendo observados neste arquivo de movel.

Fixo: Numero de marcos com uma solugao Fixa.

Flutuante: NUmero de marcos com uma solucédo Flutuante.

PSR: Numero de marcos com uma solugao de pseudo-distancia (sem fase de portadora).

Falha: Numero de marcos que nao foram processados. Favor olhe no Sumario das
trajetorias para obter mais detalhes.

Nao Processado: Nimero de marcos que nao foram processados. Isto é o nimero de
marcos do movel, sem ser o nimero de marcos da trajetéria. Pode ter marcos nao
tratados nos trés casos seguinte:

O O O O O

Certos marcos foram coletados (em tempo real) antes ou depois da colheta do
arquivo de observagdes GNSS brutas. Como nao tem nenhuma observacao
disponivel para estes marcos, eles NUNCA poderam ser processados. Favor
revisar o procedimento de colheta para evitar esta situacao.

O marco de base cobre somente uma parte do mével. E normal que marcos que
nao ficam dentro da trajetéria ndo serdo processados.

A trajetéria foi editada manualmente para cobrir somente uma parte do moével.
Todos os marcos do mével a ser fora da trajetédria ndo serdo processados. Para
processa-los novamente, favor aujstar o limite da trajetéria para obter uma
correspondéncia com o movel.

« Constelacoes usadas: Lista de constelagbes usadas pela trajetéria. Os valores possiveis sdo:

o

GPS
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o GLONASS

o Galileo

o BeiDou
| [FPontos] 1 Hiamero de pontos |
| Tipo Feigtes | Total Resolwvido % Resol. |
[ =m=m e R [
| Ponto Point Moyen 1 4 4 100.00 |
| Ponte Point Simple 1 1 1 100.00 |

Sumario do processamento — Trajetoérias — Pontos

A tabela dos Pontos é reservada para pontos e médias de pontos, e é composta por:
¢ Tipo: Sempre Ponto.
* Feicoes: Nome da feigao.
« Numero de pontos: Estatisticas para pontos de feigdes especificas dentro dos movies acima.
o Total: Numero total de pontos.
o Resolvido: Nimero de pontos calculados.
o % Resol.: Percentagem de pontos resolvidos em comparag¢ao com o total de pontos.

| [Limhas/poligonos discretos]
| Tipo Feigfes Rdtulo

Numero de pontos 1
Total Eesolvido $ Resol. 1

Sumario do processamento — Trajetérias — Linhas/poligonos discretos

A tabela Linhas/poligonos discretos é composta por:
* Tipo: Ambos Linha ou Poligono.
* Feicoes: Nome da feigao.
* Rétulo: Roétulo para esta linha ou este poligono em particular.

« Numero de pontos: Estatisticas para pontos dentro de uma linha discreta ou de um poligono
discreto em particular.

o Total: Numero total de pontos.
o Resolvido: Nimero de pontos calculados.
o % Resol.: Percentagem de pontos resolvidos em comparag¢ao com o total de pontos.

| [Linhas/poligonos continuos] Nimero de pontos |

|
| Tipo Feigdes Rétulo | Total BResolvido % BResol. |
R A I
| Linha Ligne 4] | 47 47 100.00 |
| Linha Ligne 1 | 52 52 100.00 |
| Poligono Polygone 4] 1 34 35 100.00 |
| Poligono Polygone 1 1 3] 55 100.00 |

Sumario do processamento — Trajetoérias — Linhas/poligonos continuos

A tabela Linhas/poligonos continuos é composta por:
* Tipo: Ambos Linha ou Poligono.
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* Feicoes: Nome da feigao.
* Rétulo: Roétulo para esta linha ou este poligono em particular

« Numero de pontos: Estatisticas para pontos dentro de uma linha continua ou de um poligono
continuo em particular

o Total: Numero total de pontos.
o Resolvido: Nimero de pontos calculados.

o % Resol.: Percentagem de pontos resolvidos em comparagdo com o nimero total de
pontos.

3.5.14 PPP
Esta secdo mostra o estado de todos os PPP processados.

Para obter mais detalhes sobre cada PPP, consulte o Sumario do PPP.

POSICIONAMENTO DE PONTO PRECISC (PPP)

1 Numero de épocas ] Numero de marcos 1

| |
|  Arquivo Tipo | Total Resolvido % Resol. | Total Flutuante PS5R Falha WN&o Processado | Constelagfes usadas |
| |
| 00042240 Estatico | 85794 85794 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042250 Estatico | 87329 87329 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042262 Estatico | 68150 68143 98.9% | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042280 Estatico | 59641 59641 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042292 Estatico | 86409 86409 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042300 Estatico | 69899 69899 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042310 Estatico | 85636 85636 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042320 Estatico | 86851 86951 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042180 Estatico | 85492 85492 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042130 Estatico | 86602 86602 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042200 Estatico | 84261 84261 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042223 Estatico | 62484 62482 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs
| 00042230 Estatico | 85263 85263 100.00 | 1 1 0 o 0 | GPs

Sumario do processamento — Posicionamento de Ponto Preciso

* Arquivo: Nome do arquivo mével ou estético.
» Tipo: Tipo de PPP:
o Movel: um resultado PPP associado com um moével (varias posicoes).
o Estatico: um resultado PPP associado com um estatico (uma posigao).
* Numero de épocas:
o Total: Numero total de épocas cobrindo o PPP.
o Resolvido: Niumero de épocas resolvidas usadas para calcular o PPP.

o % Resol.: Percentagem de épocas resolvidas em comparagado com o namero total de
épocas.

« Numero de marcos:
o Total: Numero total de marcos associados com o movel/estatico.

o Flutuante: Numero de marcos com uma solugao Flutuante (os resultados PPP nao
podem ser Fixados).

o PSR: Numero de marcos com uma solugdo de pseudo-distancia (sem fase de portadora).

o [Falha: Numero de marcos que ndo foram processados. Favor olhe no Sumario do PPP
para obter mais detalhes.

o Nao Processado: Nimero de marcos que ndo foram processados. Este nimero é
sempre 0 para um estético. Para um mével, corresponde ao numero de marcos dentro do
mével, mas nao dentro do PPP. Pode ter marcos nao tratados nos dois casos seguinte:
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= Certos marcos foram coletados (em modo RTK) antes ou depois da colheta do
arquivo de observagdes GNSS brutas. Como ndo tem nenhuma observacao
disponivel para estes marcos, eles NUNCA poderam ser processados. Favor
revisar o procedimento de colheta para evitar esta situagao.

= O PPP foi editado manualmente para cobrir somente uma parte do mével. Todos
os marcos do mével a ser fora do PPP ndo serdo processados. Para processa-
los novamente, favor aujstar o limite do PPP para obter uma correspondéncia

com o movel.
» Constelacoes usadas: Lista de constelagdes usadas pelo PPP. Os valores possiveis séo:
o GPS
o GLONASS
o Galileo
o BeiDou

3.5.2 Mensagem de pre-processamento
A Mensagem de pre-processamento ¢ exibido com Analises > Mensagem de pre-processamento ou
clique em ﬂ na barra de ferramentas Analises.

A Mensagem de pre-processamento é um registo de todas as mensagens, avisos e falhas occoridos no
processamento, ao longo do passo Pre-processamento.

A Mensagem de pre-processamento é cumulativa. Ela vai registrar todas as operacoes de pre-
processamento no projeto corrente desde a criagdo do projeto. Nao pode ser limpada.

O proposito principal da Mensagem de pre-processamento é de ajudar o usuario a determinar porqué
um passo determinado falhou ao longo da cadeia de processamento, para poder consertar o erro e
processa-lo novamente. No exemplo abaixo, a mensagem indica que as duas esta¢des-base mais
proximas foram rejeitadas, por causa de arquivos faltando ou invalidos.

Mensagem de pre-precessamento = @

Data/Hora tem Distancia Provedor Estagdo Estado

Procura de estagfes-base
Q 2013/06/03 09:28:48 2013041271433 Bkm Ministere des Ressources naturelles et de la Faune du Quebec (MRNF)  long Arquivo ndo encontrado
' 2013/06/03 09:28:50 201304121433 Gkm  Ministers des Ressources naturelles et de la Faune du Quebec (MRNF)  mont Importada
Combinagdo de estagdes-base
v 2013/06/03 09:28:52 mant
Geragdo de linhas-base
v 2013/06/03 09:28:53 Nada a fazer
Geragdo de trajetdrias
' 2013/06/03 09:28:53 1 trajetérials) geradale)

Combinagdo (2 arquivos)

Mensagem de pre-processamento
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Passo: Os passos sdo de cor azul, e representam uma ou mais operagées. Os possiveis passos
séo:

Procura de orbitas transmitidas
Procura de estacoes-base
Procura de orbitas precisas
Combinacéao de estacdes-base
Geracao de PPP

Geracao de Linhas-base
Geracao de trajetodrias

Icone: Estado final de uma operagao

O O O O O O o

o ¥ :Successo
o € :Aviso
o X} Erro
Data/Hora: Data e hora da operagéo.
Item: Nome de Moével, Semi-cinematico ou Estatico. Vazio se nao for aplicavel.
Distancia: Distancia entre a base e o item. Vazio se néo for aplicavel.
Provedor: Nome do Provedor. Vazio se ndo for aplicavel.
Estacao: Nome da estagdo de base. Vazio se néo for aplicavel.
Estado: Estado final de uma operacao
Fechar: para fechar a Mensagem de pre-processamento.

3.6 Salvar o projeto

IMPORTANTE: Os usuéarios dos softwares OnPOZ EZTag CE™, OnPOZ EZField™, OnPOZ GNSS
i Driver para ArcPad, Carlson SurvCE™, Geo-Plus VisionTerrain, NavCom ou MicroSurvey, devem salvar

Assim que o processamento do seu projeto estiver acabado, vocé podera salvar-lo. Salvar o projeto tera
os efeitos seguinte:

Salvar as modificagdes de arquivos contendo inicialmente posi¢cdes em tempo-real gravadas no
campo:

o Atualizagio dos arquivos POS para todos os méveis ou semi-cinematicos;
o Atualizagdo dos arquivos TAG para OnPOZ EZTag CE™ e OnPOZ EZField™;
o Atualizagéo dos arquivos Shapefiles para os arquivos GNSSP;
o Atualizacio de todos os aplicativos de campo compativeis:
= Arquivos RW5 para Carlson SurvCE™
= Arquivos MDB para Geo-Plus VisionTerrain

= Arquivos RAW para MicroSurvey FieldGenius™, MicroSurvey Seismic
Surveyor™ MapScenes Evidence Recorder™ ou NavCom FieldGenius™

A gravagéao de todos os arquivos relativos ao projeto em uma mesma pasta especifica, definida
pelo usuario;

A atualizagdo de todas as bases de dados e arquivos de resultados requeridos pelo projeto.
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Um projeto sera salvo no lugar especificado pelo usuéario. Se deseja mover o seu projeto para outro lugar,
e acessar o seu conteudo mais tarde, deveria criar um arquivo logo depois a criagao do projeto. O jeito de
arquivar um projeto sera explicado na segao seguinte.

» Salvar um projeto

a. Desde o menu geral, selecione Arquivo > Salvar ou clique em @ na barra de ferramentas
Principal. Ao salvar o projeto pela primeira vez, a caixa de didlogo Salvar como serd exibida:

Salvar Como - LW ¥ Jg
Sahvarem: | ), GNSS | « @y B

Norme . Data de modificag... Ti
[ 1L Estatico 11/15/20111208 .. P '

L. Cenematico 11/15/201112:09 ... P:

| ppP 1/7/2011136PM  Pe
il 1 b
Howra: [2011111550r
Tipa: JPust-Pmcusut Projeto (" spr) _ﬂ Cancelar I

A

Salvar um projeto

b. Selecione o diretério aonde quiser salvar o projeto (uma pasta seré proposta pelo software).

c. Digite um novo nome para o arquivo geral do projeto, na caixa Nome do arquivo (um nome de
projeto sera proposto pelo software). Um arquivo de tipo spr sera assim criado.

d. Clique em Salvar. Uma barra de progresso é exibida, detalhando o progresso.

Pds-Processamento GNSS

Salvando oz arquivos do bance de dados.

-

Salvar um projeto — Barra de progresso

e. A partir d’aqui, pode continuar o seu trabalho no software ou fechar-lo se estiver acabado.

° ) ) : A
** Se deseja prosseguir com o seu trabalho no software, e pés-processar novamente os seus dados usando outros parametros do
processamento, devera salvar o projeto de novo, para aplicar as mudangas nos arquivos externos. Nesta situagéo, ndo precisara de um
novo nome de projeto. Basta simplesemente selecionar Arquivo > Salvar para salvar o projeto atual com o0 mesmo nome.

** Assim que estiver salvo, pode abrir um SPR direitamente desde o navegador Explorer da Windows ao clicar duas vezes nele. Isto abrira
imediatamente o software, assim como o projeto.

%* Eimportante deixar todos os arquivos relacionados ao banco de dados de um arquivo num mesmo diretério. Os arquivos de um banco de
dados s&o salvos no mesmo lugar que o arquivo do projeto.
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3.7 Exportar

Depois do pés-processamento, vocé podera exportar marcos, linhas-base, trajetérias, resultados PPP e
feigbes.
Olhe no capitulo Exportar para obter mais detalhes.

3.8 Copiar um projeto

Assim que estiver acabado com o processamento do seu projeto, e depois de ter exportado os
resultados, chega o momento de copiar o projeto. Ao salvar o seu projeto como copia, todos os dados
relacionados ao projeto (observagdes ex., arquivos de banco de dados do projeto) sdo conservados em
uma copia com a extensao spr.zip. O propdsito de uma copia é de poder mover um projeto para qualquer
lugar sem ter que gerenciar os diretérios contendo os dados do projeto. A cépia do projeto pode ser
aberta e usada em um folder diferente do lugar inicial do projeto (ou até em outro computador).

As copias sdo criadas e abertas através do menu Arquivo.

3.8.1  Criar uma copia

Antés de criar uma copia, precisa salvar o projeto numa pasta de projeto. Olhe na secao Fluxo de
trabalho do processamento GNSS — Salvar o Projeto para obter informagdes sobre o jeito de salvar o
seu projeto. Se ndo estiver nenhuma cépia de projeto existente antes da tentativa de criagcdo de uma
cépia, a caixa de mensagem seguinte sera exibida:

Fai = ™y
Pés-Proceszamento GNSS u

. Incapaz de copiar um projeto sem um nome. Salve-o e tente
.f_ié; novamente.

Erro — Incapaz de copiar o projeto

o Criar uma cépia

a. Desde o menu principal, selecione Arquivo > Copiar o projeto... ou clique em q na barra de
ferramentas Principal. A caixa de didlogo Selecione um nome para a copia sera exibida.

s T ™
Selecmy_ium:mp.faidpu_- - & a ﬂ
Savarem: | L GNSS ~| « @ B
Mome . Data de modificag.., Ti
. Cenematico 11/15/201112:09... Pz
|, Estatico 11/15/201112:13 ... P
L. PPP 11/7/2011 1:36 PM P

4 m

Nome: {11301EZC spr.zip

Tio: |Capia "sprzip) ~l

iy
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Selecione um nome para a copia

b. Selecione o diretério em qual quiser salvar a cpia do seu projeto.

c. Digite um novo nome para o arquivo de cépia na caixa nome do arquivo, ou aceite 0 nome
escrito por defeito.

d. Clique em Salvar. A janela de progresso Copiando... sera exibida, detalhando o progresso.

o

Salvando o projeto principal

Ii 14%

Criar uma co6pia — Barra de progresso

%* Durante o processo de cpia, o projeto atual é automaticamente salvo antes de salvar a copia.

e. Assim que estiver acabado o processamento de c6pia, o projeto atual sera fechado. O arquivo da
copia sera disponivel no diretério precedentemente escolhido.

A copia contém todos os dados e arquivos relacionados ao projeto, inclusive:
» Arquivos de banco de dados do projeto;

» Arquivos de entrada de dados coletados no campo, e requeridos para o pos-processamento,
assim como os arquivos de dados de observagdes e érbitas;

» Arquivos de resultados, caso estiver;
» Todos os outros arquivos requeridos pelo projeto.

%* 0O arquivo vai conter somente os arquivos requeridos para o propdsito de Pés-processamento. Os arquivos extras coletados pelo coletor
GNSS NAO seréo incluidos.

O arquivo da copia interna usa o formato padrao ZIP. Todos os arquivos de projeto sdo conservados na
raiz do arquivo ZIP. Todos os arquivos de entrada de dados s&o conservados em uma estrutura-arvore
temporaria, dentro do arquivo da cépia, para segurar a conservagao de arquivos com 0 mesmo nome
mas em diferentes lugares de diretorios, e assim evitar todo caso de sobreposi¢éo de arquivos. Todos os
arquivos de dados pertencendo a um diret6rio em particular serdo conservados num mesmo diretério.
Arquivos de dados de observagdes e Orbitas adicionados durante o download automético da base séo
guardados junto com o projeto, na raiz do arquivo ZIP.

‘ . z . . . . ra . Yol
** O arquivo ZIP é criptografado com uma palavra-chave, para segurar a integridade dos dados. Portanto, precisara abrir a copia com o
software para restabelecer os arquivos do seu projeto.

3.8.2  Abrir uma Copia

E possivel recuperar uma cépia do projeto ao abrir a copia. Uma vez que a copia estiver aberta, vocé
pode accessar o projeto e modificar-lo, e por exemplo adicionar novos arquivos, re-calcular dados..
Também pode gravar a cépia novamente quando estiver acabado.

« Para abrir uma copia

a. Desde o menu geral, selecione Arquivo > Abrir Cépia do Projeto... ou clique em % na barra
de ferramentas Principal. A caixa de didlogo Selecionar a copia para abrir sera exibida.
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Selecionar a copia para ahnr - ‘ !_l ﬁ
Bxaminar: | L, GNSS ] « £ B
Mome 2 Data de modificag.. Ti
| Cenematico 11/15/201112:08 ...  P:
| Estatico 1115/2011 1213 ... P:
& FFP 11/7/20111:36 PM P:
|ED11301EZC sprzip 11/15/20111217 .. Fi

L

[11301EZC sprazip

|Capia {"sprzip)

™ Abrir como somente lsitura

Selecione a copia para abrir

b. Selecione o diretério em qual a copia do seu projeto esta localizada. Depois, selecione o nome da
copia. Ele sera exibido na caixa Nome do arquivo. Clique em Abrir.

c. Ajanela Procurar Pasta sera exibida, pedindo para qual diretério desejaria extrair a copia.
Selecione uma pasta e clique em OK.

Onde deseja extrair a copia?

Ci\ENSs

4 ﬁ Disco Local (C:)
[ | 2011-02-15
» .. Docsafe
i |l DRIVERS
4| ass|

1. Cenematico
|| Estatico

L. PRR
p 4 Intel
1 Keheck

Abrir uma Coépia — Procurar Pasta

d. Ajanela de progresso Abrindo copia de projeto sera exibida, detalhando o progresso.
Abrindo copia de projeto, "

Dezcompactanda capia.

Abrir uma Cépia — Barra de progresso

X/
** Caso outro projeto for aberto no software, este projeto sera fechado antes de extrair a copia. O software exibira uma mensagem para
solicitar que salve o projeto se for modificado desde a Gltima gravagao.
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e. Assim que acabar a extragéo, o projeto sera exibido no software.
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Capitulo 4

4 Processar 0s parametros

Neste software, prosseguimos a minimizar os parametros do processamento, para facilitar o seu uso. Os
parametros do processamento do software ajudem obter os melhores resultados possiveis a partir dos
seus dados GNSS brutos (cédigo, portadora e dados doppler). Estes parametros incluem angulos de
mascara, cortes DOP, intervalos de dados, etc. Ao instalar o software pela primeira vez, o software
escolha sempre valores padrao para todos os parametros do processamento.

** Ao modificar os parametros do processamento de um projeto, eles séo salvos junto com o projeto, e ficam os mesmos até a proxima
modificagdo.

% il A “ = H-Af A A4
**  Para definir os parametros do processamento como “padréo” (a ser usado a cada vez que inicia o sofware), vocé tem que definir-los
quando nenhum projeto estiver aberto. Neste caso, os parametros do processamento sao definidos como padrdes globais.

4.1 Modo de Processamento

4.1.1  Definir um modo de processamento no projeto atual

O software suporta dois modos de processamento, o de Posicionamento Diferencial e o de
Posicionamento de Ponto Preciso (PPP). Selecione primeiro o modo de processamento desejado. Nao
é possivel combinar ambos modos de processamentos dentro de um mesmo projeto, precisa escolher um
ou o outro. O modo padrédo é o de Posicionamento Diferencial.

a. Desde o menu Editar, abre o Modo de Processamento, e selecione o novo modo de
processamento.

b. O Modo de Processamento ativado € indicado por uma marca de selegao na esquerda do item.
Arquivo | Editar | Visualizar Andlises Ferramentas Janela Observagées  Ajuda

- A 9% | & RT

Mavel...

Linha-Base...
Trajetoria...
PPP...

Modo de Processamento b | % Posicionamento Diferencial

B T —— Posicionamento de Ponto Preciso (PPP)

Satélites Rejeitados...
Gedide..,

Antena...

Definir o Modo de Processamento num projeto atual
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4.1.2 Definir o Modo de Processamento padréao

a. Feche todo projeto ativo, usando Arquivo > Fechar.

b. Desde o menu Editar Padrao, abre o Modo de Processamento e selecione o novo Modo de
Processamento padréo.

c. O modo de processamento padrédo € indicado por uma marca de selegao na esquerda do item.

Editar Padrac

Modo de Processamento 4

v Posicionamento Diferencial

Posicionamento de Ponto Preciso (PPP)

Pardmetros de processamento..,

Gedide...

Antena...

Definir o Modo de Processamento padrédo

4.2 Parametros do Processamento

Todos os parametros do processamento sio editados desde a caixa de didlogo Parametros do
Processamento. Esta caixa de didlogo pode ser exibida ao executar os passos seguinte:

» Selecione Editar > Parametros do Processamento desde o menu principal;

A
¢ Clique em “I¥ na barra de ferramentas Principal.

4.2.1  Definir os Parametros do Processamento do projeto atual

Pardrnetros de processamento
— Pardmetros do processamento diferencial
— Pardmetroz de solugdo — Parametroz de corte
Constelagiies Angulo de méscara < |10 -~
¥ GFS [G] )
" Mumn. satélites < |4 'I
[ Galileo (E] IF'DDF' ;I > |‘|[|
[~ EeiDou[C)

— Parémetros de pre-processamento

Configure o intervalo de processamento minimao para 1 [~ Procurar por drbitas transmitidas
zegundo [quando aplicavel) :
. . ¥ Procurar por estagties de baze
W Ativar deteccio de movimentos B 5 -

L. [ Procurar por drbitas precisas
r lgnorar pontos em trajetdrias

W Fixar ambiguidade de faze da(s) portadorals)

Fara dados de frequéncia dupla, aplicar I_ ke
W conegties ionosfénicas para distdncias maiores a

que

r Para dados de frequéncia dupla, utilize apenas dados de
frequéncia L1

(1] 4 I Cancelar FPadrdo do usudrio

Parametros do Processamento para o Posicionamento Diferencial

* Parametros de solucao:
o Constelacdes: A selecao de mais de uma constelagao dar-lhe stélites extra, o que significa
geralmente que atingiu uma melhor posigao de precisdo. Esta opcao nao tem efeito quando
nenhum dado desta constelagéo foi coletado.
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= GPS (G): os GPS (G) sado sempre processados.

= GLONASS (R): Quando marcado, dados GLONASS serao processados.
= G@Galileo (E): Quando marcado, dados Galileo seréo processados.

= BeiDou (C): Quando marcado, dados BeiDou serao processados.

Configure o intervalo de processamento minimo para 1 segundo (quando aplicavel):
Esta opcao é aplicavel apenas a um pequeno intervalo de dados como 0,01, 0,02, 0,04, 0,05,
0,1, 0,2, 0,25 e 0,5 segundo. Quando selecionado, a trajetéria resultante sera gerado em um
intervalo de 1 segundo. Esta acelerar o processo um pouco e evitar a geragao de um arquivo
trajetoria grande.

Ativar a detec¢@o de movimento: Para detectar automaticamente se o local observado
estiver estatico ou em movimento. Esta op¢ao pode ser ativada, caso quiser coletar dados
estaticos ou de para/arranca. Todavia, sera necessario desmarcar esta opgao ao observar
objetos em movimento lento (medida das mares).

Ignorar pontos em trajetérias: Processar trajetérias sem usar nenhum dos marcos ou
pontos presentes no arquivo do movel. Isto é tipicamente usado para a resolugéo de
problemas. Por exemplo, pode ter configurado um marco de observagéo ao estiver movendo.
Tal situacdo pode corromper as suas posi¢des pds-processadas. Ao escolher esta opgao,
serd possivel identificar este tipo de problema.

Fixar ambiguidade de fase da(s) portadora(s): Permite o langcamento do algoritmo de
conserto das ambiguidades do software (para as aplicages de levantamento). Num
ambiente dificil (sob clpula), deveria desmarcar esta opgao (caso contrario, poderia gerar
erros de conserto, de vez em quando). Entao, no processamento tipico de dados GIS (sob-
metro / sob-pé), esta opgao deveria ser desmarcada.

Para dados de dupla frequéncia, aplicar rectificac6es ionosféricas para distancias
maior que: Esta opcdo aplica-se apenas aos receptores GNSS L1/L2. Quando ativada, esta
opcao vai aplicando rectificagbes ionosféricas, se a distancia separando a posicao conhecida
(estacao-base) da posicao desconhecida é maior do que o valor especificado previamente.
Dali, o software vai calcular uma solu¢do L3 (Combinagéo ionosférica livre).

Para dados de frequéncia dupla, utilize apenas dados de frequéncia L1: Esta opgao
aplica-se apenas aos receptores GNSS L1/L2. Quando ativada, o pés-processamento ignorar
as observagoes da frequéncia L2.

» Parametros de corte:

o

Angulo de mascara: Especifique o angulo de mascara minimo a ser usado. Com um angulo
baixo, o software pode usar um numero maior de satélites, mas no mesmo tempo, isto
aumenta o potencial de dados ruins presentes no processamento (efeitos multicaminhos). As
observagbes baixas sdo geralmente mais ruidosas. Um angulo de mascara apropriado
deveria medir entre 10 e 15 graus.

Num. satélites: Se, para uma época especifica, 0 nimero de satélites usados para calcular
a posicao estiver menor do que o valor especificado, entdo a época sera rejeitada.

Corte de geometria: Primeiro, selecione o tipo de corte geométrico (DOP). Depois, entre o
seu valor maximo. Se, para uma época especifica, o DOP selecionado for maior do que o
valor especificado, a época sera rejeitada. Os tipos de geometria suportadas pelo software
séo:

= PDOP: Diluicao de Posigéo da Precisdo. Use uma precisao horizontal e vertical;
= GDOP: Diluicao Geral da Precisao. Use um tempo de precisdo horizontal e vertical;
= HDOP: Diluigao Horizontal da Precisdo. Use somente uma precisao horizontal.

 Parametros de Pre-Processamento:
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Procurar por 6rbitas transmitidas: Baixe e adicione as érbitas radio-transmitidas no seu
projeto. Estes s@o as érbitas diarias, incluindo todos os satélites dos todos os
constelacdes, que podem ser usados com qualquer projeto. Orbitas radio-transmitidas
geralmente vem com os seus dados, e os das estagdes-base. Na maioria dos casos, nao
precisara dessas 6érbitas extra. Favor anotar que estas érbitas radio-transmitidas
precisam de pelo menos um dia inteiro para ficar disponiveis.

Procurar por estacGes de base: Baixe e adicione estagbes-base desde os provedores
definidos em Ferramentas > Estac6es-base > Gerenciador de provedores. E preciso
manter pelo menos um provedor de base ativo para o funcionamento desta opgao.

Procurar por orbitas precisas: Baixe e adicione orbitas precisas desde os provedores
definidos em Ferramentas > Opg¢oes... > Orbitas. Favor anotar que as érbitas precisas
precisam de um dia inteiro para ficar acessiveis, tomando conta que a melhor qualidade
(6rbitas finais) sera obtida somente depois de duas semanas apos a coleta de dados.

Padrao do Usuario: Reinicialize todos os valores padréo.

Ao selecionar o modo PPP, a caixa de dialogo dos Parametros do Processamento sera ligeiramente
diferente. Isto é simplesmente um subconjunto de um dos itens descritos acima.

Pardmetros de processamento it

— Pardmetros de processamento PPP

— Parametroz de solugdo — Pardmetrog de cote————————————————————
Constelagte: Angulo de mascara < [15 -
¥ GPS (G)
Num. satélites < -
¥ GLONASS (R [4 E
[T Galleo (E) IPDDP ;I b |1D
[T BeiDou[C)

— Pardmetros de pre-processamento

Configure o intervalo de processamento minimo para 1
zegqunda [quando aplicawvel)

¥ Ativar detecs o de movimentos I Procurat por drbitas precisas

I Procurar por érbitas transmitidas

[~ lgnorar pontos na PPP [kinematic]

0K I Cancelar Padrio do usuario

Parametros do Processamento para o PPP

4.2.2 Configurar valores padrées dos Parametros do Processamento
Os Parametros do Processamento padrdo sdo usados somente para um novo projeto. Ao abrir um
projeto existente, este projeto fica com os seus paradmetros originais.

A configuracédo dos Parametros do Processamento padrio é quasi idéntica a dos Parametros do
Processamento no projeto corrente.

oo op

Feche todo projeto ativo usando Arquivo > Fechar.

Desde o menu Editar Padrao, selecione Parametros do Processamento...
Modifique os parametros que deseja trocar.

Clique em OK.
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Y

Configure o intervalo de processamento minimo para 1

segundo [quando aplicvel]
V¥ Ativar detecodo de movimentos
[~ Ignorar pontos em hrajetérias
V¥ Fixar ambiguidade de faze da(s] portadorals)

¥ Para dados de frequéncia dupla, aplicar
conegiies ionosféricas para distinciaz maiores

que

|2g krm

— Parametros de pre-processamento

[ Procurar por érbitas transmitidas (o]
¥ Procurar por estagies de base

[ Procurar por drbitas precisas

e I =
— Pardmetroz do processamento diferencial
— Parametros de zolugao — Parametros de corte
Constelagte Engulo de mascara < 10 -
¥ GF5 (G .
Murmn. satélites < |4 vl
v GLOMASS (R
[~ Gallen [E) |pDDp ~| > o
[~ BeiDoulC)

[ ok ]

Cancelar

Padrd de fbrica

Parametros do Processamento padrdo para o Posicionamento Diferencial

O botdo Padrao de fabrica vai reinicializando todos os parametros com os padrdes de fabrica. Sdo as
configuragdes recomendadas para projetos gerais.

Para configurar os Parametros do Processamento de PPP, use os mesmos procedimentos.

4.3 Satélite rejeitado

Esta opgao permite rejeitar um ou varios satélites do processamento. Os satélites podem ser totalmente
rejeitados, ou somente por um periodo de tempo especificado.

A caixa de didlogo dos Satélites rejeitados ¢é diponivel desde o menu Editar > Satélites rejeitados...

* Rejeitar um satélite
a. Clique em Ad. Se for o primeiro satélite a ser adicionado na lista, as caixas de dialogo da Lista

b.

C.

* Os satélites GPS comegam com um “G”.
* Os satélites GLONASS comegam com um “R”.
* Os satélites Galileo comegam com um “E”.
» Os satélites BeiDou comegcam com um “C”.

Selecione um dos botdes de opcao seguinte:

de PRNs rejeitados, e da Configuracao de rejecdao de PRN serao ativadas. Um novo relatoério
serd mostrado na Lista dos PRNs rejeitados. Se estiver outros satélites existente na lista, a
gravagao atual sera copiada.

Selecione o nimero PRN de satélite que deseja rejeitar do processamento, desde a lista

suspensa no lado direito da caixa de dialogo. A gravagéo na lista sera atualizada com as novas
informacoes.

» Sempre: Com essa opcao, o satélite selecionado sera rejeitado em todos os célculos.

* Interv. de Tempo: Escolhe esta opcao caso deseja rejeitar uma parte de um arco orbital
do processamento. Ao selecionar a opgao, as caixas por baixo do botdo da opgéo sao
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ativadas, permitindo assim de escolher as data e hora de inicio e fim do periodo

rejeitado.
d. Clique em OK para salvar as informagdes e fechar a caixa de didlogo.
' —— = o B
sotives oo —
Lizta de Satelites Rejeitados —Ajuste de Rejeigao de Sat—
’7 I |c:|a| Hora final I m =

' Sempre
 Intery. de Tempo b

Adicionar | Remaover |
0] I Cancelar |

L — — =

Satélites rejeitados

* Remover um satélite rejeitado
a. Selecione o satélite rejeitado que deseja deletar (desde a Lista de PRNs rejeitados). A gravacao
sera sublinhada.
b. Clique em Remover. O satélite serd removido da lista.
c. Clique em OK para salvar as informagdes e fechar a caixa de didlogo.
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Capitulo 5

5 Modelos de Antena

Os modelos de antena podem ser definidos e selecionados no Editor de Modelos de Antenas, acessivel
a partir do menu principal na op¢ao Editar > Antena...

' ™
Editor de Maodelos de Antenas u
 Modelos de Antena
todelo Raio Offset marca de Offset L1 Offset L2
[m] medida (m) [m) [m)

<MNenhumn: 0.000 0.000 0.0000 0.0000
0000  0.000 0.0843 0.0932

Maovo... | Impartar. .. I Editar... Femaower

— Modelos de antena predefinidos [arquiso PCY)
* Modeloz NG5S

7 Usuério I J

QK Cancelar | Ajuda |

Editor de Modelos de Antenas

Geralmente, o uso de receptores de levantamento no processamento de observagdes exige o uso de
véarios modelos de antenas. Ao selecionar o modelo de antena apropriado, sera possivel reduzir a
inclinagao de altura da antena (medida no campo), junto com a altura vertical, tomando conta das
decalagens (offsets) verticais do centro de fase da antena. O modelo de antena utilizado pode ser
determinante para o usuario buscando uma precisao centimétrica, ao usar diferentes modelos de antenas
na base e no receptor de levantamento. Nesta caixa de didlogo, sera possivel definir, importar, editar e
deletar modelos de antenas.

Um modelo de antena é definido por seu nome, um raio, uma decalagem para a marca de medida, e uma
decalagem vertical para as frequéncias L1 e L2. Se a antena for de frequéncia Unica, o seu offset vertical
para L2 seré de zero. O raio é calculado desde o centro até as margens da antena, na marca de medida
(quando medir a altura da antena). A decalagem vertical da fase portadora (offset) é a distancia desde o
Ponto de Referéncia da Antena (ARP) para o centro de fase da antena. A préxima secao apresenta
varios pontos de referéncia de medida, e métodos para medir a altura da antena (Modelos de Antena —
Medir as Alturas de Antena).

EZSurv® Manual do Usuéario 48



/I Pés-Processamento GNSS

Vic Ual U0 UsudllU

Marca de
medida

Parametros de decalagem vertical, de raio de antena, e de centro da fase de uma antena GNSS

Os modelos podem ser definidos pelo usuério ao clicar em Novo.... Podem também ser importados a
partir de uma lista predefinida, ao clicar em Importar.... A lista dos NGS ¢ a lista oficial dos modelos de
antenas calibrados pelo U.S. National Geodetic Survey (NGS = Levantamento Geodésico Nacional)
(https://www.ngs.noaa.gov/ANTCAL/). Usamos os valores de calibragao absoluta; a proxima sec¢ao dara-
Ihe informagdes sobre a diferenca entre a calibragdo absoluta e realtiva das antenas (Modelos de
Antena — Medir as Alturas de Antena). A lista dos NGS é fornecida com o software, e atualizada no
seu computador através de Atualizacoes automaticas (secdo Opcoes — Atualizacoes).

Também pode carregar a sua prépria lista predefinida de modelos de antena. Os modelos de antena
neste arquivo devem ser no formato NGS.

‘ B . z ~ 4t . .

** Ao baixar arquivos RINEX através do provedor da estagéo-base, e usando o download automatico, o modelo de antena indicado no
arquivo cabegalho da estagdo-base pode ser automaticamente carregado, além da altura de antena da estagao-base. Sera carregado se
este modelo de antena corresponder exatamente ao nome de um dos modelos existente no arquivo NGS de modelos predefinidos de
antena.

Caso quiser criar 0 seu proprio modelo em vez de usar um predefinido, favor refere-se as especificagdes
técnicas fornecidas pelo fabricante da antena, para conhecer os valores de raio e offsets verticais de
centro de fase. Estas especificagdes podem variar com o modelo de antena, uma revisao de ferragem, ou
o uso de Choke Ring, ou outro aparelho. Para obter mais informagdes sobre a calibragdo de antenas
GNSS, olhe no site da U.S. National Geodetic Survey (NGS) (https://www.ngs.noaa.gov/ANTCAL/).

3 . . = R .

** O modelo de antena sublinhado na Editor de Modelos de Antenas corresponde ao padréo. Isto significa que este modelo sera
associado com cada arquivo de observagéo a ser importado no projeto, a menos que tenha escolhido outro modelo associado com um
arquivo em particular. Para trocar o modelo padréo, selecione um outro modelo na lista do Editor de Modelos de Antena, e clique em
OK.

W . AL . . o ; . .
** Existem trés jeitos de associar um modelo de antena diferente do modelo padrdo com um arquivo de observago especifico:

1) através da janela Editor de Marco, na secdo Occupacao (ver secdo Editar — Marco);
2) através da janela Editor de Movel (ver segdo Editar — Movel);
3) ao baixar um arquivo de estagdo-base RINEX, através do download automatico.
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5.1 Editor de Modelos de Antena

5.1.1  Novo modelo de antena

Em no Editor de Modelos de Antena e clique em Novo.... A caixa de didlogo Novo Modelo de Antena

serd exibida.

[ Novo Modelo de Antena ﬂ1
Maodelo ||
Raio ID m
Offzet marca de medida ID i
Difset L1 |o i
Offset L2 i m

’TI Cancelar
h J

Novo Modelo de Antena

* Modelo: Nome do seu novo modelo de antena.

* Raio: Raio do modelo de antena. Se quiser medir alturas verticais no campo sem precisar
modificar a altura de inclinagao, digite 0.

» Offset marca de medida: Se a marca de medida estiver distinta do seu Ponto de Referéncia da
Antena (ARP), é preciso digitar o Offset marca de medida. Caso a sua marca de medida j& for
no ARP, digite 0.

« Offset L1/L2: Estes valores deveriam ser o offset vertical entre o centro de fase da antena e o
ARP para cada frequéncia. Se a antena for de frequéncia Unica em vez de dupla, digite 0 para o
Offset L2.

Cliqgue em OK. Vocé esta de volta para a caixa do Editor de Modelos de Antena. Seu novo modelo de
antena aparece na lista de Modelos de Antena, sublinhado por ser o novo modelo padrao.
5.1.2 Importar um modelo predefinido desde uma lista

a. Desde o Editor de Modelos de Antena, clique em Importar.... A caixa de dialogo Importar
Modelo de Antena sera exibida, com modelos de antena calibrados conforme o NGS (valores
absolutos).
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b.
c.

O/
A X4

I =l
Importar Modelo de Antena’ 8 u
— Modelos de Antena predefinidos

Modelo Diescrigia Offzet L1 [m]  Offzet L2 (]
AERATIETS 29 THCFE-000-RG-25-MM-R, TMC RF CONK TO M 0.0a1% 0.0558 -
AERATIETR 32 GPS L1/L2, GLOKW G1/G2, L-BAMD, RFC-:M 00316 noz4s
AERATI1ETE 382 THCF-000-RG-33-NM, RF connector-»Narth 0.0489 oose?r ||
AERATIETR 39 rd-THCFE-000-RG-26-.L1 GPSAGLOM, RFC-:N 0.0602 -0.0073
AERAT1ETS 80 THCF-000-RG-43-MHM, top of label->Moarth 0.0086 0.0355
AERATIETR 81 AT1E7R-B1W - THCF-000-RG-35-HM. amow->N 0.0323 00215

AERAT 2775 150 L1/2 0.0545 00612

SERE H Sigradnt 5 98

AERAT 2775 159[SPKE] Aeradnt & 10930

AERAT 2775 160 L1/L2 00223

AERAT 2775 270 L2 0.0531 -

—Modelos de antenan predefinidos [Srquivo PCY)
' Modeloz NG5S
7 Usudrio I

L

Cancelar |

o |

|

Importar Modelo de Antena

Selecione o modelo de antena que deseja importar desde a lista. Clique em OK.

Uma janela Importar Modelo de Antena ¢ exibida, mostrando o nome do modelo selecionado,
um espaco em branco para o Raio e o Offset marca de medida, assim como para os Offset L1
e L2. Para identificar o nome de modelo importado (desde seus modelos personalizados), um "*"
serd entdo adiado ao nome selecionado. O Raio e o Offset marca de medida devem ser
editados. Ao medir as alturas verticalmente no campo, € se o ponto de medida for no ARP, digite
0 para estes dois parametros. Os valores importados dos Offset L1 e L2 ndo podem ser editados.

Os Offset L1 e L2 dos modelos predefinidos da NGS's se referem todos ao Ponto de Referéncia da Antena (ARP), ou seja a parte inferior
da antena. Se quiser usar um desses modelos predefinidos, mas medindo a altura da antena num ponto que nao seja o ARP, Veja na
secao Modelos de Antena — Medir Alturas de Antena para saber como definir o seu modelo de antena.

o
Importar Modelo de Antena

Madelo

Raio I

Dffzet marca de medida I

Difset L1 |oos43

Offset L2 |nogzz

o]

Importar Modelo de Antena — Editar

Cancelar

Clique em OK. Vocé esta de volta para o Editor de Modelos de Antena, e 0 nome do seu novo
modelo de antena aparece na lista dos Modelos de Antena, sublinhado por ser o novo modelo

Usar outra lista de arquivos de modelos de antena predefinidos

Desde o Editor de Modelos de Antena, clique em Importar.... A caixa de didlogo Importar

Selecione o Usuario na secao Modelos Predefinidos de Antena.

d.
padréo.
51.3
a.
Modelo de Antena sera exibida.
c.
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Clique em OK.

O arquivo selecionado deve ser compativel com o formato da U.S. National Geodetic Survey (NGS).

5.1.4 Remover um modelo de antena

a.

b.
c.
d

/7
0‘0

5.1.5

a.
b.

5.2

Selecione o modelo de antena que deseja deletar da lista dos Modelos de Antena.
Clique em Remover.

Uma caixa de mensagem pedindo confirmacao sera exibida.

Clique em Sim. O modelo foi removido da lista.

Nao pode deletar o modelo prefefinido <Nenhums da lista.

Editar um modelo de antena

Selecione o0 modelo de antena a ser editado na lista Modelos de Antena.

Clique em Editar. A caixa de didlogo Editar Modelo de Antena sera exibida. Trata-se da mesma
caixa de dialogo do que a do Novo Modelo de Antena.

Se o0 modelo foi inicialmente criado usando Novo..., todos os campos podem ser editados. Por
tanto, caso o modelo for importado desde a lista predefinida, somente o nome do Modelo, o seu
Raio e o Offset marca de medida poderao ser editados.

Editar o modelo de antena.

Clique em OK para salvar as alteragbes. Vocé esta de volta para o Editor de Modelos de
Antena. As alteragdes sdo aplicadas, o seu modelo de antena é sublinhado na lista dos Modelos
de Antena, e agora é o modelo padrao.

Medindo Alturas de Antena

Esta seg¢ao descreve o jeito de medir as alturas de antena, e definir os modelos de antena associados a
diferentes situacdes de campo, para poder corrigir adequadamente a altura de antena durante o
processamento.

De qualquer jeito, se a antena for somente de frequéncia Unica (L1), digite 0 para o Offset L2.

5.2.1

Medida da Altura Vertical no Ponto de Referéncia da Antena (ARP)

Este método é usado quando a antena é fixada numa estrutura permanente, assim como um pilar, ou em
cima de um poste de levantamento. O ARP ¢ a parte inferior da antena (instalagéo tipica de antena numa
Estagao-base permanente).

Centrodefase L2 _ _ _ _ _ _ _ o~ o N e
Centro de fase L1 ————-— S

Ponto de Referéncia ===---~- e ——— .
da Antena (ARP)

Altura da
antena, medida
no campo

A

Medida da altura vertical no Ponto de Referéncia da Antena (ARP)
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Existem dois métodos para definir o seu modelo:

* Novo: Digite os Offset L1 e L2 com respeito a parte inferior da antena. Use os valores
fornecidos pelo fabricante da sua antena. Coloque o Raio e o Offset marca de medida no 0.

» Importar: Importa 0 modelo direitamente da lista de NGS. Coloque o Raio e o Offset marca
de medida no 0.

0 . = - . I . =
%* Isto é um caso regular com Provedores de Estacao-base. Refere-se 4 ficha de informag&o incluida com os dados de estagéo-base, ou ao
cabecalho do arquivo de observacao de estagdo-base RINEX, para obter mais informagdes sobre qual modelo de antena usar com o
arquivo de observagédo de estagao-base.

5.2.2 Medida da Altura da Inclinacdo na Marca de Medida

Este método é usado caso nao for possivel medir a altura verticalmente, & partir da parte inferior da
antena, por exemplo quando a antena estiver colocada num tripé de levantamento. Nas antenas de
levantamento acha-se uma marca de medida, em volta da circonferéncia da antena. A altura da antena
serd medida a partir desta marca. Ao definir um raio diferente de zero no seu modelo de antena, este
valor sera automaticamente usado para transformar a altura de inclinagdo em uma altura vertical.

Centro de fase L2
Centro de fase L1
Marca de medida

offset L1 | OffsetL2

Ponto de Referéncia
da Antena (ARP)

Altura de
antena, medida
no campo

Medida da altura inclinada na marca de medida

Existem dois métodos para definir o seu modelo:
» Novo...: Digite os Offsets L1 e L2, conforme a parte inferior da antena (ARP), e digite o Raio.
Use os valores fornecidos pelo fabricante da antena.

» Importar...: Pode usar o botédo Importar, para importar os valores Offset L1 e Offset L2, entao
digite o valor do Raio (utilizar os valores fornecidos pelo fabricante de sua antena).

. Se a marca de medida da antena estiver no ARP, digite o Offset marca de medida no 0

+ Se a marca de medida da antena néo estiver no ARP, é preciso digitar o offset apropriadado na
caixa de dados do Offset marca de medido. Se a marca de medida estiver acima do ARP, o
valor sera negativo, enquanto uma marca de medida abaixo do ARP significa um valor positivo.
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Centro de faselL2
Centro de fase L1
Marca de medida

Offset L2

Offset L1
Offset da marca de medida _I \ / l

Ponto de Referéncia da Antena (ARP)

Altura vertical da antena no ARP = Altura vertical medida + Offset da marca de medida
Marca de medida da antena ndo esta na marca ARP

5.2.3 Medida da altura direitamente no centro de fase L1

Este método esta usado quando as coordenadas de uma estagdo sdo calculadas no centro de fase da
antena. Isto pode acontecer no uso de certos Provedores de Estagdo-base, quando as coordenadas de
estacdo publicadas estdo no centro de fase da antena. A altura sera entao calculada no centro de fase
L1, salvo indicagédo contraria.

Centro de fase L2 = —-----
Centro de fase L1 —==----f--

Ponto de Referéncia da
Antena (ARP)

Altura vertical da antenna em
respeito ao centro de fase L1

A

Medida de altura direitamente no centro de fase L1 da antena

Existem dois métodos para definir o seu modelo:

* Novo...: Digite o valor de 0 para o Raio, digite o valor Offset L1 e, entdo digite o valor Offset L1
como um valor negativo para o Offset marca de medida. Assim, a altura da antena estard de volta
para a marca do ARP.

* Importar...: Importa 0 modelo direitamente da lista de NGS. Como explicado previamente, favor

digite o valor 0 para o Raio, entdo digite o Offset L1 como um valor negativo para o Offset marca de
medida. Assim, a altura da antena estara de volta para a marca do ARP.

5.3 Calibracdo Absoluta da Antena versus Relativa

Atualmente, existem dois tipos de modelos de calibragdo de antena: calibragdes relativa e absoluta. Para
0s usuarios procurando por uma precisao ao centimetro, € importante diferenciar as caracteristicas dos
dois tipos de calibragao.

A calibragao relativa foi o primeiro método de calibragdo desinvolvido: todos os offsets de centro de fase
da antena estavam calculados com respeito 4 um tipo especifico de antena, chamado de Dorne Margolin
AOAD/M_T.

A calibracdo absoluta foi adotada recentemente, por ser mais coerente com os aplicativos de
Posicionamento de Ponto Preciso (PPP). Assim, pode obter uma precisdo ao centimetro ou decimetro,
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sem o uso de uma estacédo-base. Também sera mais adaptado aos offsets de centro de fase absoluto da
antena do satélite, usados em PPP.

Para um certo modelo de antena, os offsets verticais de centro de fase absoluto podem variar de alguns
centimetros. Visto que a comunidade GNSS esta evoluindo a usar a calibragdo absoluta de antena, a lista
de modelos absolutos de antena NGS foi implantada no software, em vez dos modelos relativos.

De um ponto de vista pratico, as regras seguinte devem ser aplicadas na procura de uma precisio ao
centimetro, e com o uso de varios modelos de antena:

« Ao processar com uma estacao-base, assegure-se que os modelos de antena na base,
mével/estatico, sejam ambos modelos absolutos, ou entdo ambos relativos. Evite combinar

modelos de antena relativos e absolutos. Lembra-se que os modelos predefinidos do NGS sao de
tipo absoluto.

¢ Ao processar no modo de Posicionamento de Ponto Preciso (PPP)(sem estacao-base),
assegure-se que 0 modelo de antena no mével seja de tipo absoluto. O PPP usa modelos
absolutos para os valores de offset de centro de fase da antena satélite.
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Capitulo 6

6 Gedide

No posicionamento GNSS, as alturas séo calculadas com respeito & um elipsoide de referéncia. Se
quiser reduzir a altura do seu GNSS até o nivel médio do mar (altura ortométrica), deve aplicar as
corregdes de ondulagédo do gedide. Estas corre¢des sdo geralmente calculadas gragas as tabelas de
gedide fornecidas por agéncias do governo. O software suporta os modelos de geoide seguinte:

* Predefinido modelo do geodide;

¢ Arquivos de geodide do Usuario (um formato privado);

¢ Arquivos de gebide NRCan (Canada) (*.BYN);

h = Altura GPS calculada acima do elipséide
(altura elipsoidal)

H = Altura acima do gedide
(altura ortométrica ou MSL)

N = Ondulagao do gedide Topografia

h=H+N

Superficie do
gedide

Esferoide (elipsoide)

Relagéo entre o elipséide e o gedide

‘ . . 7 . ’ . . A .
** Se quiser selecionar um modelo de gedide outro do que aqueles disponiveis no software, deve comunicar com a agéncia do governo
apropriada, e depois com a OnPOZ. OnPOZ pode incorporar este novo modelo geoide na lista Predefinido ou vocé fornecer um arquivo
do gedide privado.

** Se vocé desativar Verificar automaticamente por atualizacées na inicializagdo (em Ferramentas > Opgoes... > Atualizagdes), sua
lista de modelos do gedide predefinidos pode néo ser até a data. Vocé pode atualizar a lista imediatamente usando o Verificar por
atualizacGes agora (em Ferramentas > Opgoes... > Atualizacoes).

6.1  Configurar o gedide no projeto atual
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Selecione Editar > Geoide... desde o menu principal. O Gerenciador de Gedide sera exibido. Ele
permite selecionar o gedide ativo presente no seu projeto e adicionar o modelo do gedide privado.

Gerenciador de gedide *
Projeto gedide
(") Nenhum
(C) Ondulagdo registrada manualmente pelo usuério para cada marco

(®) Usar um modelo gedide

Selecione o modelo do gedide:

B Munde ) Importar..
- [ Global
[ |, Africa Editar...
_ | NTl’ .
= Fnea Deletar

2. Canada

) México
G- |, Estados Unidos da América

4 ASiE
u

H

-
. Europe

[+ L Orceania

(]
()

Gedide selecionado

Nome CGG2N3
Agéncia / Autor  NRCan
Ano 203

oK || cancefar

Editar — Geotide

* Projeto geoide:
o Nenhum: Nenhum gedide selecionado. A altura ao nivel médio do mar néo sera disponivel.
Somente pode usar a altura do Elipsoéide.

o Ondulacao registrada manualmente pelo usuario para cada marco: O usuario requer que
todas as ondulagdes sejam configuradas manualmente. Cada marco tera uma ondulagao de
zero até o usuario editar-la manualmente. Isto ndo é recomendado. Fica bem mais facil usar
um gedide existente em vez.

o Usar um modelo geodide: O modelo selecionado sera usado para reduzir a altura do seu
elipséide, até a altura ao nivel médio do mar.

» Selecione o modelo do gedide: Esta secio esta disponivel quando Projeto geoide esta
definido para Usar um modelo gedide.

o Predefinido: Contém todos modelos do gedide predefinidos. Se o modelo do gedide
selecionado nao esteja instalado em seu computador, ele sera baixado em seu
computador apds o que vocé selecione-o e clique em OK.

= +":Indica o modelo predefinido ndo esta presente no seu computador..
= " Indica 0 modelo predefinido esta presente no seu computador.
o Usuario: Lista contendo todos modelos do geéide privados adicionados pelo usuario.
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o Obter mais: Exibir uma pagina com informagdes sobre modelo do gedide Predefinido ou
Usuario.

o Importar...: Adicionar um modelo do gedide privado. Consulte a secgao abaixo para mais
detalhes

o Editar...: Editar as informacgdes para o modelo do geoide selecionado na se¢do Usuario.
o Deletar: Remover o modelo do gedide selecionado na segao Usuario.
o Geoide selecionado: Informagdes sobre o modelo do geéide atualmente selecionado.
= Nome: O nome do modelo do gedide.
= Agéncia/ Autor: A agéncia ou o autor que produziu o modelo do geéide original.
= Ano: O ano em que o modelo do gedide foi produzido.

Vocé pode fechar o Gerenciador de gedide utilizando o botdao OK, o botdo Cancelar ou o | no
canto superior direito.

X/
** Alista dos modelos de gedide é global. Isto significa que ao adicionar um modelo privado, ele sera disponivel para qualquer projeto. Tome

cuidado na hora de remover um getide. Ao abrir um projeto existente que usava um gedide que se tornou indisponivel, ele usara
Nenhum em vez.

‘ a ~ v ya
** Se vocé nao encontrar um modelo do gedide adequado para a sua area, recomendamos o uso do Mundo> Global> EMG2008 porque ele
cobre todo o planeta.

6.2 Configurar o gedide padrao

O Geoide padrédo é usado somente para um novo projeto. Ao abrir um projeto existente, este projeto fica
com o seu gedide original.

Configurar o Geodide padrido consiste num procedimento quase igual ao de configurar um Gedéide num
projeto corrente.

Feche todo projeto ativo usando Arquivo > Fechar.
Desde o menu Editar Padrao, selecione Gedide...
Selecione o seu gedide padrao.

Clique em OK.

oo op

6.3 Gerenciar modelos do usuario

6.3.1  Importar um modelo existente de Geoide

Segue estes passos para importar um modelo existente de gedide para a lista.
a. Abre o Gerenciador de Gedide.
b. Selecione Usar um modelo gedide no Projeto geodide.
c. Selecione a pagina Usuario.
d

Clique em Importar... para importar um novo arquivo de modelo de gedide para a lista. Isto abre
uma lista de selecdo de arquivos. Use a lista suspensa abaixo para filtrar o tipo de arquivo de
geodide a mostrar:
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& Local Disk (B:)

File name:  GG2013can.byn = | Arquives de gedides NRC.!M byn) h 1.

Gerenciador de Gedide — Importar — filtro

e. Selecione o arquivo de gedide e clique em Abrir.
f. A caixa Importar gedide abre. Digite uma Descricdo, Agéncia / Autor e Ano e cliqgue em OK.

Importar gedide *

Por favor digite as informagdes para o seu novo gedide.

Mome: CGG2013

Descrigio: |Canada modslo 2013 |

Agéncia / Autor: | |

&

Ano:

=

Importar geoide

g. O novo modelo é adicionado a la lista Usuario.

Gerenciador de gedide *
Projeto gedide
(") Nenhum
(C) Ondulagdo registrada manualmente pelo usuério para cada marco

(®) Usar um modelo gedide

Selecione o modelo do gedide:

Predefinido  Usudrio

=3 j_ Frivate
------ " Canada modelo 2013

g

Gedide selecionado

Nome Canada modelo 2013
Agéncia / Autor  NRCan

Ano 203

L | | Cancelar

Gerenciador de Gedide — Com um geéide definido pelo usuario
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6.3.2 Editar um modelo de gedide do usuario
Segue estes passos para editar informagdes sobre um modelo gedide privado que foi previamente
importado na lista Usuario.
a. Abre o Gerenciador de Gedide.
Selecione Usar um modelo gedide no Projeto gedide
Selecione a a pagina Usuario.
Selecione 0 modelo que desja editar.
Clique em Editar...

A caixa Editar gedide abre. Digite as alteragdes para Descrigao, Agéncia / Autor e Ano e
cligue em OK.

~®oao00o

Editar gedide *
Por favor edite as infomagdes em sua gedide.
Descrigio: :anada modelo 2013 |
Agéncia/ Autor:  |NRCan |
Ano: 2013 lil
[ ok | Ccancelar |
Editar gedide

6.3.3 Deletar um modelo de gedide do usuario

Segue estes passos para deletar um modelo gedide privado previamente importado para a lista.
a. Abre o Gerenciador de Geoide.

Selecione Usar um modelo gedide no Projeto gedide

Selecione a a pagina Usuario.

Selecione o modelo que desja deletar.

Cliqgue em Deletar.

Clique em Sim para confirmar.

~oaoo0o

g STy
Gerenciador de getide - M

o —— e e e

@ 0 modelo geoidal 'Geoide’ sera excluido. Deseja continuar?

o] [

T — —a;—j

Gerenciador de Gedide — Confirmagao antés de deletar
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Capitulo 7

7 Vistas

O software permite ver todos os resultados e/ou dados brutos, usando varias janelas (ou vistas). As vistas
principais suportadas séo:

« Vista Plana;

e Vista de Andlise Grafica (resultados e dados brutos);
¢ Vista de Texto (resultados);

* Gerenciador de Projeto.

7.1 Barras de Ferramentas

O software usa dois grupos de barras de ferramentas. Estas séo barras flutuante, e podem ser colocadas
na beira da janela do programa. Pode mudar o tamanho de uma barra flutuante, movendo o cursor em
qualquer lado até ele se mudar numa ponta de flecha dupla. Depois, clique e arraste a beira da barra de
ferramentas. Para exibir a barra de ferramentas, use Visualizar > Barras de Ferramentas no menu
principal. Quando passar o cursor na frente de um botéo da barra, a sua fungéo aparece.

Principal

|

B0 -GEA/QOCGE kE @y AP E MR E R KRR
Anlises B
X AP AT L W% R« KA RRL KN RRLMN

!ﬁ % |I||I ‘ @
Barras de Ferramentas

7.2 Vista Plana

A Vista Plana é usada para exibir os dados de campo, assim como os resultados pos-processados. A
Vista Plana tem dois componentes: a vista do plano po si, que exibe graficamente os dados e resultados
do software (marcos, moveis, linhas-base, trajetérias, PPP e Fechamentos) e uma escala de barras,
fornecendo as informagdes de distancia.

Vocé pode exibir a Vista Plana com Visualizar > Plano ou clique em E na barra de ferramentas
Principal.

[sovquT): 456461199 4477563166 Geo WGE584
Vista Plana — Barra de estado

(Painel esquerdo): Informacao sobre as coordenadas (posigéo do cursor)
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¢ (Painel do meio): O sistema de mapeamento usado

Se vocé clique com botéo direito do mouse em qualquer lugar no fundo da Vista Plana, o0 menu rapido
sera exibido com os comandos basicos. Clique com o bot&o direito do mouse em um item de grafico para
exibir mais comandos no menu rapido.

v Normal
Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar

Centralizar

Zoom Total

Vista Plana — Menu rapido

* Normal: Consulte a segdo Modos de Vista Plana abaixo para mais detalhes.

¢ Mais Zoom: Consulte a segdo Modos de Vista Plana abaixo para mais detalhes.

¢ Menos Zoom: Consulte a secdo Modos de Vista Plana abaixo para mais detalhes.

« Enquadrar: Consulte a secao Modos de Vista Plana abaixo para mais detalhes.

» Centralizar: Consulte a secdo Modos de Vista Plana abaixo para mais detalhes.

e Zoom Total: Para ver todos os dados, com a resolugdo maxima, na janela da Vista Plana.

7.2.1 Marco e Mével

Os marcos sdo mostrados com o proprio nome, usando um simbolo definido pelo usuério (A). Seo
marco for ocupado mais de uma vez, o seu nimero de ocupacgdes sera exibido entre parénteses por

baixo do seu simbolo (A). Os marcos dentro dos arquivos de movel (ou trajetérias) podem ser
mostrados separados dos marcos definidos, em arquivos estaticos (marcos dentro de arquivos de mével
séo conhecidos como marcos de trajetéria).

Méveis incluem vérias épocas (por exemplo, algumas horas com dados de 1 seg. de intervalo), e 0
software exibe a posi¢cao de cada época da trajetéria em uma série de simbolos (s). Caso ndo gravou
posi¢cdes no campo (gravando sé dados GNSS brutos), o software vai calcular a posicao na época do
arquivo de dados GNNS brutos, para poder mostrar as posi¢gées das épocas do mével.
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[ ]
&

e
.uoﬁ'........ﬁoo.....
...

I B o

IS (0.0m

I 15.0m

Vista Plana com marcos e um mével

Editar Marco...

v Normal
Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar

Centralizar

Zoom Total

Vista Plana — Marco — Menu rapido

+ Editar Marco ...: Exibe o Editor de Marco.

Editar Mdvel...

v Mormal
Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar

Centralizar

Zoom Total

Vista Plana — Mével — Menu rapido
« Editar Movel...: Exibe o Editor de Mével .

7.2.2 Linha-Base e Trajet6ria

As linhas-base séo exibidas como linhas continuas, conectando dois simbolos de marcos através de seus
centros. Caso uma linha-base estiver com mais do que uma ocupagao, o nimero de ocupagoes sera
exibido no centro da linha, num circulo ().
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(O
Vista Plana EIE

B B SOOI :coo0m [ESOODI 00000m

Vista Plana com linhas-base

Editar Linha-Base...

Analise da Linha-Base...

v Mormal
Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar

Centralizar

Zoom Total

Vista Plana — Linhas-base — Menu rapido

« Editar Linha-Base...: Exibe o Editor de Linha-Base.
* Analise da Linha-Base...: Exibe o Sumario da linha-base.

A trajetoria é representada por linhas tracejadas, conectando o seu marco de referéncia (estagao de
referéncia) no processamento da trajetéria. Além disso, e em oposicdo com um moével, cada posigao do
arquivo esta conectada. Geralmente, as rotas de movel sdo mais ou menos precisas, porque 0s arquivos
de épocas vém de resultados de posicionamento de ponto. Produzir uma trajetéria corresponde
simplesmente em conectar os pontos do mével apds o processamento das trajetorias. O arquivo de
épocas sera atualizado com os resultados da trajetoria (dara pra ver o beneficio de processar uma
trajetéria).
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I DN SO coom  (NSOORNNN cooom  [ESHSENN 200om

SO <000m

SOOI so00m

Vista Plana com trajetdria

Editar Trajetéria...

Anadlise da Trajetaria...

v Meormal
Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar

Centralizar

Zoom Total

Vista Plana — Trajet6ria — Menu rapido

« Editar Trajetéria...: Exibe o Editor de Trajetoria.

* Analise da Trajetoria...: Exibe 0 Sumario da Trajetoria.

7.2.3 Fechamentos

Quando a Vista Plana e o Gerenciador de Projeto forem abertos simultaneamente, pode selecionar um
fechamento no Gerenciador de Projeto, e este fechamento aparece na Vista Plana, junto com o seu

nome de fechamento.
VVFs!aPlana = || @ | 22| | 3 Gerenciador de Projeto

ftens Nome:

A Loz
A Loooas
A w0
A Lowoss
A oo
A Loopt

) g Traieténas A oz

£ oo

L o2z
A Lotz
A Looss

C I B ETEaa e £ onss

B || Loopser

Observacies

FPM

1057
1070
1070
1.044
1.044
1.244
1.244
1145
1176
1381
1o
1o

Fechamento 20

Fechamento H

0.130m
Q13m
Q13m
0.128m
0.128m
0.2%m
0.2%m
0.247m
0.254m
0.267m
011em
011em

Fechamento 30

0.130m
0131m
0131m
0128m
0128m
02%m
02%m
0248m
0255m
0269m
0.124m
0.124m

Vista Plana com os fechamentos corrente sublinhados
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7.2.4 Elipses de erro da rede
Elipses de erro resultam de um ajuste de rede. Estas elipses (para marcos e vetores) séo exibidas na
janela da Vista Plana.

O tamanho destas elipses dar-lhe uma indicagao sobre a qualidade do ajuste da sua rede. Quando uma
elipse parecer grande demais, refere-se a janela de andlise (texto) para determinar o que causa este

problema.
5] Vista Plana [=llEEE]
Elipse de erro >
do marco 71\
o, . .l. \\
Elipse de erro o S
do vetor =/ S
] N s S R
| . =
:mi';r."
B BN BN cocor WSS 100000m

Vista Plana com elipses

° . . . - ' .
** As elipses sempre aparecem em duas dimensées, exatamente como regides de confianca de tipo 2D + 1D.

7.2.5 Elipses dos marcos

Tipo de elipse aparecendo para um marco, quando acontecer um ajuste de rede, somente se a elipse
exibida for bastante grande para ser mostrada, e se a opgao das Elipses dos marcos for selecionada na
pagina Rede da caixa de dialogo Ferramentas > Opc¢ées...

Se a elipse nao for de tamanho suficiente, o simbolo habitual de marco sera exibido. Por tanto, a sua cor

estara laranja, e o simbolo po si sera dublado ( ).

7.2.6  Elipses dos vetores

Tipo de elipse aparecendo somente se o ajuste de rede for realizado, se a elipse for bastante larga para
ser mostrada, e se a opcao das Elipses dos vetores for selecionada na pagina Rede da caixa de
dialogo Ferramentas > Opg¢des...

Note-se que a elipse € posicionada no meio do vetor.

7.2.7 Elipses das trajetérias

A elipse de erro associada com a posicao de cada época do mével sera exibida na Vista Plana, se a
opcéao das Elipses das Trajetorias for marcada na pagina da Vista Plana em Ferramentas > Opcoes...
Quando dismarcada, o simbolo do mével sera exibido em vez do da elipse.

A elipse esta calculada em 3D (mas exibida em 2D + 1D), usando a matriz de varianga-covariancia para a
posicao corrente e o nivel de confidnga.
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7.2.8 Alternar dados/resultados On/Off desde a Vista Plana

Todos os dados e/ou resultados que podem ser vistos na Vista Plana também podem comutar de On
para Off, usando o menu Vista. Neste menu, poderd alternar entre On e Off em todos os dados e
resultados (marcos, moveis, linhas-base, trajetérias, fechamentos, marcos de trajetéria, elipses de
trajetdria, elipses de marcos, elipses de vetores). Vai notar a presenca de algumas dependéncias na
vista. Por exemplo, se colocar os moveis no off, as trajetorias serdo desativadas do menu (precisa de
méveis para exibir as trajetdrias). Estas configuragées também séo disponiveis nas paginas da Vista
Plana e da Rede, na caixa de dialogo Ferramentas > Opcoes...

Gerenciador de projetos F3
Plano F4

Mormal

Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar
Centralizar

Centralizar XY...

Zoom total

I“-.,I‘-.,I‘-.,I‘-.,I‘-.,l

Maostrar Marcos

Meostrar Maveis

Maostrar Linhas-Base

Muostrar Trajetrias

Maostrar Fechamentos

Meostrar Trajetérias dos Marcos
Exibir Elipses das Trajetdrias

Exibir Elipses dos Marcos
Exibir Elipses dos Vetores

<, *“'—||““|“"||*“'|

Barra de Escala

Barra de status

Barra de ferramentas

3

Menu Visualizar — Dados/Resultado (Modo de Posicionamento Diferencial)
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Opgoes

{rhita | Atualizacdes I Farmato I Fecharnenta I Feds

Geral  Mistaplang | Hora | Combinagiies I Arquivos de dados I Limites

|- Ajustes de Exibigao—— | Ajustes de Simbolo—————————————

¥ Marcoz W Linhas-Base Tipo de Simbolo DBB
v téveis

IV Trajetdrias IMarco de ref. "I EI EI

¥ Fecham [ Marcos baj.

IV Elipses de trajetéria

~Funao
—Altura dog Simbolos————————
Cor... I
75 w| * Pixels
Baras de Escala——— € Unid. Trabalho [m)

Horizontat IAbai:-:o j‘ — Configuragdo de Elipse de Trajetdria

Cor _ Mivel de confianga: |95°/o vl
) Lirnite: minira: ID.DD‘I vl m
Fonte. .. | rall

Fator de escala: I‘I vI
Ok, I Cancelar | Ajuda |

Opcodes — Vista Plana — Ajustes de Exibi¢cao (Modo de Posicionamento Diferencial)

Opgoes

Geral I Vista plana I Hora I Combinagdies I Arquivos de dados | Limites |

{rhita I Atualizacdes I Farmato I Fecharnenta

—Ajuzte da Rede
[ &justar a rede automaticamente apds procezsamento automatico
Tipo de Ajustamento: IESlan;ﬁes finas ;I
Caonfianga: 95 > | TipoReg. Segura: I2D+‘ID vi
—Segdes do Sumano——— | Elipzes na Yista plana
[ Fechamento ¥ Elips. Marco W Elips. Wetores

v Ajute de Coordenadas
[ Residuais
[~ Corecdo de Marco

Ezcala daz Elipses: I‘I vl

Mota: Elipses 30 mostradas com um
tipa de regido de confianga 2D+10.

—Yalidagdo de Wetores

INEO ativo ;I |D ;I rririy + |EI.EI ;l PR,

(] I Cancelar | Ajuda |

Opcoes — Rede — Elipse de Marco/Vetor (Modo de Posicionamento Diferencial)
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Gerenciador de projetos F3
Plano F4

¥ MNormal
Mais Zoom
Menos Zoom
Enquadrar
Centralizar

Centralizar XV...

Zoom total

Muostrar Marcos

Muostrar Moveis

Muostrar Mavel PPP

Exibir Elipses das Mavel PPP

|*“‘|_¢‘H|*“'|_¢“‘|

Exibir Elipses dos Marcos
Exibir Elipses dos Vetores

v Barra de Escala

v Barra de status

Barra de ferramentas 4

Menu Visualizar — Dados/Resultado (Modo de Posicionamento de Ponto Preciso — PPP)

Opgoes
Lirnites | (rhita I Atualizagdes I Farmato
Geral ] Hora I Combinagdies I Arquivos de dados
- Ajustes de emibigao | Ajustes de zimbolo

vV Marcos Tipo de zimbolo DBB
IV Méveis IMarco de ref. vl EI EI

¥ Mivel PPP

¥ Elipzes de mével FPP

~Funde———————

—Altura dos simbolos ———————————
Cor... I
_I & Piugls

|25 - l
Barasde escala ™ Unid. trabalhe [m)

Harizontal: IAbai:-:o hd l

— Configuragdo de elipse de mavel PPP——

Cor | _ Mivel de confianga: |95°/o vl
) Lirnite: minira: ID.DD‘I vl m
Fonte. .. | rall

Fator de escala: I‘I vI
Ok, I Cancelar | Ajuda |

Opcdes — Vista Plana — Ajustes de Exibi¢cao (Modo de Posicionamento de Ponto Preciso — PPP)

7.2.9 Modos de Vista Plana

Estes diferentes modos sdo usados para navegar através da Vista Plana. Cada modo tem o préprio
cursor. O software suporta os modos seguinte:

Botao | Cursor | Nome Detalhes
% I;} Normal Isto € o modo padréo. Ao usar o modo normal, pode fazer um
cliqgue duplo num objeto para abrir uma caixa de dialogo que
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permite agir especificamente neste objeto.
jf} Mais Zoom | Isto é usado para fazer um zoom numa area. Ao usar 0 zoom
' in, vai ver uma area menor, mas com mais detalhes.
j”_) Menos Para diminuir uma area. Ao usar 0 zoom out, vai ver uma
' Zoom area mais larga, mas com menos detalhes.
-k Enquadrar | Usado para ampliar uma area especifica. Coloque o cursor
== " na esquerda da area que deseja ampliar, clique e segure
apertando o botdo esquerda do mouse. Arraste o cursor
através da area que deseja ampliar. Um limite vair aparecer
por volta da area selecionada. Solte o botdo do mouse. A
area selecionada serd centrada, ampliada, e exibida na janela
da Vista Plana, com o fator de ampliagdo maximo.
Zoom Usado para ver todos os dados, com a resolu¢gdo maxima, na
Total janela da Vista Plana.
iﬁ '=l[II= Centralizar | Usado para centrar a sua vista num ponto selecionado (sem
|
N mudanca de escala).
iﬁ Centralizar | Usado para centrar a sua vista em volta do ponto
XY selecionado, entrado com o teclado.

Todos esses modos de cursor podem ser escolhidos no menu Vista ou no menu rapido, quando o cursor
for na Vista Plana (excluindo o modo Centrar em XY, que nao é disponivel no menu rapido) ou com
botbes na barra de ferramentas Analises.

e 34898?41 26

Aiuda ]

B | Vista plana central

Cancelar |

—

Vista plana central

7.3 Gerenciador de Projeto

Pode accessar o Gerenciador de Projeto no menu principal, em Visualizar > Gerenciador de Projeto.
Trata-se de uma ferramenta permitindo controlar o software sem precisar de passar pelo menu principal.
Pode lancar qualquer operagao desde o Gerenciador de Projeto. O funcionamento deste gerenciador de
projeto é bem parecido com o do Windows Explorer. Acreditamos que os usuarios conhecem o Windows
Explorer.

Vocé pode exibir o Gerenciador de Projetos com Visualizar > Gerenciador de Projetos ou clique em “:8
na barra de ferramentas Principal.

A janela do Gerenciador de Projeto consiste em dois paineis:

» Selecionador: situado no lado esquerdo da janela do Gerenciador de Projeto. Trata-se de uma
coluna, uma vista em &rvore, que mostra todos os arquivos disponiveis (arquivos de observacoe
e orbitas) assim como os objetos (primitivos e derivados) do projeto. Estas pastas de dados sao
localizadas no cabegalho Itens. Ao clicar numa pasta de dados, ela vai expandir-se, mostrando
todos os dados dos itens relacionados.
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« Visor: situado no lado direito do Gerenciador de Projeto, ele mostra os dados associados com o
item escolhido no Selecionador.

[} Gerenciador de Projeto = R =
tens [ Arquive [1D arg. de Obs [Tipo [inicio | Duraggo
B]} 12iEzasr % c\usershsgos\ezdata\agn\csvagro'st onge 2013... 13121EZA Hemisphere 2013/05/01 10:00:12.00 02:04:47.00

i ﬁ‘ Crbitas ﬁ @\users\sgos\ezdata\agr\csvagro\st-onge 2013... 41F00001 RINEX 2013/05/01 09:59:44.00 02:59:45.00

; JA’ Fechamentos
HA Linhas Base
: Jﬁ’ Méveis

L/ |A Marcos

) Jp Traetdias

< m »

Gerenciador de Projeto

2 . . ) . ) .
** Pode ordenar os itens de dados alfabeticamente, em lista crescente ou decrescente. Para inverter a ordem, clique no cabegalho do item
de dados.

‘ ”. . . . e .
** Se os titulos de uma coluna estiveram cortados, pode ampliar-los ao mover o cursor na beira separando cada titulo um do outro. Vai ver
que a forma do cursor muda também. Clique e segure o botdo direito do mouse, e arraste a beira da coluna para corrigir o seu tamanho.
Solta a botao quando atingir o comprimento de titulo desejado.

Um grupo de botdes na barra de ferramentas Principal sdo reservados para o Gerenciador de Projeto:

e (20| O D (R

Gerenciador de Projeto — botdes na barra de ferramentas Principal

As botdes da barra de ferramentas sao o seguinte:

’t} Adicionar um novo item.

Eﬂ Exibir as propriedades dos itens selecionados.

& Deletar os itens selecionados.
" A

Processar os itens selecionados.

R Analisar os itens selecionados.

1A
,K Deletar os resultados dos itens selecionados.

. ’E Exportar os itens selecionados.

0 . o ~ .
** Deletar os resultados corresponde a repor a linha-base, a trajetéria ou o PPP, e voltar para o estado néo processado. Isto é

bem (til no Ajuste de Rede para ignorar a contribuigdo de um vetor que produz resultados indesejados.

Na secao seguinte, presentamos o contetdo de cada item de dados.

7.3.1 Pasta de Projeto

A pasta de Projeto € um sumario do seu projeto.
* Nome da propriedade: um simbolo indicando de onde vem a propriedade e um nome;
« Valor da propriedade: o valor associado com a propriedade;
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1 Gerenciador de Projeto E"ﬂlfﬂ
ltens ”I Mome da propriedade |Va\cr da propriedade
g | ) | Loop spr | | Projeto CMUserstsgos EZData"network Loop'Loop. spr
ﬁ Crbitas U Sistema de coordenadas Geo NADS3csrs
)& Fechamentos D Modelo de Projecdo Geographic
JCJA Linhas-Base D Datum MNADE3 - Canadian Spatial Reference System
L, Maveis || Modelo de Geside <Nerbum>
)A Marcoz }i Arquivos estiticos 15
: )i Cbservagies A Arquivos de Grbitas transmitidas 12
\LLV Trajetdrias M Marcos 5
| Cecupagdes do marco 15
_Jﬁ Marcos de referéncia 2
’ Marcos pds-processados 33
_)uﬂ Linhas-base pés-processadas 10/10
| 7 Ccupagfes de linha-base pésprocessados 30/30
_J& Fechamentos 594
\& Fechamentos falhou 136 (22.90%)
|| Redes Ajustadas

=

4 T | +

Gerenciador de Projeto — Projeto

As cinco propriedades do inicio sao propriedades fixas.

Todas as outras propriedades dependem do conteudo do projeto.

As propriedades comegando com o simbolo _ usam informagdes que n&o sao achadas em
nenhuma pasta do Gerenciador de Projeto.

As propriedades comegando com qualquer outro simbolo tiram as suas informacdes das pastas

com o simbolo correspondendo. Por exemplo, a propriedade comegando com -ﬁbvem da pasta
Orbitas.

)
** Para cada propriedade com um simbolo de pasta, pode achar a mesma informagéo na barra de estado da pasta.

Gerenciador de Projeto — Projeto — Barra de estado

(Painel esquerdo): Sempre vazio
(Painel do meio): Sempre vazio

Move projeto
Salvar

Salvar como

Gerenciador de Projeto — Menu rapido

Novo projeto: Fechar o projeto atual e iniciar um novo projeto. Isto é equivalente a Arquivo >
Novo.

Salvar: Salvar o projeto. E 0 mesmo que Arquivo > Salvar.
Salvar como: Salvar o projeto com um novo nome. E 0 mesmo que Arquivo > Salvar como.
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7.3.2 Pasta de Linhas-base
: IMPORTANTE: A pasta de Linhas-base € somente disponivel ao trabalhar num modo de
: Posicionamento Diferencial.

A pasta de Linhas-base é usada para exibir todas as linhas-base geradas no seu projeto.

¢ Nome: um simbolo f indicando uma linha-base com seu nome e seu nimero de ocupagao;

« Tipo de Solucao: o tipo de solugao calculado pelo software. Olhe no appéndice Tipos de
Solugées para mais detalhes;

* RMS: a raiz quadrada média da solugdo calculada;

» Inicio: a hora de inicio da linha-base;

* Duracao: o intervalo de tempo da linha-base;

¢ Altura ant. 1: a altura reduzida da antena para uma estagao fixa;

¢ Altura ant. 2: a altura reduzida da antena para uma estacao remota;

¥ Gerenciador de Projeto (==
tens ||| Nome | Tino de solugga | RMS | Inicio |Duegie | Mtumant 1| Atumant 2| -
e =] Loop spr f VTC1-VCAP@D1) L3 fixada ionofree) 0.013m 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
Jg‘ Grbitas f VTC1-VCAP(DZ) L4 (panda larga fixada) 0.045m 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m 4
iy Fechamertos f VTC1-VCAP(D3) L3 ffixads ionofree) 0.020m 2011/08/19 02:5%:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
f Linhas-Base | f VTC1ATD7(01) L4 banda larga fixada) 0.056m 2011/08/18 18:5%:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
jb Méveis f VTC1-VTD7(02) L4 (banda larga fixada) 0.065m 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
JA Marcos f VTCIVTD7(03) L4 (panda larga fixada) 0.048m 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
Jj CObservagies f VTCI1-VTOX01) L4 (banda larga fixada) 0.043m 2011/08/18 18:5%:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
LP Trajetérias f VTC1-VTOX(02) L4 banda larga fixada) 0.046m 2011/08/18 22:55:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
f VTC1-VTOX{03) L4 (banda larga fixada) 0.042m 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:59.00 0.000m 0.000m
f VTC1VTUV(D1) L4 {banda larga fixada) 0.046 m 2011/08/18 18:59:45.00 00:55:59.00 0.000m 0.000m
} VTCAVTLIVIOZY | 4 thanda lama fixada) N 054 m_2011/NR/1R 22-55-45 DN NN-59-59 0 0 M m 0 000 m 2

Gerenciador de Projeto — Linhas-base

Ao selecionar a pasta das Linhas-base, um novo item Linhas-base torna-se disponivel desde o menu
principal, permitindo fazer operag¢des nos dados da sua linha-base. Estas operag¢des serdo também
disponiveis desde o menu rapido quando o seu cursor for no painel da vista. A barra de ferramentas
Principal oferece atalhos para algumas destas fungoes.

30/30 ocupagdes de linha-base pos-processad |10!1CI linhas-base pos-processadas
Gerenciador de Projeto — Linhas-base — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): Numero de ocupagbes da linha- base pds-processados
¢ (Painel do meio): NUmero de linhas-base p6s-processados

Analisar

Processar

Mowva Linha-Base...

Exportar...
Selecionar Todos

Deletar

Deletar resultados

Propriedades...
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Gerenciador de Projeto — Linhas-base — Menu rapido

. R / Analisar: Exibe Sumario da Linha-Base.

. I/ Processar: Processar as Linhas-base selecionadas.

. ]‘H}/ Nova Linha-Base ...: Exibe Nova Ocupacao da Linha-Base.

. ]E/ Exportar...: Exibe Exportar Linhas-Base.
* Selecionar Todos: Selecione todas as linhas-base.

. R/ Deletar: Deletar as linhas-base selecionadas apds a confirmagao.

14
. ]K/ Deletar resultados: Deletar os resultados das linhas-base selecionadas apés a
confirmagao.

. Ej/ Propriedades... / (clique duplo): Exibe Editor de Linha-Base para a linha-base
selecionada.

» Arrastar e Soltar

* Vocé pode gerar novas linhas-base, selecionando dois ou mais estaticos (ou bases) na pasta de
Observagoes e, em seguida, arrastar e soltar sobre a pasta Linhas-Base. Este gerar todas as
combinagdes possiveis com os arquivos selecionados.

(" Gerencidor deprjte =
L I v I\Darq. de Obs. |Tpo |% |lnicio |Dumgé“m lCobertura |lmerva|o |Marcos |S/N | o
2 ‘..‘P“";: R ctusem\agosiez.. 71000004 Efigis 2011/08/13 22:59:4 .. 00:59:5. 1s 1

g o= 7ID0000B 2011/08/18 22554, 1
F_ec'hammos R cusersisgostez .. 7ID00000C Effigis 2011/08/18 22584 00585 1s 1 L
- L‘P :n_has'Base E:l\g | i clusersisgostez. . 7IDD0NOD Effigis H11/08/1902:59:4. 00555 i 1 I
] ﬁ M:’:’Z R cousemisgoste.. TDON0OE Efigs 2011/08/19 02:594... D535, 1s 1
‘ - <\sgos\ez. 7IDOO0OF 2017/08/19 02:594 1
3 li Obser_‘ams ‘ R clusers\sgos'ez . 7ID0000G Effigis 2011/08/1902:58:4. 00595 13 1 [1]
-7 Tosies i cluserssgostez... 7IDD0N0G Effigis H11/08/18 18:59:4. 00555 i 1
m ciusers\sgoshez... 7/000006 Effigis 2011/08/18 18:59:4... 00:59.5. 1s 1
m cusers\sgos'ez... 7/D00007 Effigis 2011/08/18 18:59:4... 00:595.. 1s 1 =

Gerenciador de Projeto — Criar linhas-base com arrastar e soltar a partir da pasta Observagdes

* Vocé pode gerar novas linhas-base, selecionando dois ou mais marcos na pasta de Marcos e,
em seguida, arrastar e soltar sobre a pasta Linhas-Base. Este gerar todas as combinacdes
possiveis com os marcos selecionados
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[ :n?- ot Be Do .. ]
tens | Nome | Codige | Inicie | Durmggio | Aitura ant. | Modelo art. |IDarg. de(_zn
= L___l Loop spr | A VCAPD1) 458445001 2011/08/12 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM55971.00° VCAP221A

}& Orbitas A oA 458445001 2011/08/18 22:53:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM558871.00°  VCAPZ31E
JA Fechamentos A CAPD 458445001 2011/08/19 02:53:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM55971.00°  VCAP231I
Uﬁ Linhas-Base m ‘ A VTCon 2011/08/18 18:59:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM55971.00°  7ID0ODD0S
b Méveis g VICH{02) 2011/08/18 22:53:45.00 D00:55:53.00 0.000m TRM55971.00°  7ID000DY |55
M& Marcos ‘ A V©i03 2011/08/19 02:59:45.00 0.000m TRM55571,00°

Jﬁ Observagies A Vo7 2011/08/18 18:59:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM55571.00°  7ID0O0006
w Trajetérias VTD7(02) 2011/08/18 22.553:45.00 D0:59:53.00 0.000m TRMS55971.00°  71D0000A

A VTD7(03) 2011/08/19 02:59:45.00 0.000m TRM55971.00°
A VTOXDY) 2011/08/18 18:53:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM55571.00°  7I1D00007 —
A VTOXZ) 2011/08/18 22:53:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM55971.00°  7ID0000B
A VTOX(3) 2011/08/19 02:59:45.00 00:53:59.00 0.000m TRM58971.00°  7IDODDOF

. |__A+rrln_rﬂ1<\ snssnniin e o e nnEnennn £.nnn - TR P _nonenn

Gerenciador de Projeto — Criar linhas-base com arrastar e soltar a partir da pasta Marcos

7.3.3 Pasta dos Fechamentos

IMPORTANTE: A pasta dos Fechamentos esta disponivel somente no modo de Posicionamento
i Diferencial.

A pasta dos Fechamentos ¢é usada para exibir informagdes de encerramento de fechamento. Essas
informacdes séo:

* Nome: o nome e o simbolo do fechamento;
o a&a Indicando um fechamento encerrado

o 4. Indicando um fechamento aberto

¢ PPM: O encerramento de fechamento ppm (parte por milhdo) com respeito ao comprimento total
do fechamento;

 Fechamento 2D: Fechamento em planimetria;

¢ Fechamento H: Fechamento em altimetria;

¢ Fechamento 3D: Fechamento usando ambos a planimetria e a altimetria;
e« Comprimento: Comprimento do fechamento;

. Gerencidor e Prjt =~
ftens || Nome PPM| Fechamerto 2D | Fechamertto H| Fechamento 3D | Tamanho] - |
2 || Loopsr (&LUODBS 1.057 0.001m 0.130m 0.130m 122798854 m ||
h}. Orbitas £ Loops7 1.057 0001 m 0130m 0130m 122758854 m
||y, Fecnamertos I A Loooen 1.070 0.007m 2131m 0131m 122798848 m
J’J‘ Linhias-Base £ Loopza 1,070 0.007m 2131m 013tm 122798848 m
_J_i_’ Méveis £ Loopss 1.084 0.008m 0128m 0128m 122798859 m
J.A Marcos £ Loopsn 1044 0.008m 0128m 0128m 122798 859 m
Jj Obssrvaghes £ Loopa 1204 0010m 02%m 02%m 238135953 m
j_p Trajetérias £ Loopt 1204 0010m 02%m 02%m 238135953 m
L toons 1145 0021m 0247m ol 216565933 m
£ ooz 1176 0021m 0254m 0255m 216665.366 m
A lnnn121 13 0MAAm N267Tm N269m 194770494 m ~

Gerenciador de Projeto — Fechamentos

Ao selecionar a pasta dos Fechamentos, um novo item chamado Fechamentos sera disponivel desde o
menu principal, permitindo fazer opera¢des nos seus dados de fechamento. Estas operag¢des sdo
também disponiveis desde o menu rapido, quando o cursor for no Painel da vista. A barra de ferramentas
Principal oferece atalhos para algumas destas fungoes.
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136 (22.90%) fechamentos falhou |594 fechamentos
Gerenciador de Projeto — Fechamentos — Barra de estado

e (Painel esquerdo): Ou o numero de fechamentos ou o percentagem de fechamentos falhou
(caso algo Critério de Falha for ativo).

¢ (Painel do meio): Vazio ou o numero de fechamentos (quando ndo mostrado na painel
esquerdo).

Analisar

Gerar fechamentos

Exportar...

Deletar fechamentos

Gerenciador de Projeto — Fechamentos — Menu rapido

. R / Analisar / (clique duplo): Exibe a analise do Sumario do Fechamento.

. "% | Gerar Fechamentos: Isto removera todo fechamento existente, para gerar
automaticamente novos fechamentos baseados nas configura¢des escolhidas em Ferramentas
> Opc¢oes... > Fechamento.

’El Exportar...: Exibe a Exportacao de Fechamentos.

&/ Deletar fechamentos: Usado para remover todos os fechamentos existente.

Caso a Vista Plana e o Gerenciador de Projeto forem abertos simultaneamente, pode selecionar um
fechamento no gerenciador de projeto, e este fechamento sera exibido na Vista Plana, junto com o seu
nome de fechamento.

=) Vista Plana (= (& IE ] | 1 cerenciador de Projet ol =
kens [ Fechamerto 20 Fechamento 30 B
!7«- =] I_‘\_mespr E|
/l 8, Ontss iy 1,057 000Tm £130m 0130m 122798 854m
I\ |4, Fechamentos £y Loy 1070 0.007m 0131m 0131m 122798 848 m
A/ T }“f Linkas Base £ Lo 1070 0007m 0131m 0131m 122798 848 m
/ "" l }i: Meéveis £ Loooss 1044 0.009m 0128m 0128m 122798 859 m
4 }A Marcos Ampm 1044 0.009m 0128m 0128m 122798859 m
R Osseractes £ Lot 1244 0.010m 02%m 0.2%m 238135953 m
7 Tretaizs £ Loop3 1244 0.010m 02%m 0.2%m 238135953 m
y e L tooos 1145 0021m 0247m 0248m 218686933 m
" e =7 mezz 1176 0021m 0254m 0255m 216656.856m
= A Loop12n 1381 0023m 0267m 0.259m 184770 434 m
B Loonss 1011 0.029m o118m 0.124m 122798 859 m
e —— —— iy 1011 0.029m o11em 0.124m 122798 858m

Vista Plana com o fechamento corrente sublinhado

7.3.4 Pasta de Observacgdes

A pasta de Observacoes € usada para exibir informacdes sobre todos os arquivos de observagéo
importados no seu projeto. Os arquivos de Observagao séo listados no painel de vista, junto com as
informagdes seguinte:

* Arquivo: o simbolo do estado do arquivo (pode mudar-lo ao selecionar um arquivo no menu
rapido) e o nome do arquivo, junto com o seu caminho completo:
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o E: indica um estatico;

o ﬁ: indica um estatico usado como referéncia;
o [la:indica um moével;

o %: indica um semi-cinematico;

o & indica uma base;
¢ ID arqu. de Obs.: o identificador de observagao de arquivo;
« Tipo: o tipo de dados no arquivo de observagao(por exemplo RINEX);

. "i: A lista de constelagdes presentes no arquivo.

o G:GPS;

o R: GLONASS;
o E: Galileo;

o C:BeiDou

« Inicio: a hora de inicio do arquivo;
e Duracao: a duragao do arquivo;

e Cobertura: Percentagem de épocas encontrado. Nada menos do que 100% significa que existem
alguns buracos em seus dados. Usar as vistas Analises > Observacoes brutas para ver onde
estes buracos séo.

¢ Intervalo: o intervalo de gravagdo em segundos.

¢ Marcos: o numero de occupagdes de marco do arquivo (um para o estatico/base e pode ser
Varios para arquivos de movel);

¢ S/N: ID do receptor usado para gravar dados (quando conhecido).

o Commasdo e Proee o s
frii I e |ID arg. de Obs. |npo l % i nicio |Dula|;§o ICobenura l Intervalo IMarcos Ism [
2 Jﬁ"“"";‘” ﬂ ci\usershsgoshezdata'... 7IDODO0A Effigis 2011/08/18 22:594... 00:59:5.. 1s 1

ﬁ;‘ e ji cousers\sgos\ezdatan... 7IDODODB Higis 2011/08/18 22:59:4 .. 00:59:5.. 13 1
A, E::m;::s ﬂ cuserssgos\ezdat='n . 7ID0DO0C Hfigis 2011/08/18 22584 00:535 13 1 2
ﬁ oo ji o\usershsgos'iszdata\n. . 7IDO0ODD Effigis 2011/08/19 02584 .. 00635 1s 1
b3 ﬂ c\users'sgostezdatan... 7IDODODE Effigis 2011/08/19 02:53:4 .. 0D:59.5... 1s 1
i apss . ji cousers\sgos\ezdatan... 7IDODOOF Higis 2011/08/19 02:59:4 .. 00:59:5.. 13 1
s ji o \users'sgostezdata'n. . 7ID0D0OOG Effigis 2011/08/19 02584 .. 00585 1s 1 1N
ji o\usershsgos'iszdatan. . 7ID000ODS Effigis 2011/08/18 18594 . 00635 1s 1
ﬂ c\userstsgostezdatan... 7IDOD00G Effigis 2011/08/18 18:53:4... 0D:59:5... 1s 1
ji c\users\sgos‘ezdata'n... 7ID00007 Effigis 2011/08/18 18:59:4... 00:59:5.. 1s 1 =

Gerenciador de Projeto — Observacdes

Ao selecionar a pasta de Observacdes, um item Observagoes sera disponivel desde 0 menu
principal, permitindo fazer operagdes nos arquivos de observagdo. Estas operagdes sdo também
disponiveis desde o menu rapido, quando o cursor for no painel da vista. A barra de ferramentas
Principal oferece atalhos para algumas destas fungées.

15 arquivos |15 arguivos estaticos

Gerenciador de Projeto — Observagdes — Barra de estado

« (Painel esquerdo): Numero de arquivos de observacoes
¢ (Painel do meio): NUmero de arquivos na cada das seguintes categorias:
o Arquivos moéveis
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o Arquivos semi-cinematicos
o Arquivos de provedores de bases
o Arquivos estaticos

Analisar

v Mavel
Estatico
Base

Semi-cinematico
Usar comao referéncia

Importar dados de campe OnPOZ..
Importar...

Exportar para RINEX...
Selecionar Todos
Remawer

Propriedades...

Gerenciador de Projeto — Observagdes — Menu rapido

R / Analisar / (clique duplo): Exibe Observacoes brutas > Satélites observados.

Mével: Marcado quando os itens selecionados sdo méveis. Trocar todos os arquivos de
observagobes selecionados a mével.

Estatico: Marcado quando os itens selecionados sdo estaticos. Trocar todoas os arquivos de
observagobes selecionados a estatico.

Base: Marcado quando os itens selecionados séao bases. Vocé nao pode trocar para ou a partir
de uma base. Bases arquivos sdo importados em o projeto a partir de um provedore de bases.

Semi-cinematico: Marcado quando os itens selecionados sao semi-cinematicos. Trocar todoas
0s arquivos de observacdes selecionados a semi-cinematico.

Usar como referéncia: Para bases, este item é sempre desmarcado e desativado. Para
estaticos, vai ativar ou desativar a op¢cdao Usar como coordenadas de referéncia. Quando
ativado, abre o Editor de Marco para confirmar as coordenadas do marco.

"% / Importar dados de campo OnPOZ...: Adicionar arquivos de dados de campo OnPOZ no
projeto.

Importar...: Adicionar novos arquivos de observagdes no projeto.

’E/ Exportar para RINEX...: Exibe Conversor de dados GNSS para RINEX.
Selecionar Todos: Para selecionar todas as observagoes.

&/ Remover: Para remover as observagdes selecionadas apds a confirmacao.

’:j/ Propriedades...: Exibe Editor de Movel para os méveis selecionados.
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7.3.5

A pasta de Orbitas exibe informagdes sobre todos os arquivos de 6rbitas importadas no seu projeto. Os
arquivos de érbitas sao listadas no painel da vista, junto com as informagdes seguinte:

Pastas de Orbitas

Arquivo: o simbolo® indica o nome de um arquivo de érbitas, junto com o seu caminho
completo;

Tipo: existem varios tipos de arquivos de érbitas:
o BC para 6rbitas radio-transmitidas.
o SP3 para 6rbitas precisas. Um SP3 também exibe a qualidade entre parénteses:
= Final: a melhor qualidade — tipicamente disponivel depois de duas semanas.
= Rapido: qualidade média — tipicamente disponivel depois de uma semana.
= Ultra: qualidade baixa — tipicamente disponivel em alguns dias.
o CLK para relogios precisos. Um CLK também exibe entre parénteses a frequéncia, em
minutos ou segundos.

"&: A lista de constelagbes presentes no arquivo.

o G:GPS;

o R: GLONASS;
o E: Galileo;

o C:BeiDou

Inicio: a hora de inicio do arquivo;
Duracéao: a duracéo do arquivo (periodo de tempo do arco orbital);

=)
n.‘ Gﬂﬂfﬁm&?ﬁ(ﬁﬂo ==
&e"? 5 [||.N'q|.wa ITipo |% |Im’c»o |Dura4;é’o i
g - ! L:mp Spr_ E & chusershsgosiezdatatnetwork Yoop Bk 30000z .ob BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22:00:00.00 :
(i Ootes | #\, c\users\sgos'ezdata network oop 5k 900006 orb BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22.00:00.00
- G, P #\ o\usersgos'ezdata networkoop 5k S00000.orb BC G 2011/08/18 12:59:45.00 2000000 |°
ﬁ ::ZBESE ) o\users\sgos'ezdata network oop\ 590000 orb BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22,00:00.00
& chusershsgosiezdatatnetwork Yoop Bk 300002 orb BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22:00:00.00 | 3
U Mercos ) #) ciLsenisgosezdatanetionk loop\BS00003.op BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22,00:00.00
iﬁp ?:::::es #\ o\user\sgos'ezdata network oop\ Bk S00004 orb BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22,00:00.00
X & chusershsgosiezdatatnetwork Yoop Bk 300005 orb BC G 2011/08/18 12:59:45.00 22:00:00.00 =
| . | [

Gerenciador de Projeto — Orbitas

Ao selecionar a pasta das Orbitas, um novo item chamado Orbitas ser4 disponivel desde o menu
principal, permitindo fazer operacdes nos seus arquivos de orbitas. Estas operacées sao também
disponiveis desde o menu rapido, quando o cursor for no painel da vista. A barra de ferramentas
Principal oferece atalhos para usar algumas destas fungoes.

12 arquivos |12 arquives de drbitas transmitidas

Gerenciador de Projeto — Orbitas — Barra de estado

(Painel esquerdo): Nimero de arquivos de érbitas.

(Painel do meio): NUmero de arquivos na cada das seguintes categorias:
o Arquivos de érbitas transmitidas
o Arquivos de orbitas precisas
o Importados arquivos IGS de érbitas transmitidas
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Analisar

Importar dades de campo OnPOZ..
Importar...

Exportar para RINEX...
Selecionar Todos

Remaower

Gerenciador de Projeto — Orbitas — Menu rapido

. R. / Analisar / (clique duplo): Exibe o Sumario de Orbitas Precisas.

. ﬁ: / Importar dados de cmpo OnPOZ...: Adicionar arquivos de dados de campo OnPOZ no
projeto.

¢ Importar...: Adicionar novos arquivos oOrbitas no projeto.

. ’E/ Exportar para RINEX...: Exibe Conversor de dados GNSS para RINEX.
* Selecionar Todos: Para selecionar todas as 6rbitas.

. &/ Remover: Remover as orbitas selecionadas apds a confirmagao.

7.3.6 Pastade PPP

A pasta PPP exibe as informacdes basicas sobre todos os resultados PPP relacionados com o projeto.
Os PPP séo listados no painel da vista, junto com as informagdes seguinte:

« PPP: simbolo e nome do PPP;
o indicaum PPP mével;

o E indica um PPP estatico;
« [Estado: Indica o estado de pds-processamento:
o (Vazio): ndo processado.
Sucesso: pds-processado com sUCESSO.
Falha: PPP ndo pode ser pos-processado. Para mais informacoes, exibe o Suméario do PPP.
Cancelado: O usuario cancelou o Ultimo processamento.

Aviso: poés-processado com sucesso, mas tem alguns avisos. Para mais informagodes, exibe
0 Sumério do PPP.

* Inicio: a hora de inicio dos resultados PPP;
e Duracao: o periodo de tempo dos resultados PPP;
« Altura ant.: a altura reduzida da antena, a ser usada nos célculos;

O O O O
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T Gerenciador de Projeto

ltens ”l FFP | Estado | Inicio [Durscio Thtura art

= | 2204 rg stpieme spr m PPP-13336GMNS5A Sucesso 2013/12/02 09:55:18.99 02:35:50.01 1188 m
C -] oo I L

| i Obssrvagies
i) lp pPP

< " b

Gerenciador de Projeto — PPP

Ao selecionar a pasta de PPP, um novo item chamado PPP serd disponivel desde o menu principal,
permitindo fazer operagdes nos seus dados PPP. Estas operagdes sdo também disponiveis desde o
menu répido, quando o cursor for no painel da vista. A barra de ferramentas Principal oferece atalhos
para algumas destas fungoes.

1PPP |1,."1 estatico PPP pos-processado, 1 ocupagdes do marco pas-processados dentro todos os PPP

Gerenciador de Projeto — PPP — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): Numero de PPP.

¢ (Painel do meio): Numero de PPP na cada das seguintes categorias:
o PPP estaticos pés-processados
o PPP mobveis pds-processados
o Ocupacgbdes do marco pos-processados dentro de todas as PPP

Analisar

Processar

MNowa PPP...
Exportar...

Selecionar Tedos

Deletar

Deletar resultados

Propriedades...

Gerenciador de Projeto — PPP — Menu rapido

. R / Analisar: Exibe o Sumario do PPP.

A
. ) I/ Processar: Processar os PPP selecionados.
o ]‘# / Nova PPP...: Exibe Nova PPP.

. ]'5/ Exportar...: Exibe Exportar Movel PPP.
* Selecionar Todos: Para selecionar todos os PPP.

. m / Deletar: Para deletar os PPP selecionados apds a confirmacéao.

e
. )K / Deletar resultados: Para deletar os resultados dos PPP selecionados apos a confirmacao.
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. ]:] / Propriedades... / (clique duplo): Exibe Editor de PPP para o PPP selecionado.

Ao escolher um PPP especifico no painel de selecado, o painel de vista contém informagdes sobres os
marcos PPP. Os marcos PPP estdo somente disponiveis uma vez que um PPP for p6s-processado, e se
o PPP conter realmente marcos.

« Ocupacio: o simbolo A indica um marco junto com o seu nimero de ocupagao;
* Inicio: a hora de inicio da ocupagao de marco;

« Duracao: o periodo de tempo da ocupagao de marco;

e Altura ant.: a altura reduzida da antena, a ser usada no célculo;

« Tipo de solucéo: o tipo de solugao da ocupagao do marco PPP. Olhe no appéndice Tipos de
Solugées para mais detalhes;

¢« RMS: a raiz quadrada média da ocupagao do marco PPP;
T Gerenciador de Projeto IEIM

ltens Ocupagdo | Inicio | Duragsio | Altura ant. | Tipo de soluggio | RMS |
e A EM 8023024 2013/12/02 09:55:118.99  02:35:50.01 1.188m L1 flutuante) 0.011m

=

Gerenciador de Projeto — Marcos PPP

Analisar

Processar

Mova PPP...
Exportar...

Selecionar Todos

Deletar

Deletar resultados

Propriedades...

Gerenciador de Projeto — Marcos PPP — Menu réapido

. R / Analisar / (clique duplo): Exibe 0 Sumario do PPP.

. )‘4}/ Nova PPP...: Exibe Nova PPP.

1 marcos pos-processados |

Gerenciador de Projeto — Marcos PPP — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): NiUmero de marcos pos-processados.
(Painel do meio): Sempre vazio
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7.3.7

Pasta de Moveis

A pasta de Moveis exibe informacdes basicas sobre todos os méveis relacionados ao seu projeto. Os
arquivos de méveis sdo listados no painel de vista, junto com as informagdes seguinte:

* Nome: o simbolo do estado do arquivo e o nome do arquivo mével
o l=:indica um movel;

o %: indica um semi-cinematico;
» Inicio: a hora de inicio do arquivo moével;
e Duracao: o periodo de tempo do arquivo mével;
e Altura ant.: a altura reduzida da antena, a ser usada no célculo;
¢ Modelo ant.: 0 modelo de antena usado;
¢ Marcos: o nUmero de ocupagdes de marcos no arquivo movel;

[

i}; Sl

| = e =

Hens

Nome

|Inicio

|Duragia Altura ant| Modelo ant | Marcos

B | | 2204 g stpieme sor

b Orbitas
JA Fechamentos
w Linhas-Base

[ 13336E2A

2013/12/02 10.01:24.39

02:07:58.00 20689m HemisphereGPS_A100 172

|E, Meveis

h Marcos
Ji Observagies
2] Lii Trajetérias

.

m

Gerenciador de Projeto — Méveis

Ao selecionar a pasta de Moveis, um novo item chamado Moveis sera disponivel desde o menu
principal, permitindo fazer opera¢des nos dados do seu movel. Estas opera¢des sdo também disponiveis
desde o0 menu rapido, quando o cursor for no painel de vista. A barra de ferramentas Principal oferece
atalhos para algumas destas funcoes.

1 maveis

Gerenciador de Projeto — Méveis — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): Numero de moveis.

¢ (Painel do meio): Sempre vazio

Analisar

Selecionar Todos

Deletar

Propriedades...

Gerenciador de Projeto — Mdveis — Menu rapido

. R / Analisar: Exibe Observacoes brutas> Satélites observados.
« Selecionar Todos: Selecione todos os Méveis.
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7.3.8 Pasta de Marcos

A pasta de Marcos exibe as informg¢oes basicas sobre todos os marcos do seu projeto. Os marcos sao
representados por uma pasta, junto com o seu nome de marco. Debaixo da pasta de marco, todas as
ocupacgdes sdo mostradas, com as informacdes seguinte:

¢« Nome: um simbolo junto com o seu nome e nimero de ocupagao;
o 4:Indica um marco de referéncia.
o A:Indica um marco sem referéncia.

« Coadigo: o cédigo do marco (se estiver);

* Inicio: a hora de inicioda ocupagao;
« Duracao: o periodo de tempo da ocupagao;

« Altura ant.: a altura reduzida da antena, a ser usada no calculo;

¢ Modelo ant.: 0 modelo de antena relacionado a um arquivo mével ou estatico;

« ID arq. De Obs.: a identificagdo do arquivo relacionado a um arquivo mével ou estatico;

B Gerenciador de Projeto

[olE

ftens n Nome

|C6digo

| Inicio

| Duragdo

Alura ant. | Modelo art.

|10 arg. d= Obs.

=2 I___| 2204 rg st-pieme spr
;& Oritas
|}y, Fechemertos
JA& Linhas-Base

ﬁ Méveis

Ji Obsenvagies
J_@ Trajetérias

A 120400
A 120801
A 120801)
A 120701)
A 120800
A 120800
A 121001
A 2o
A 121z

pavage
pavage
pavage
pavage
pavage
pavage
pavage
pavage

pavage

2013/12/02 11:02:21.00
2013/12402 11:02:35.00
2013/12/02 11:.02:51.00
2013/12/02 11:03:09.00
2013/12/02 11:03:26.00
2013/12/02 11:03:43.00
2013/12/02 11.03:58.00
2013/12/02 11.04:12.00
2013/12/02 11:04:25.00

00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00
00:00:04.00

2.069m HemisphereGPS_A.
2.0689m HemisphereGPS_A.
2069 m HemisphereGPS_A
2069m HemisphereGPS_A
2.069m HemisphereGPS_A.
2.089m HemisphereGPS_A.
2069 m HemisphereGPS_A
2069m HemisphereGPS_A
2.069m HemisphereGPS_A.

13336EZA
13336EZA
13336EZA
13336E7ZA
13336EZA
13336EZA
13336EZA
13336E7ZA
13336EZA

a

Gerenciador de Projeto — Marcos

Ao selecionar a pasta dos Marcos, um novo item chamado Marcos serd disponivel desde o menu

principal, permitindo fazer operagdes nos dados do seu marco. Estas operacoes estdo também

disponiveis desde um menu rapido, quando o cursor for no painel de vista. A barra de ferramentas
Principal oferece atalhos para algumas destas fungoes.

15 ocupagdes do marco

|5 marcos, 2 marcos de referéncia, 3/3 marcos pos-processados

Gerenciador de Projeto — Marcos — Barra de estado

e (Painel esquerdo): Numero de ocupagdes do marco.
e (Painel do meio): NUmero de marcos na cada das seguintes categorias:

o Marcos

o Marcos de referéncia

o Marcos pos-processados
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Gerenciador de Projeto — Marcos — Menu rapido
. R / Analisar: Ao selecionar exatamente dois marcos, o Calculo Inverso é exibido. Caso
contrario, as Coordenadas Pos-Processadas sio exibidas.
. )‘# / Novo Marco ...: Exibe Nova ocupacao do Marco.

. E/ Exportar...: Exibe Exportar Marco.
* Selecionar Todos: Selecionar todos os marcos.

. m / Deletar: Deletar os marcos selecionados apds a confirmagao.
* Mover...: Exibe Mover ocupacao do marco.

. ):] / Propriedades... / (clique duplo): Exibe Editor de Marco para os marcos selecionados.

« Arrastar e Soltar

Vocé pode mover ocupagdes de um marco para outro. Selecione a ocupacao de marco que deseja
mover, arrastar e soltar-lo até o destino do marco . A ocupacao de marco é movida.

| % Gerenciador de Projeto |==E=n @
tens [{{ Mome: | cédiga |inicia | Duracio | Atura ant. | Modelo ant |ID arg. de Obs. -
2| | Loopspr A VIwvies) [ 2011/08/19 02:53:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM41248 0H(TZGD)" 7ID0000G ||

- ﬁ‘ Orbitas A Vo) i’ 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM41249.00{TZGD) 7AD0000C
’J& Fechamentos A vTovion 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM41248 0H(TZGD)" 71000008

- Jxk Linhas-Base A viox) 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM55371.007 7ID0000F =
j‘H:Mn've«s 0 011/08/18 3 H 00-53:55.00 0.000 R 971.00 DODOOB
- M& Marcos ‘ A VoK 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM55371.007 7ID00007
Jj Observagies A vToTms) 2011/08/19 02:53:45.00 00:59:59.00 0.000m TRMS5371.00" 7ID0D00E
= uf Trajetcrias A vione2) 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM55371.007 7ID0000A
A Voo 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRMS5371.00" 71000006
A Vo 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM55371.007 7ID0000D

A verednm AN444ANMA ANER A AN nnen.cnnn nARM . TRAACERTY nne mrnannnn X

< i | v

Gerenciador de Projeto — Marcos — Mover um marco com arrastar e soltar

¥ Gerenciador de Projeto ; <]
ltens \ Nome: Cadigo Inicia Duragso Altura ant. | Modelo ant ID arg. de Obs s
= '__'\ Loop spr VTUVIDS 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:53.00 0.000m TRM35371.00"
3& Orbitas A VTUV(D3) 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM41249 D{TZGD)" 7ID0000G
o JA Fechamentos A VTUV02) 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:53.00 0.000m TRM41249.00{TZGD)" 7IDO000C
')LP Linhas-Base A VTUVD1) 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM41249 D{TZGD)" 71000008 3
| Mdveis A VTOX(03) 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:53.00 0.000m TRM35971.007 7IDOO0OF
Marcos ‘ A VTOX(01) 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM35971.00% 7ID00007
o J[i CObservagies A VTD7(03) 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:53.00 0.000m TRM35971.007 7IDOO00E
‘u_? Trajetdrias A VTD7(02) 2011/08/18 22:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM35971.00% 7IDO000A
A VTD7@1) 2011/08/18 18:59:45.00 00:59:53.00 0.000m TRM35971.007 7IDC0006
A VTC1{03) 2011/08/19 02:59:45.00 00:59:59.00 0.000m TRM35971.00% 71000000
e O e s o R

Gerenciador de Projeto — Marcos — Depois 0 movimento do marco

7.3.9 Pasta das Trajetérias
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A pasta das Trajetorias exibe as informagdes basicas sobre todas as trajetérias relacionadas ao seu
projeto. As trajetdrias sao listadas no painel de vista, junto com as informacdes seguinte:

* Trajetoria: o simbolo~indica a trajetéria, junto com o seu nome;
« [Estado: Indica o estado de pds-processamento:

o

o

o

Trajetoria.

o

(Vazio): ndo processado.
Sucesso: pds-processado com SUcCesso.
Falha: trajetéria ndo pode ser processada. Para mais informagdes, exibe o Sumario da

Cancelado: O usuario cancelou o Ultimo processamento.

* Aviso: pos-processado com sucesso, mas tem alguns avisos. Para mais informagoes, exibe o
Sumario da Trajetoria.

« Inicio: a hora de inicio da trajetéria;
¢ Duracao: o periodo de tempo da trajetéria;
» Altura ant. Movel: altura reduzida da antena, a ser usada no célculo;

'} Gerenciador de Projeto

(= O s

ters

Trajetdria IEstadn IInicin | Duragdo | Alturs ant Mévell

B | fortArcher2spr

Jg Orbitas
_J& Fechamentos
J} Linhas-Base
_)B Méaveis
J‘A Marcos

Li Observagies

-} 7 Trajetérias

----- JA PMTL-FORETARCHERZ

j PMTL-FORETARCHER2 Sucesso 2013/10/23 18:34:26.00 00:40:24.00 0.000m

Gerenciador de Projeto — Trajetorias

Ao selecionar a pasta das Trajetdrias, um novo item chamado Trajetéria sera disponivel desde o menu
principal, permitindo fazer operac¢des nos dados da trajetdria. Estas operagdes também estao disponiveis
desde o0 menu rapido, quando o cursor estiver no painel de vista. A barra de ferramentas Principal
oferece atalhos para algumas destas fungdes.

1/1 trajetérias pos-processadas |

Gerenciador de Projeto — Trajetérias — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): Numero de trajetérias pds-processadas.
¢ (Painel do meio): NUmero de ocupagdes do marco pds-processados dentro de todas as

trajetérias.
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Analisar

Processar

Mova Trajetaria..

Exportar...
Selecionar Todos

Deletar

Deletar resultados

Propriedades...

Gerenciador de Projeto — Trajetérias — Menu rapido
R / Analisar: Exibe o Sumario da Trajetoria.
1%
’ I/ Processar: Processar as trajetorias selecionadas.

m / Nova Trajetoria...: Exibe Nova Trajetoria.

,E/ Exportar...: Exibe Exportar Trajetoria.
Selecionar Todos: Para selecionat todas as trajetorias.

&/ Deletar: Deletar as trajetérias selecionadas ap6s a confirmacao.

1A
’K/ Deletar resultados: Deletar os resultados das trajetérias selecionadas apds a confirmacao.

Fﬂ / Propriedades... / (clique duplo): Exibe Editor de Trajetoria para as trajetérias
selecionadas.

Ao selecionar uma trajetéria especifica no painel, o painel de vista contém as informacdes dos marcos da
trajetéria. Os marcos da trajetéria estdo somente disponiveis uma vez que a trajetéria for pds-
processada, e se a trajetoria conter marcos.

+ Ocupacio: o simbolo A indica um marco, junto com o0 seu nome e niimero de ocupacao;
* Inicio: a hora de inicio da ocupagao do marco;

e Duracao: o periodo de tempo de ocupagéao do marco;

e Altura ant.: a altura reduzida da antena, a ser usada no célculo;

« Tipo de solucéo: o tipo de solugo da ocupacao de marco da trajetéria. Olhe no appéndice Tipos
de Solugdes para mais detalhes;

* RMS: a raiz quadrada da ocupagao de marco da trajetéria;

tens Ocupagio | Inicio | Duraggio | Abura ant.| Tipo de solugio | RMS| -
e[| 20110712am spr A 1o 2011/07/12 08:35:56.00 00:00:08.00 2000 m L1 fixada) 0.005m ‘_
ﬁ Crbitas A oz 2011/07/12 08:51:05.00 00:00:06.00 2.000m L1 foada) 0.003m
J& Fechamentos Fagmlal 2011/07/12 08:37:32.00 00:00:07.00 2.000m L1 ficzda) 0.004m =
w Linhas-Base A oz 2011/07/12 08:52:34.00 00:00:06.00 2.000m L1 fixada) 0.006m
L, Méveis A 11031 2011/07/12 08:39:35.00 00:00:08.00 2.000m L1 fiada) 0.005m
Marcos A 11032 2011/07/12 08:54:31.00 00:00:08.00 2.000m L1 foada) 0.003m
Jj Observagies A 11041 2011/07/12 08:41:06.00 00:00:07.00 2.000m L1 fixada) 0.003m
B- u? Trajetdrias FANRALE 2011/07/12 08:56:00.00 00:00:06.00 2.000m L1 fixzda) 0.004m
]A PMTL_CACS_ACP:201 10712.0.11 A Tos 2011/07/12 D8:42:35.00 00:00:07.00 2000 m L1 fixada) 0.003m
o i b A 1osz 2011/07/12 D8:57:09.00 00:00:07.00 2000m L1 fixada) 0.004m =
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Gerenciador de Projeto — Marcos da Trajetéria

|18 marcos pos-processados |

Gerenciador de Projeto — Marcos da Trajetéria — Barra de estado

e (Painel esquerdo): Numero de marcos de pds-processados.
¢ (Painel do meio): Sempre vazio

Analisar

Processar

Nowva Trajetdria...

Exportar...
Selecionar Todos

Deletar

Deletar resultados

Propriedades...

Gerenciador de Projeto — Marcos da Trajetéria — Menu rapido

. R / Analisar / (clique duplo): Exibe Compara¢cao do marco da trajetoria.

. ]‘HH Nova Trajetdria...: Exibe Nova Trajetoria.
« Selecionar Todos: Para selecionar todos os marcos da trajetéria.

. R/ Deletar: Deletar os marcos da trajetoria selecionados apds a confirmagao.

« Arrastar e Soltar

Vocé pode gerar novas trajetorias, selecionar arquivos moveis (ou semi-cin) com estéaticos (ou bases) na
pasta Observacoes e arrastar e soltar-los até a pastaTrajetodrias. Isto vai gerar todas as combinagdes
possiveis com o subconjunto ou 0s arquivos selecionados.

£M

Nldeﬂa--.rtem'ls
= Lr| Kinematic.spr

Eue Baselines

,J& Loops

!lj. Observations

;:& Orbits

T B i I S, oA A E S WY M\mr"‘

Gerenciador de Projeto — Criar trajetérias usando arrastar e soltar

ML ¢ sampledata®kinematict. . 20100708 01  Novitel G+R 207

t’" csampledatatkinematich, . SASE RINEX G 207

7.4 Andlise

Existem varios graficos e caixas de texto possiveis para completar uma analise. Veja o capitulo Andlise
para obter descrigdes detalhadas para cada vista de andlise.
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Capitulo 8

8 Opcoes

Antés de processar os seus dados, pode configurar varias opgdes para facilitar o processamento. A
configuragéo padrédo cobre 95% do necessério. Estas opgbes séo o seguinte:

« Geral: Opgoes sobre o backup de arquivos, alteracao on/off, algumas janelas de aviso e
configuracgao inicial do software e das unidades de medida (sistema métrico, pés internacionais,
pés de levantamento US);

« Vista Plana: Opgées para configurar a Vista Plana (barra de escala, simbolos, cores, etc.);
« Hora: Opgdes para configurar a unidade de tempo (UTC, local);

« Combinacodes: Opcdes para configurar os critérios requeridos de tempo e distancia para gerar
linhas-base, trajetorias e PPP (sobreposicdo minima e distancia maxima);

e Arquivos de dados: Opgdes para configurar importacdo de dados (estado, coordenadas de
referéncia e procura por transmitidas);

» Limites: Opgdes para configurar os limites para o validador do marco;
«  Orbita: Opcdes para definir os provedores de 6rbitas a ser usados no processamento;

» Atualizacoes: Opgdes para configurar e langar atualizagdes de arquivo desde o server da
OnPOZ, assim como os arquivos para o catalogo de estagbes-base, a definigdo do segundo
intercalar, e mais. Portanto, NAO se trata de atualizacbes do software.

* Formato: Opgdes relacionadas aos arquivos e shapefiles do coletor externo de dados;

* Fechamento: Op¢des para configurar todos os pardmetros relacionados com a geragao de
fechamentos.

» Rede: Opgdes para configurar todos os parametros relacionados com o ajuste de rede.

Todas essas opgdes sao configuradas em Ferramentas > Opgoes... no menu principal. A caixa de
dialogo Op¢oes sera exibida com varias paginas.

8.1 Geral

As opcoes Gerais sao divididas em quatro partes: a Gestao de Arquivos, os Alternativos, as
Configuragdes e as Unidades.
8.1.1 Gestao de arquivos

« Criar automaticamente subpasta ao salvar o projeto: Quando inativa, esta opgao sugere que
deve salvar o projeto na mesma pasta do que a dos arquivos de observagéo. Se ativada, vai
sugerir salvar o projeto numa sob-pasta especifica, abaixo da pasta dos arquivos de oservagéo.
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Opeles E

Ijrbihii I Atualizactes | Faormato I Fechamento I Reds
Geral

Yista plana [ Hora I Combinagtes I Arguivos de dados | Limites

— Gerenciador de Arquivos Alternar

[V Criar automaticamente subpasta ao salvar o projeto ¥ Barade
estado

— Opgoes
v Matificar quando criar novos Marcos manualmente

I Gerenciador de projetos j

Yistas padrdies a0 comegar projetos

r~ Uridade
Medidas [Matrico |
Angulo IDMS j

QK I Cancelar | Ajuda |

Opcoes — Geral

8.1.2 Alternativos

« Barra de estado: pode alternar a barra de estado entre On e Off.

8.1.3 Configuracdes

* Notificar quando criar novos Marcos manualmente: Isto abre o aviso seguinte quando criar
manualmente um novo marco.

' % B
Pés-Processamento GNSS M

f. Confirme caso deseje criar um registro de occupagdo do Marco
¥ permanente,

QK I Cancelar

Confirmagao ao criar novos marcos manualmente

« Vistas padroes ao comecar projetos: Esta opcédo sera usada para configurar a(s) vista(s)
padrédo do software. A(s) vista(s) padrao sera exibida automaticamente na inicializagéo do
aplicativo, na criagdo de um novo projeto, ou na abertura de um projeto existente.

8.1.4 Unidades

* Medidas: Esta opcao sera usada para selecionar as unidades de medida do software.

« Angulo: Esta opgado permite configurar a apresentacéo de angulo (principalmente latitude e
longitude).

o GMS: Todos os angulos sdo apresentados em graus, minutos e segundos.
o Graus decimais: Todos os angulos sao apresentados em graus, com fragdes de graus.
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8.2 Vista Plana

As opcoes da Vista Plana sdo grupadas em seis se¢des: uma secdo para configurar quais dados e/ou
resultados devem ser exibidos na Vista Plana, uma para configurar a cor de fundo da Vista Plana, uma
outra para definir a vista da barra de escala, uma seg¢éo relacionada com os simbolos, outra para o
tamanho dos simbolos (assim como o tamanho dos rétulos exibidos), e finalmente uma se¢éo para
configurar a vista das elipses da trajetoria.

Opgaes [l
(Orbita I Atualizagtes | Formato I Fechamento I Rede
Geral M & I Hora I Combinagtes I Arquivos de dados | Limites

—&justes de Exbigio——— Ajustes de Simbolo——————————————

¥ Marcas W Linhas-Base Tipo de Simbala |:| I:‘ I:‘
¥ Méveiz W Trajstonias IMarco de ref, vI

¥ Fecham. [ Marcos traj. EI EI
[ Elipses de hrajetdria

~ Fundo
Alura dos Simbolos——————
Car... I
75 w| % Pixels
~BarasdeBscala———— " Unid. Trabalho )

Herizontal IAbai:-:o j‘ r Configuragdo de Elipse de Trajetdria

B _ Mivel de confianca: ISSZ vi
) Liriite: minirma: ID.EIEI‘I vl m
Fonte... | Arial 8

Fator de escala: I'I 'I
[1].4 I Cancelar | Ajuda |

Opcoes — Vista Plana (Modo de Posicionamento Diferencial)

Opgoes X
Limnites | (rbita I Atualizagles I Formato
Geral Wizta plana I Haora I Combinagties I Arguivos de dados
—Ajustes de exibigdo————— [ Ajustes de zimbola
W Marcos Tipo de zimbolo
v Méveis e

¥ Wovalpee ood
[ Elipses de mével PPP DDD
~Fundo———
~Alurs dog simboles——————
Car... I
o5 w| * Pixels
—Baraz deescala ™ Urid. trabalha (m)

Horizontal I"i'\"b‘f'i"‘D j' — Configurac3o de elipse de mével PRP—

D - Mivel de confianga: ISEZ vI
. Lirnite: mirirmo: ID.DD1 vl m
Berlie | Arial 8

Fator de escala: |1 vI
(] 4 I Cancelar | Ajuda |

Opgoes — Vista Plana — Simbolos para mével (Modo de Posicionamento de Ponto Preciso — PPP)

8.2.1 Exibir os alternativos

« Usado para configurar quais dados e/ou resultados serdo exibidos na Vista Plana (para mais
detalhes, veja a secéo Vistas — Vista Plana — Ligar/Desligar (On/Off) Dados/Resultados
desde a Vista Plana).
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Fundo

Cor: Esta opcao é usada para escolher a cor do fundo da Vista Plana.

Barra de Escala
Horizontal: Usado para definir a posicao da barra de escala dentro da Vista Plana. As
configuragdes disponiveis sdo o seguinte:
o Nenhuma: nenhuma barra de escala exibida;
o Acima: em cima da Vista Plana;
o Abaixo: em baixo da Vista Plana;

Cor: Usado para escolher a cor principal da barra de escala. A segunda cor da barra de escala
serd automaticamente definida segundo a Windows Color and Appearance.

Fonte: Opc¢éao para escolher a fonte usada na barra de escala.

Ajustes de Simbolo
Tipo de Simbolo: Esta secdo serd usada para configurar um simbolo especifico, a ser exibido na
Vista Plana, para marcos, moveis e marcos de referéncia.

o Para configurar um simbolo, selecione um objeto na lista suspensa e escolhe um
simbolo.

o Quando estiver de tipo mével, os trés simbolos seguinte sdo disponiveis:

L D]

Opcodes — Vista Plana — Simbolos para méveis

o Para marcos ou marcos de referéncia, pode escolher entre os seis simbolos seguinte:

[2]l[=][=]
[][<]|[=]

Opgdes — Vista Plana — Simbolos para marcos ou marcos de referéncia

Na Vista Plana, os simbolos dos méveis estao vermelhos quando a posigdo nao for processada, e verde a ser pés-processada.

Na Vista Plana, os simbolos dos méveis s&o exibidos com um tamanho duas vezes menor que 0s dos marcos.

Altura dos Simbolos

iguracgao de Altura dos Simbolos desta secao sera aplicada a todos os simbolos, elipses de
ria e textos exibidos na Vista Plana.

Pixeis: Selecionar esta opgao vai manter a altura dos simbolos, elipses e textos,
indiferentemente da escala.

Unid.Trabalho: Selecionar esta opgao vai adaptar a altura dos simbolos, elipses e textos
segundo a escala configurada na Vista Plana.

Quando a opgéo de Pixeis for ativada, a impressao pode ser diferente do que se vé na tela, porque a resolugéo da impressora poderia
estar diferente da da tela.
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8.2.6  Configuracao de Elipse de Trajetoria
Estas configuragbes sé valem ao ativar a opcao de Elipses de Trajetéria. Se estiver desativada, o simbolo
do mével sera exibido em vez da elipse para cada posicao do mével.

» Nivel de confianca: Esta opgao permite selecionar o nivel de confianga das elipses. Isto afeita o
tamanho das elipses exibidas.

« Limite minimo: Somente as elipses com um eixo principal 2D maior do que este valor serdo
exibidas na Vista Plana; sendo, o simbolo de mével sera exibido. Isto € um jeito de sublinhar as
posicdes com erros maiores que um limiar dado.

» Fator de escala: Este valor € um multiplicador de qualquer tamanho de elipse, para ficar mais
visivel na Vista Plana.

A cor da elipse de trajetdria segue as mesmas regras que a cor dos simbolos dos moéveis, e sera
sorteada com um tamanho fixo, ou entdo com um tamanho relativo, dependendo da opg¢éo ativada na
Altura dos Simbolos.

Se a elipse de trajetoria for demaziado pequena para ser sorteada, o simbolo do mével sera sorteado em
vez, sem importar as opgdes escolhidas previamente.

8.2.7 Configuracao de elipse de movel PPP
Estas configuracbes sé valem ao ativar a opgao de Elipses de movel PPP. Se estiver desativada, o
simbolo do mével sera exibido em vez da elipse para cada posigao do moével.

« Nivel de confianga: Esta opg¢ao permite selecionar o nivel de confianga das elipses. Isto afeita o
tamanho das elipses exibidas.

e Limite minimo: Somente as elipses com um eixo principal 2D maior do que este valor serdo
exibidas na Vista Plana; sendo, o simbolo de mével ser& exibido. Isto € um jeito de sublinhar as
posi¢cdes com erros maiores que um limiar dado.

» Fator de escala: Este valor € um multiplicador de qualquer tamanho de elipse, para ficar mais
visivel na Vista Plana.

A cor da elipse de mdvel PPP segue as mesmas regras que a cor dos simbolos dos moveis, e sera
sorteada com um tamanho fixo, ou entdo com um tamanho relativo, dependendo da opgéo ativada na
Altura dos Simbolos.

Se a elipse de mével PPP for demaziado pequena para ser sorteada, o simbolo do mével sera sorteado
em vez, sem importar as opgdes escolhidas previamente.

8.3 Hora

As opcoes de Hora sdo usadas para configurar uma unidade de tempo a ser usada em todo lugar no
software.

8.3.1 Formato Data/Hora

Esta secao sera usada para selecionar uma unidade de hora entre trés possibilidades:

» Hora GPS: Isto é o hora retornado pelo receptor GNSS. Trata-se de um nimero de semana e de
um numero de segundos, desde o inicio da semana do calendario GPS.

» Hora UTC: Isto é o Hora Coordenada Universal.
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« Hora local: O software pegue o fuso horario do seu computador. Pode selecionar este valor
desde Painel de Controle > Data e Hora > Trocar de fuso horario.

O formato da unidade de tempo selecionado serd exibido na segdo Exemplos.

Opgdes [l
(Orbita I Atualizagtes | Formato I Fechamento I Rede
Geral | Yista plana ] Combinagtes I Arquivos de dados | Limites

— Formato de Data/Hora
Formato: IHora local ;I
Exemplo
’7 2013/05/1510:23:19
[1].4 I Cancelar Ajuda

Opcoes — Hora

8.4 Combinacdes

As opcoes de Combinacdes sdo usadas para gerar automaticamente linhas-base, trajetérias e PPP.

Estes critérios de tempo séo usados para gerar todas as linhas-base, trajetérias e PPP possiveis, ao usar
todas as ocupagdes de marcos e arquivos de moéveis. Este processo é feito ao analizar o periodo de
tempo das ocupagdes de marcos, assim como dos arquivos de moveis. A linha-base sera gerada a
estiver dois marcos observados simultaneamente por um tempo minimo (tempo minimo de
sobreposi¢ao). Se uma ocupacao de marco e um mével foram observados simultaneamente por um
tempo minimo (tempo minimo de sobreposi¢ao), uma trajetéria serd criada. Se os 6Orbitas precisas estao
sobreposicionando com moveis ou marcos, um PPP sera criado.

Opgoes (=50
{rhita I Atualizacdes | | Fecharnenta I Feds
Geral I Vista plana [ Hora I Arquivos de dados I Limites
r~ Linhas-Basze
Sobrepozicdo 10 | minukos
v Disténcia méxima entre marcog: 50.0 krn
Mimero de referéncias desejadas por estatico: I'I
— Trajetdria
¥ Distancia méxima coincidindo com a referéncia; 1000 km
r FPF
Ferioda estatica minimo: IBD vl ko
Perioda mdwel minimo: IED ‘l mrirbos
Ok, I Cancelar | Ajuda |
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Opgodes — Combinagdes

8.4.1 Linhas-base

IMPORTANTE: A secao Linhas-Base esta disponivel somente no modo de Posicionamento Diferencial.

Todas as opgdes de linhas-base sdo grupadas em Linhas-base.
Serao considerados somente os marcos vindo de uma base ou de um estatico.

Nao ha geracao de linhas-base entre duas referéncias (Nem estatico usado como uma referéncia ou
base)

* Sobreposicao: Critério minimo de tempo em minutos.

« Distancia maxima entre marcos: Distancia maxima permitida entre um par de marcos para criar
uma linha-base.

« Numero de referéncias desejadas por estatico: Pode entrar o nimero de referéncias (bases
ou estaticos utilizados como uma referéncia) que deveriam ser connected to cada arquivo de
estatico. Isto acontece quando tentar baixar bastante estagdes-base para acomodar o nimero
pedido. Pode usar esta opg¢ao quando quiser ligar a sua rede com uma rede de referéncia
Nacional, como usado tipicamente pelos provedores de Estacdo-base Nacionais.

o Exemplo: O projeto seguinte inclui quatro estéticos (Station002 até Station005) e um
estatico usado como uma referéncia (Station001). Cada um dos arquivos esta em
sobreposigao com todos os outros. Quando configurar o Nomero de referéncias
desejadas por estatico em 3, duas linhas-base serao baixadas para completar o
projeto. Agora, cada estatico tem trés estacdes-base, conectando-los direitamente com
uma referécia: um para Station001 (estatico usado como uma referéncia), um para vill
(estacdo-base) e um para yebe (estagdo-base).

1 planview o o s || S plon view E=m e

BN BN [ESOOE -oooom S| B SO0 soocom 75000m

Vista Plana antes e depois do dowload
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8.4.2 Trajetérias

Todas as opgoOes de trajetérias sdo grupadas em Trajetorias.

Somente os marcos vindos de uma base ou de um estatico serdo considerados na conexao com um
movel. Eles serdo chamados de marco de base.

** Este software ndo pode baixar uma base tendo uma cobertura parcial; a cobertura tem de ser completa.

‘ ~ . . ) o0 " . . .
** Este software ndo pode baixar uma base quando estiver com um estatico utilizado como referéncia no projeto, cobrindo pelo menos uma

parte do mével.

« Distancia maxima coincidindo com a referéncia: Representa a distancia maxima entre o
marco de base e o arquivo de mdvel. Quando a separacao da distancia marco de base-movel é
mais comprida que o seu valor, 0 marco de base é ignorada.

0 A . = . . - . - 5 =
** A distancia entre 0 mével e o marco de estagdo-base é calculada usando a posicao média do mével. Isto poderia lidar & uma selegéo de

estagéo-base indesejada. Por exemplo, no caso de levantamento aero durante um voo, poderia viajar centenas de kilometros antés de
atingir a area desejada, entdo a posi¢cdo média para esses dados pode selecionar uma estagéo-base longe demais da area pertinente.
Em tal caso, teria que forgar a selegao da estagdo-base (Se saber qual usar).

8.43 PPP

IMPORTANTE: A secao PPP esta disponivel somente no modo de Posicionamento de Ponto Preciso.

Todas as opgdes de PPP séo grupadas em PPP.
Geralmente, o PPP precisa de mais de 60 minutos de dados para ser sucedido.

» Periodo estatico minimo: gera um estatico PPP somente com estaticos demorando pelo menos
o tempo requerido.

e Periodo movel minimo: gera um mével PPP somente para méveis demorando pelo menos o
tempo requerido.

8.5 Arquivos de dados

A opc¢éo de Arquivos de dados é usada para configurar o processo de Importagdo. Veja a secao
Importar Dados para obter mais detalhes.
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Opgdes

(Orbita I Atualizactes | Faormato Fechamento | Reds

Geral | Yista plana [ Hora I Combinagtes A Limites
Ma importag&o de um arquivo de obzervagio nda contendo nenhurn marco:
 Criar um mdvel

& Criar uma estatica

r Importar automaticamente as coordenadas desde a base de dados do
marco global
™ Caso estiver faltando, procurar automaticamente por drbitos radio-transmitido

QK I Cancelar | Ajuda |

Opcdes — Arquivos de dados

8.5.1 Na importagdo de um arquivo de observagédo ndao contendo nenhum marco

Na importacao de um arquivo de observagao, o programa vai tentar determinar o estado do arquivo
(Movel, Estatico ou Semi-cinematico). Enquanto estiver trabalhando os dados, podera trocar o estado
do arquivo a qualquer hora.

o . . ~ . . ) )
** Pode facilmente trocar o estado de um arquivo na pasta Observagdes do Gerenciador de Projeto: selecione o arquivo de

observagéo no painel de vista, clique direito para abrir o menu rapido, e selecione o novo estado desejado: Movel, Estatico,
Semi-cinematico.

Caso os arquivos de observacao foram gravados com um software de cole¢do de dados compativel com
EZSurv®, o estado do arquivo serd automaticamente deteitado.

‘:‘ O estado do arquivo é automaticamente deteitado para todas as obervagdes coletadas com OnPOZ GNSS Driver for ArcPad,
OnPOZ GNSS Control Panel, OnPOZ EZTag CE™, OnPOZ EZField™, Carlson SurvCE™, Geo-Plus VisionTerrain,
MicroSurvey FieldGenius™, NavCom FieldGenius™, MicroSurvey Seismic Surveyor™ e MapScenes Evidence Recorder™.

)
** O projeto semi-cinematico em OnPOZ EZField™ é o tnico & poder configurar automaticamente o estado do arquivo em semi-

cinematico na importagéo.

Se os arquivos de observagdes sao arquivos RINEX, o estado do arquivo sera automaticamente
detectado.

Caso contrario EZSurv® escolha o estado usando as informagdes do marco:
* Nenhum marco: Pode ser configurado pelo usuario neste pagina. Veja abaixo.

* Um marco: Se o marco cobrir 0 arquivo de observagoes todo, o estado do arquivo sera
configurado como Estatico. Outro caso, o arquivo sera configurado como Mével.

* Mais do que um marco: O arquivo sera configurado como Movel.

Quando um arquivo nao conter nenhum marco, pode configurar-lo como Mével ou Estatico.
Geralmente, estes arquivos sao de moveis. Por tanto, também poderid ser um arquivo estatico. Isso
acontece com arquivos estaticos importados no formato nativo binério de certos receptores GNSS.
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« Criar um movel: Configure o estado do arquivo como Movel se ndo estiver nenhum marco.
« Criar um estatico: Configure o estado do arquivo como Estatico se ndo estiver nenhum marco.

8.5.2 Outras opgodes

« Importar automaticamente coordenadas desde a base de dados de Marco Global: esta
opcao tentara combinar todo marco que esteja importando com o nome de um marco
pertencendo a base de dados de Marco Global.

o Para cada marco com o seu nome:
» Vai copiar a posicao desde o Marco Global para este marco.

« O marco sera assinalado com Usar como coordenadas de referéncia (como se vé
em Editar > Marco).

e Caso estiver faltando, procurar automaticamente por drbitas transmitidas: Quando ativado,
importar um arquivo de observacao sem nenhumas érbitas associadas lancara a busca por
Orbitas transmitidas.

8.6 Limites

8.6.1 Validador de Ocupagéao de Marco

No software, ndo pode ter dois marcos com um mesmo nome. Contudo, pode visitar 0 mesmo marco
varias vezes. O software beneficia de multiplas ocupac¢des do mesmo marco. Se estiver dois marcos
diferentes com 0 mesmo nome, o resultado sera corrompido, 0 que poderia levar a maus consertos de
ambiglidades, com desvios padrédo inesperados.

Este validador de marco permite detectar estes erros de nomes nos marcos. As vezes, no campo,
acontece que o usuario escreve um nome errado (ex.: entrar um nome de marco existente, ou seja criar
dois marcos diferentes com o mesmo nome). Ao entrar uma tolerancia minima de distancia entre marcos,
podera facilemente detectar os erros. Mas, para usar esta opgao, os marcos devem estar distante de
alguns métros um dos outros. O validador é usado ao importar dados, na hora de criar um novo marco ou
de renomear um marco existente.

- Ativara validacao de distancia de ocupaca@o do marco: Uma marca de selecao indica que o
validador esta ativado, e o software mandara um aviso a cada vez que detectar uma nova
ocupagao de marco mais perta do que o valor tolerado.

« Limite da distancia: Selecione o tipo de valor a ser usado como distancia minima. Caso dois
pontos ficarem dentro desta distancia, devera clarificar se trata-se de dois pontos distintos, ou
entdo de uma segunda ocupagao para 0 mesmo ponto.
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Opgees =
(Orbita I Atualizactes | Faormato Fechamento I Reds |
Geral | Yista plana I Hora I Combinages | Arguivos de dados

Walidador de Dcupacdo de Marco

[~ Alivar validaco da distincia de ocupacio do marca

Limite da distancia: a0 | m

QK I Cancelar | Ajuda

Opcdes — Limites

Ao importar dados, se estiver dois marcos dentro do valor de tolerancia, o aviso seguinte sera exibido:
Validador de ocupagdo de marco E

0 nova Marco 3 estd mais prosino que 30 m dos Marcos
existentes.

Se desejar criar uma nova ocupagio em um Marco diferente,
zelecione o Marco na lizta abaivo.

Lista de Marcos:

Marco | Distancia [m]]
1 15

2 15
s

[ W&o me maoste isto de novo
ok | Puar | e |

Validador de ocupagao de marco

O software assume que a ocupacgao de marco importada nao foi rotulada corretamente, e também
assume que a ocupacao de marco corrente esta provavelmente relacionada a um marco existente. Tera
de selecionar um marco existente com qual os dados deste novo marco podém ser ligados. Existem trés
alternativas:

e Se deseja considerar o marco como uma nova ocupagao de um marco existente, selecione o
nome do marco na lista e clique em OK; isto criar4d uma nova ocupagédo de marco para 0 marco
existente selecionado;

* Ao estabelecer dois marcos préximos um do outro (dentro dos valores de toler&ncia), o nome por
defeito do seu marco serd sublinhado, e torna-se o nome do seu novo marco; clique em OK para
importar o marco;
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e Se nao deseja importar este marco. Clique no botao Pular (ou clique no botéo@); 0 marco
nao sera adicionado a pasta dos Marcos, nem na do Gerenciador de Projeto;

Se nao deseja mais ser avisado, marque a caixa de selecdo Nao me mostre isto de novo. Isto vai
desativar o validador de ocupagéao de marco.

8.7 Orbita

A aba Orbita sera usada para definir os provedores de drbitas precisas a ser usados no processamento.
Aqui pode adicionar, remover e ordenar os parametros dos provedores de 6rbitas precisas.

* Adicionar: Adicionar um novo provedor de orbitas precisas. A caixa de dialogo Adicionar
Provedor de Orbitas Precisas sera exibida.

¢ Remover...: Remover o provedor selecionado.
« Propriedades...: Abre uma janela da Internet Explorer, com o site web do provedor.

+ Subir e Descer: Modifique a ordem dos provedores na lista. O software vai procurar dentro da
lista, na ordem dos provedores de Orbitas precisas.

‘ . ~ - . . ~ . n ~ .
** Se acaixa de selegdo Procurar por orbitas precisas néo for ativada nos Parametros do Processamento, o software n&o vai procurar
por 6rbitas precisas.

X/ - . =
** Todos os provedores suportar a constelagdo GPS, mas apenas alguns suportar mdltiplas constelacdes.

rOpgﬁes B . ﬁ‘

- - o

Geral i Wista plana I Hora l Combinagies l .-’-‘«rquivos de dados i Limite:s

Atualizacdes I Farmato l Fecharmenta I Fede

Efemérides precisas provedor

Canada [MRCAM] - BRPS/GLONASS e |
Remaver... |

Propriedades... |

Subir |

Dezcer

(] 4 I Cancelar Ajuda

Opcodes — Orbita

8.7.1  Adicionar um Provedor de Orbitas Precisas

a. Para adicionar um novo provedor de érbitas precisas, clique em Adicionar;
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Adicionar Provedor de Orbitas Precisas x

— Selecione seu Navo Provedor

Center for Qrbik Determination in Europe [CODE]
Infarmation And Analysiz Center [JAC)
Intermational GHSS Service (1GS)

Matural Resournces Canada [NRCAM) - GRS

0K I Cancelar |

Adicionar Provedor de Orbitas Precisas

b. Selecione o seu novo provedor na lista Adicionar Provedor de Orbitas Precisas;
c. Clique em OK.

8.8 Atualizagdes

A pagina Atualiza¢6es na janela Ferramentas > Opc¢oes... € usada para configurar as Atualizacao
automatica e atualizar licengas com um arquivo.

Opgdes >

Geral I Yista plana | Hora | Combinagties | Arquivos de dados I Limnite:s

Orbita

Formato | Fechamento | FRede
Configuragtes de atualizagio automatica

W ‘\erificar automaticamente por atualizacies na inicializagio

Yerficar por atualizagles agora |

Atualizando o arquivo de licengas

Importar manualmente o arquivo de licengas, se vooé Ndo tiver uma conexdo
& Internat,

Importar o arquivo de licencas...

(] I Cancelar Ajuda

Opcoes — Atualizagdes
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Atualizacao automatica ajudem assegurar-se que os arquivos importantes usados no software sempre
estdo na versdo a mais recente no seu computador. Estas atualizacdes estdo mantidas no server da
OnPOZ, e incluem arquivos como arquivo de licencgas, catdlogo das estagbes-base, sistemas de
coordenadas predefinidos, modelos do gedide predefinidos, as definigdes do segundo intercalar, e mais.
Ele também verificard se ha atualizacdes do software.
« Verificar automaticamente por atualiza¢des na inicializagao: Ative (recomendado) ou
desative a Atualizacao automatica.

« Verificar por atualizac6es agora: Procure por atualizagoes imediatamente.

Atualizacao automatica se ativada, sera langada cada vez que vai iniciar o software. A mensagem
seguinte serd exibida durante a procura:

Atualizando...
Processando arquivo (42/49)

Atualizagdes automaticas

Em seguida, ele verificara se ha atualizagdes de software. Se houver uma atualizagdo disponivel, a barra
de progresso permanecera aberta.

‘ a s ya . ~ . .pu . ~
** Vocé pode verificar manualmente se hé atualizagdes de software usando Ajuda > Verificar atualizacéo...

EZSury X

Anew OnPOZ version (2.102.738) is available!

[] Do net notify until next version

Atualizagbes de software — Uma nova verséo esta disponivel

« Uma nova versao esta disponivel: Clicar no link abre o site OnPOZ Support. Vocé pode baixar
e instalar a versao mais recente se o seu plano de suporte esta atualizado.

« Nao notifique até a proxima versao: Marque se vocé quiser parar de ser notificado para esta
versao especifica. Vocé so6 sera notificado novamente quando a préxima versao estiver
disponivel.

Normalmente, o arquivo de licencas é automaticamente baixado da Internet. Particular Se um
computador ndo pode ser conectado a Internet, é possivel copiar o arquivo de licengas para outro
computador e importa-lo aqui.

a. Na secgéao de Atulizando o arquivo de licencas, clique em Importar o arquivo de licencas...

b. Na caixa Selecione un arquivo de licencas, selecione o arquivo e clique em Abrir.
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4 Selecione um arquive de licengas *,
Regarder dans : I“ Téléchargements j & £ B

Nom - Modifié le Type

D EZ5urvlicenses.bin 2016-01-18 15310 Fichier BIM

< >
Nom du fichier : |EZSur\rLicenses.bin | Abir l
Types de fichiers : Iﬂrqui\ro de licenca (".bin) j Cancelar I

[~ Ouvrir en lecture seule

Atulizando o arquivo de licengas — Selecione un arquivo de licengas

c. O arquivo de licengas foi importado. Clique em OK.

r
GNSS Post Processor

Licengas importadas com sucesso.

S 4

Atulizando o arquivo de licengas — Sucesso

8.9 Formato

A pagina Formato em Ferramentas > Opg¢oes... € usada para configurar algumas opgoes relacionadas
com os coletores de dados e os shapefiles da ESRI.

8.9.1 Coletor de dados externo

Estas opcdes servem para os softwares de colecdo de dados seguinte:
e Carlson SurvCE™;
*  Geo-Plus VisionTerrain;
e MapScenes Evidence Recorder™;
¢ MicroSurvey FieldGenius™;
¢ MicroSurvey Seismic Surveyor™;
¢ NavCom FieldGenius™;

Para obter mais informacgdes sobre o jeito de manipular um coletor de dados externo, consulte a Base de
Conhecimento em www.onpoz.com.

Somente atualizar os pontos que nao forem fixados no arquivo RTK: Ao ativar esta opcéo, o
software vai somente atualizar os pontos que ndo foram FIXADOS no modo RTK, mas sim pelo software.
Caso NAO ativar esta opgao, o software vai atualizar TODOS os pontos.
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Opgoes

Geral | Yista plana I Hora I Combi
(Orbita I Atualizacties i

r~ Coletor de dados externo

Oes I Arguivos de dados | Limites

Fechamento I Rede

[~ Somente atualizar os pontos que ndo forem fisados no arquivo RTE.

— Shapefile ESRI

Opglies Configuragio |

[1].4 I Cancelar Ajuda

Opcodes — Formato

8.9.2 Shapefile ESRI
As opcoes de Shapefile ESRI servem s6 para projetos GNSSP criados pelo software OnPOZ Driver
GNSS para ArcPad.

Na secao Shapefile ESRI, clique no botdo Configuracao. A janela Opcoes de Shapefile ESRI sera
exibida.

Opgées de Shapefile ESRI

[~ Usar o sistema de mapeamento EZSurv em vez do sistema de coordenadas ArcGIS
¥ Exibir os parimetros PRJ ao importar dados ArcPad
[ Aplicar deslocamentos

0K | Cancelar |

Opcodes de Shapefile ESRI

e Usar o sistema de mapeamento EZSurv em vez do sistema de coodenadas ArcGIS: Com
ArcGIS 10.3 ou menos, fica melhor usar-lo uma vez que o software verificara que os shapefiles
sejam atualizados com coordenadas no mesmo sistema de mapeamento. Use esta opcao se
ArcGIS néo estiver instalado ou com ArcGIS 10.4 (ou superior).

« Exibir os parametros PRJ ao importar dados ArcPad: Quando o ArcGIS néo for presente, esta
opcao vai buscar o arquivo de projecao ESRI associado com o projeto, e exibir lado a lado a
projecao ESRI e o sistema de mapeamento atual. Quando ArcGIS for presente, esta opgao é
ignorada.

* Aplicar deslocamentos: Est4 recomendado deixar-o ativado. Quando os offsets ndo estiver
aplicados, os pontos calculados ficam na posicao dada pelo ArcPad. Todos os outros tipos de
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pontos, linhas e poligonos serao atualizados, com as suas posi¢coes pds-processadas, sem
aplicar os offsets.

8.10 Fechamento

IMPORTANTE: Fechamento esta disponivel somente no modo de Posicionamento Diferencial.

A pagina Fechamento, disponivel em Ferramentas > Op¢oes... esta usada para configurar as opgoes
de geracdo dos fechamentos.

Esta pagina é dividida em quatro se¢des, como segue: Gerar, Filtro, Critério de Falha e Secao de
Sumario.

Opgdes

Geral | Yista plana I Hora I Combinagtes I Arquivos de dados | Limites

(Orbita I Atualizagtes Formato e Rede

[ Gerar automaticamente os fechamentos depois processamento automtico

Gerar todos os fechamentos pozsiveis com |2 'I segmentos
W Gerar encemamento entre o marcos de referéncia (fechamento aberto)
Filtra

[~ Pular os segmentos mais compridos que |25. aoo krm

r Critério de Falha
[~ PPM > |5.UUEI [™ Encenamento 2D » IU.USU m
[™ Encenamento H » IU.1UU m

— Segdo de Sumério
v Vetores usados

QK I Cancelar Ajuda

Opgdes — Fechamento

8.10.1 Gerar

« Gerar automaticamente os fechamentos depois processamento automatico: Quando
ativado, executa o passo Gerar Fechamento na hora de pedir um processamento automatico
(Ferramentas > Processamento Automatico...).

o Fica sempre possivel gerar fechamentos manualmente, independentemente do estado
desta opgéo (Ferramentas > Processamento Manual > Gerar Fechamento)

« Gerar todos os fechamentos possiveis com ‘n’ segmentos: NUmero exacto de segmentos
para todos os fechamentos a ser gerados.

o Gerara todas as combinagées validas de fechamentos encerrados, segundo o nimero de
vetores especificado.

o Usara somente os vetores comuns para formar um fechamento, na hora de solicitar dois

segmentos.

o Usard vetores Unicos para formar um fechamento, na hora de solicitor mais do que dois
segmentos.

o Exemplo: Assumimos um projeto com os vetores seguinte: A-B(1), A-B(2), B-C(1), B-C(2)
e C-A.
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= Com dois segmentos, isto gerara:
» Fechamentol: A-B(1), B-A(2);
» Fechamento2: B-C(1),C-B(2)

= Com 3 segmentos, isto gerara:
» Fechamento 1: A-B(1), B-C(
» Fechamento 2: A-B(2), B-C(
» Fechamento 3: A-B(1), B-C(2
» Fechamento 4: A-B(2), B-C(2

= Com 4 segmentos, isto gerara:

* Nenhum fechamento, porque néo fica possivel fazer um fechamento com
4 segmentos com este conjunto de vetores Unicos.
« Gerar encerramento entre os marcos de referéncia (fechamento aberto): Quando ativado,
gera fechamentos abertos, assim como os fechamentos encerrados.
o Um fechamento aberto corresponde a um fechamento comegando num marco de
referéncia, e acabando num outro marco de referéncia.

o Geratodas as combinagdes validas de fechamentos abertos, segundo o nimero de
vetores especificado.

1
1

C-A
C-A
C-A;
C-A

—_ — ~— ~—

8.10.2 Filtro

» Pular os segmentos mais compridos que: Quando ativado, ao estiver segmentos mais
compridos do que o comprimento especificado aqui, ndo sera usado para gerar um fechamento.

%* Isto pode ser usado para evitar criar fechamentos incluindo uma estag&o-base, porque estes fechamentos terdo um perimetro muito
comprido.

8.10.3 Critérios de Falha

Caso nao ativar nenhum critério de falha, todos os fechamentos serdo gerados como descrito acima.

Portanto, caso ativar pelo menos um critério de falha, o programa guardara somente os fechamentos
falhados.

Ao ativar varios critérios de falha, todo fechamento que falhou pelo menos um critério sera guardado.

Melhor guardar somente os fechamentos falhados, porque no caso contrario, pode gerar uma lista de
fechamentos muito comprida, e fica dificil achar e identificar os fechamentos falhados.
+ PPM >: Quando ativado, o fechamento é considerado falhado se o ppm for maior do que o valor
especificado.
* Encerramento 2D >: Quando ativado, o fechamento é considerado falhado se o encerramento
horizontal for maior do que o valor especificado.

 Encerramento H >: Quando ativado, o fechamento é considerado falhado se o encerramento
vertical for maior do que o valor especificado.

8.10.4 Secao de Sumario

Esta opgao se aplica somente no relatério de Sumario do Fechamento.
« Vetores usados: Quando ativado, exibe a se¢do Vetor usado no Sumario do Fechamento.
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8.11 Rede

IMPORTANTE: Rede esta disponivel somente no modo de Posicionamento Diferencial.

A pagina Rede, em Ferramentas > Opc¢oes... € usada para configurar as opgdes de ajuste de rede.

Para obter mais informac6es sobre o ajuste de rede, consulte a Base de Conhecimento em
WWW.onpoz.com.

Esta pagina esta dividida em quatro seg¢des, a ser: Ajuste de Rede, Sumario, Elipses na Vista Plana, e
Validag&o de Vetores.

Opgoes
Geral I Vista plana I Hora I Combinagties I Arquivos de dados | Lirnites |
(rbita I Atualizacties I Farmata I Fechamenta Red= I

— Ajuste da Rede
[ Ajustar a rede automaticamente apés processamento automatico
Tipo de Ajustarmento: IEstau;ﬁes finas ﬂ
Confianga: 95 | Tipo Reg. Segura |2|3+'|D "l

—Segdes do Sumério—————— — Elipses na Yista plana
[~ Fechamento ¥ Elips. Marco W Elips. Vetares

v Ajute de Coordenadas
™ Residuais
[ Comegdo de Marco

Escala daz Elipses: I‘I vl

Mota: Elipzes 230 mostradas com um
tipo de regido de confianga 2D+10.

 Walidagdo de Yetores
INSO ativio LI ID LI mm + ID.D ;I PR,

Ok, I Cancelar | Ajuda |

Opgodes — Rede

8.11.1 Ajuste de Rede

A secédo de Ajuste de Rede contém os paradmetros de ajuste que afeitam todos os relatérios.

e Ajustar a rede automaticamente apds processamento automatico: Se ativado, um

processamento automatico vai iniciar o ajuste de rede depois do processamento da linha-basee
da trajetéria.

» Tipo de Ajustamento: vai afeitar o funcionamento do ajuste. Os valores possiveis sao:

o Estacoes fixas: Num ajuste de Estacodes fixas, pelo menos uma estagao tem que ser fixa.
Por defeito, o software vai ficar com todas as estagdes fixas selecionadas como marco de
referéncia (Veja na secdo Fluxo de Trabalho do Processamento GNSS — Fixar um marco
de referéncia, para saber como configurar um marco de referéncia). Se ndo estiver nenhum
marco selecionado, o programa vai selecionar automaticamente um para gerar uma solugao
de compensagéo obrigada.

o Estacoes balanceadas: Um ajuste de Estacdes balanceadas significa que as estagdes de
referéncia ficam livre, & ndo ser representadas por um conjunto de coordenadas de
observagbes com os sigmas correspondentes. Normalmente, as coordenadas das estacdes
balanceadas, junto com as suas matrizes de covariancia(sigmas), vem de um ajuste de rede
prévio. Adicione os sigmas das estagdes de referéncia ao clicar no botdo Editar Sigmas no
Editor de Marco (Veja na secao Editar — Marco).
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o Estacoes fixas com parametros auxiliares: Esta opcao deveria ser selecionada caso
quiser resolver um desalinhamento de parametros de datum atraves do processo de ajuste
de rede. Este tipo de ajuste deveria ser usado somente depois de realizar um ajuste
constrangido no minimo, e de validar os resultados da rede. Depois, quando estiver ativado
os parametros auxiliares e ajustado a rede, o Pés-Processador removera 3 rotagées e um
fator de escala das observarcoes GNSS, para obter uma rede mais préxima dos seus
valores de controle (requer um minimo de 3 estagdes fixas).

‘ ~ . . . ~ ~ ~ . A
** Caso nao estiver com muito controle, os valores estimados para a rotagéo e a escala nao serdo muito bons. Tambem, os parametros de
resolugdo serdo indtil. E muito importante verificar na lista as regides de confianga para os parametros auxiliares antes de aceitar um
ajuste.

» Confianca: Esta opgao serve para escalar as estatisticas do ajuste de rede.

» Tipo Reg.Segura: Esta opcao permite escolher entre calculos de erros de elipse de tipo
2D+1De3D. O tipo 2D+1D esta o mais apropriado quando o usuario quiser separar observacoes
planimétricas e altimétricas (como distancia e nivelamento). Trata-se de um proposito “histérico”,
ja que o GNSS é um sistema funcionando completamente em 3D.

8.11.2 Secbdes do Sumario
A pagina das Sec¢6es do Sumario indica quais se¢des deveriam ser mostradas na vista do Sumario do
Ajuste de Rede. As se¢bes opcionais sao:

+ Fechamento;

* Ajuste de Coordenadas;

* Residuais;

» Corregoes de Marco.

8.11.3 Elipses na Vista plana
A secéo das Elipses na Vista plana esta usada para exibir as elipses dos marcos e dos vetores na Vista
Plana.

» Elips. Marco: ativar se quiser exibir as elipses dos marcos quando forem disponiveis.

» Elips. Vetores: ativar se quiser exibir as elipses dos vetores quando forem disponiveis.

+ Escala das Elipses: Isto € um multiplicador para o tamanho de qualquer elipse, para ela ficar
visivel na Vista Plana.

8.11.4 Validacao de Vetores

Nesta secao esta disponivel somente quando o Tipo Reg.Segura esta 2D+1D.

No Sumario de Ajuste de Rede, um valor em ppm (parte por milido) é dado para cada vetor, para a
regido de confianga relativa. Representa a relagdo entre o maior comprimento ou altura axial e a distancia
do vetor. A secao Validacao de Vetores permite comparar este valor em ppm com o limite configurado
pelo usuario.

» Selecione o tipo de validacao na lista suspensa. Os valores possiveis sdo:
o Nao ativo: No validation
o Horizontal: Comparar somente com o maior comprimento axial
o Vertical: Comparar somente com a altura

» Selecione ou digite um valor para a parte constante e para a parte relativa (em parte por milido,
ppm). Um vetor excedendo este limite (absoluto + relativo) seré assinalado no Sumario de
Ajuste de Rede.
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Capitulo 9

9 EstagcOes-base

Para aplicar correcdes diferenciais no seus dados, pode obter dados GNSS desde uma estagao-base
(informagéo da base). Se quiser usar um provedor de Estacdo-base como fonte do seus dados de
referéncia, as opg¢des seguinte permitem selecionar e escolher o Provedor de Estagéo-base desejado.

Existem varios provedores de dados de estacao-base, disponiveis para ser baixados na Internet. O
software suporta alguns destes provedores.

0 . . o . ~ .
** Apesar destas redes estiverem muito confidveis, o software de pés-processamento ndo pode ser responsavel por dados de base faltando

ou erros de processamento relacionados com o uso dessas redes. Favor verifique que estiver com uma estagao-base adequada e
disponivel na hora de realizar projetos de recolha de dados no campo. Se néo, poderia ter que recomegar o trabalho de campo. Se
precisar, use a sua propria estagio-base.

** Caso a caixa de selegdo Busca por estagdes-base néo for selecionada nos Parametros de Processamento, o software ndo procurara por

bases.

Tambem pode usar outras estagdes-base ndo suportadas pelo software. Assim, tera de importar-las
manualmente. Elas seréo exibidas como “estético usado como uma referéncia” e ndo como uma “base”.
O estado de Base é reservado para arquivos baixados automaticamente pelo software.

9.1  Gerenciador de provedores de estacdes-base

O Gerenciador de provedores de estac6es-base € usado para selecionar os provedores de estagao-
base a ser usados no passo Procura de estac6es-base em Pre-processamento (Ferramentas >
Processamento automatico... ou Ferramentas > Processamento manual > Pre- processamento).

O Gerenciador de provedores de estacoes-base ¢ disponivel desde o menu Ferramentas >

£
EstacOes-base > Gerenciador de provedores ou ao apertar CF na barra de ferramentas Principal.
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Gerenciador de provedores de estagfes-base O x
Mivo  Area Provedor Datum Registo Estagfies ™
| Africa | The South African Network of Continuously Operating GNS... | Intemational Tenestrisl Reference fra. | Ngo | 6]
America Rede Brasileira de Monitoramento Continuo {(REMC) Geocentric Reference System forthe Nao 134
[ America  British Columbia Active Control System (BCACS) MNADE3 - Canadian Spatial Reference... Sim 21
Amerca  Cansel’s GPS Reference Station Network (Can-Met) MNADE3 - Canadian Spatial Reference. . Sim an
Amerca  Ministere des Ressources naturelles et de la Faune du Gue. .  NADE3 - Canadian Spatial Reference. . Sim 24
V_ Amenica  Natural Resources Canada (NRCan) MNADS2 - Canadian Spatial Reference... Nao T
America  Service New Brunswick (SNB) MNADE2 - Canadian Spatial Reference. . Mo 9
| America  Instituto Nacional de Estadistica y Geografia {INEGI) Intematicnal Temestrial Reference Fra... Nao 26
[ Amerca  Continuously Operating Reference Stations {CORS/2002) NADE3 - National Spatial Reference ... Nao 2109
America  Continuously Operating Reference Stations (CORS/2010) NADE3 - National Spatial Reference ... Nao 1855
America  INDOT Continuously Operating Reference Stations (INCO...  MADE3 - National Spatial Reference .. Nao 45
America  Oregon Real-Time GPS Metwork (ORGN) MNADES - National Spatial Reference .. Mo 37
Amerca  Marco Geocentrico Nacional de Referencia - Estaciones C... Intemational Temestrial Reference Fra.. Nao a2
America  Wisconsin Cortinuously Operating Reference Stations (W1...  MADE2 - National Spatial Reference ... Nao 7h
America  lowa Real-Time Network (IARTN) MNADEZ - National Spatial Reference . Mo 83
il America Red Geodésica Nacional Activa de Uruguay (REGNA-ROL)  Intemational Temestrial Reference Fra... Sim 21
[ Asiz Japan's GPS Earth Observation Network (ECNET) Japan Geodetic Datum - 2000 Sim 1234
Europe  Femish Positioning Service (FLEPOS) European Temestrial Reference Syste. . Nao Z8
Europe  EUREF Permanent Network (EFN) European Temestrial Reference Syste... Nao 121122
Europe  Reseau GMNSS Permanent (RGP) Reseau Geodesique Francais - 1953 Mo 1/414
LA Clirmne L s Pt et T A—tinnbmn Defornmam - FTOCCY Cwrmo—e Teomrecte=l Defmrmmons Taodn LAY ik W
Motz importante; Bem que as redes de bases sejgm figveis, Efigis ndo pode assumir nenhuma responszbilidede em respeito com a qualidade e a

dizsponibilidade dos dades fornecides pelos provedores de bases.
[W Escolher favorite | | Obter a lista de coordenadas | | Mais informagdio |

Gerenciador de provedores de estagdes-base

« Grelha: Lista de todos os provedores de base disponiveis
Ativo: As caixas de selegdo indicam os provedores de base ativos.
= Marcar a caixa de um provedor necessitando ser registrado exibird a caixa de

(¢]

dialogo Registo de provedor.

= Alguns provedores sdo mutualmente exclusivos. Entdo, marcar a caixa de um
provedor de base pode as vezes desativar um outro. Quando isso acontecer,

uma mensagem sera exibida, precisando qual provedor foi desativado.

= Se tiver definido um provedor de base favorito, o simbolo: ¥ aparecera para este

provedor de base.

Area: Area geral de cobertura para um provedor de base.
Provedor: Nome completo de um provedor de base.
Datum: Nome completo de um datum para todas as posi¢des dentro de um provedor de

base.

Registo: Indica se o provedor necessita ser registrado.
Estacoes: Numero de estagdes-base dentro do provedor de base.

= Caso deselecionar manualmente algumas estagdes-base de um provedor, vai
exibir o nimero de estacdes-base ativas, junto com o nimero total de estagbes-

base, sendo:

260/261

« [Escolher favorito / Reajustar favorito: Um provedor favorito € um provedor que seré buscado
exclusivamente, a menos que todas as bases incluidas forem rejeitadas.

Somente um favorito é permitido de uma vez.

o
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9.1.1

o Escolher um favorito é opcional. Por defeito, "Nenhum" ser& configurado.
o Somente um provedor ativo pode ser escolhido como favorito.
o Quando um favorito estiver configurado, uma bandeira ¥ é adiada na coluna Ativo:
Aive
i), 4
o Ao selecionar o provedor favorito, o botdo muda para Reajustar favorito. Ao apertar, a
bandeira do favorito sera removida.
Obter a lista de coordenadas: Exibe a caixa de didlogo Lista de coordenadas.

Mais informacao: Exibe mais informagdes relacionadas com o provedor de base selecionado.
Veja na secéo abaixo.

Fechar: Feche a caixa de didlogo e salve as mudangas.

Se desativar Verificar automaticamente por atualizagoes na inicializagao (em Ferramentas > Opcoes... > Atualizagoes), a sua lista
de provedores pode nao ser atualizada. Neste caso, pode atualizar a lista imediatamente, usando Verificar por actualizacoes agora (em
Ferramentas > Opcdes... > Atualizacoes).

Novos provedores de base e novas estagoes- base sao adiados de vez em quando. Todos 0s novos provedores que nao precisam de um
registro serdo ativados automaticamente por defeito. Todas as novas estagdes-base serdo ativadas.

Registo de provedor

O Registo de provedor é exibido ao ativar um provedor de base necessitando um registro no
Gerenciador de provedores de estacoes-base.

Registo de provedor

Este provedor de base necessita ser registrade. Caso nao estiver registrado, aperte ‘mais
informagaco’. Uma pagina de informagzo sobre o provedor de base sera exibida. Dai, podera
prossegir para a pagina de registo do provedor.

Area: America
Provedar: British Columbia Active Control System (BCACS)

Nome do usudrio: |

Senha:

| Maisinformagio | [ OK | [ Cancelar

Registo de provedor

Area: Area geral de cobertura para um provedor de base.
Provedor: Nome inteiro do provedor de base.

Nome do usuario / Senha: Digite 0 nome do usuario e a senha para acessar o provedor de
base. se nao for registrado, aperte Mais informacao para achar o site web do provedor e entrar
em contacto com eles.

Mais informacao: Exibe mais informacdo em relagdo com o provedor de base selecionado. Veja
a sec¢ao abaixo.

OK: Vai tentar conectar com o provedor de base para validar o nome do usuario e senha. Caso a
conexao for sucedida, a janela sera fechada e o provedor entéo ativado.

Cancelar: Feche a janela e desative o provedor.
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9.1.2

Mais informacéao
Exibe mais informagéo relacionada com o provedor de base. Isto abre uma pagina Internet, com mais

informacao sobre o provedor de base.

Technical Support Area
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Estacdes de base na Area de Apoio Técnico OnPOZ

Pode usar o campo Web Site para atingir o site Web oficial do provedor de base, e registrar-se caso for
requerido.

9.1.3 Lista de coordenadas

A Lista de coordenadas ¢ disponivel ao apertar o botdo Obter a lista de coordenadas no Gerenciador
de provedores de estacoes-base.
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Lista de coordenadas = B e —

Provedor: Continuously Opersting Reference Stations (CORS/20100

Datum:  NADB3- National Spatial Reference System (USA) Formato de coordenadas ’Geogféﬁc:o -GMS v]
Ative  Estagdo  Descriggo Latitude Longitude Atura  Constelaghe =
] 4 Atlanta, Georgia, USA N 33° 2246 85488" 0847 174518308" 262071m GPS L
zsud San Juan, Puerto Rico, USA N 18° 25’ 52.79286" O B5° 59' 3652029 -26.670m GPS
] zsel Seattle, Washington, USA N 4717 13.16203" 0O 122° 11" 18.07713" 81.598m GPS

zole Reno, Nevada, US4 N 39" 25' 17.99978" O 11%°451203601" 1357.828m GPS

[ zob1 Oberin, Ohio, USA N41° 17 49.72577" OB82° 122317422 224411m GPS

] z0a2 Oakland, California, US4 N 37" 32 34.88083" 0 122° 00 57.16084" -3420m GPS

& zoa1 Qaldand, California, USA N 37° 32 3457997 0 122° 00 57.35280" -3406m GPS

Il znyl Mew York, New York, USA N 40° 47 03.54971" O 73° 05 49.78067" 7.265m GPS

[ zmpl Minneapalis, Minnesota, USA N 447 38° 14.84002" ©93° 09 07.46662" 263.165m GPS

mel Memphis, Tennessee, USA N 35° 04' 02.59573" O B89° 57 19.30083" 69.412m GPS

[+ mal Wiami, Florida, USA N 25° 49' 28.58534" O BD" 19' 09.06615" £.408m GPS

el Salt Lake City, Utah, USA N 40° 47 09.73305" 0O 111°57 07.78593" 1287.6%3m GPS

= #al Los Angeles, Califomia, LISA N 34° 36" 12.65213" O 118° 05 01.96835" 7E3.756m GPS

] kel Kansas City, Kansas, USA N 38°5Z 48.55022" O 94747 265635%" 306538m GPS

@ 1 Jacksonville, Florida, USA N 30° 41" 55.87212" Q81" 54’ 29.44576" 3181m GPS

[ zhul Houston, Texas, USA N 29° 57 42.80935" O 95° 19 53.10101" 11.743m GPS

& #wl Fort Worth, Texas, USA N 32° 45 50.32012" 097°03'59.26191" 156.392m GPS

zefr Zephyrhills, Florida, USA N 28713 39.32218" 0 82 09 5267160" 0025m GPS. GLON
& zdv1 Denver, Colorado, LISA N 40° 11" 1427200 O 105707 37.35976" 1541.784m GPS =
T| 1 | 3

[ Selecionar tudo ] [ Deselecionar tudo Vercrnapa] [ Eq:u'taqaﬂCS\I] [ Fechar |

I
M=

Lista de coordenadas

* Provedor: Nome inteiro do provedor de base.

o Tambem trata-se de um hyperlink da pagina web do provedor.
« Datum: Nome inteiro do datum para todas as posi¢des dentro do provedor de base.
« Formato de coordenadas: Escolhe o jeito de apresentar as coordenadas da base.

o Geografico — GMS: Exibe a Latitude e Longitude em graus, minutos e segundos. Exibe a
altura elipsoidal na unidade de medida corrente (Ferramentas > Opg¢oes... > Geral).

o Geografico — Grau decimal: Exibe a Latitude e Longitude em grau e fragédo de grau.
Exibe a altura elipséidal na unidade de medida corrente (Ferramentas > Opgoes... >
Geral).

o Coordenadas 3D — XYZ: Exibe as coordenadas X, Y e Z na unidade de medida corrente
(Ferramentas > Opg¢oes... > Geral).

+ Grelha:
o Ativo: Caixa de selegdo indicando as estagdes-base ativas
o Estacao: Nome da estacdo-base
o Descricao: Descrigao da estagao-base
o

Latitude / Longitude / Altura: Coordenadas da base se o Formato de coordenadas for
de tipo Geografico.

o X/Y/Z: Coordenadas da Base se o Formato de coordenadas for Coordenadas 3D.
o Constelagoes: Indica quais constelagbes sdo suportadas pela estagdo-base. Os valores
possiveis sao:
= GPS
= GLONASS

EZSurv® Manual do Usuéario 114



S
/I Pés-Processamento GNSS

vidliual Q0O Usuario

= Galileo
= BeiDou
« Selecionar tudo: Ativar todas as estacdes-base.
« Deselecionar tudo: Desativar todas as estagbes-base.
« Ver o mapa: Exibe mais informagao relacionada com a estagédo-base selecionada.

« Exportacao CSV: Exportar o contetdo da grelha desse jeito, feito um arquivo text, com cada
coluna separada pour uma virgula.

o Isto ndo importa o contetdo da coluna Ativo.

PEstagéo",“Descrigéo“,“Latitude“,“Longitude“,“Altura“,“Constelagﬁes“

"anth","&liwal North, South Zfrica","s 30° 40' 47.29945 ","L 26° 42' 57.67505 ","1349.708 m", "GES"
"beni", "Benoni, South Africa”,"s 26° 11" 43.16507 ","L 28° 20" 28.80285 ","1670.126 m","GES"
"beth", "Bethlehem, South Africa","s 28° 14' 59.16243 ","L 28° 20' 02.99%327 ","1722.658 m", "GPS"
"bftn", "Bloemfontein, South Africa","s 25° 06' 13.24604 ","L 26° 17' 52.12%386 ","1380.668 m", "GES"
"biso","Bisho, South Africa","s 32° 51' 49.32435 ","L 27° 25' 44.71334 ","593.668 m","GPS"
"brit","Brits, South Africa","s 25° 38' 08.70926 ","L 27° 46' 35.8004% ","1166.784 m","GES"

Exportar arquivo CSV

* Fechar: Feche a caixa de didlogo

9.2 Buscador

O Buscador de estagdes-base é uma ferramenta ajudando vocé localizar as estagbes-base presente na
area dos seus dados. Vai ajudar para determinar quais provedores de base estao presente na sua area,
e entdo se precisar de um provedor de base necessitando um registro, para ter estagdes-base bastante
perto conforme o que seja necessario.

O Buscador de estacoes-base esta disponivel no menu Ferramentas > Estac6es-base > Buscador ou

ao apertar @ na barra de ferramentas Principal.
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Posigao de referéncia Parametros ;i
Mével i -] Nimero de estagBes-base & ser exibidas: 2
I = | W Sinalizar as estagbes-base com uma distancia < :5d]] !—;—I km
Marco global | - | ﬁ Usar somehte o'sel proveds i o
@ Google Earth | Escolher 2 coordenada | Esconder os provedores inatives
Posigio dereferéncia; N 54°18'56% 0 122°39°06" 1 | bxcuesier os pravedies due T e U e 2
 Resuttados
Listar as estagdes-base as mais préxima
"y
Distncia  Provedor o Estacio Datum Registo  Corstelagdes

Buscador de estagdes-base — Passos a usar

Existem trés passos no uso do Buscador de estacdes-base:
¢ Passo 1: Escolhe a sua posi¢ao de referéncia
* Passo 2: Escolhe os seus parédmetros (opcional)
» Passo 3: Aperte Listar as estac6es-base as mais proximas.

Em qualquer hora, pode modificar a sua posigao de referéncia ou os parametros, e apertar Listar as
estacoes-base as mais proxima para exibir uma lista atualizada.
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Buscador de estagSes-base

Posigdo de referéncia Parémetros -

@ Mével PARK2 - ] {< 500 km) Mimero de estagiies-base & ser exibidas: {100
Estético i ¥ Sinalizar a5 estagbes-base com uma distancia < EE‘C =/ km

(") Google Earth Escolher a coordenada ["] Esconder os provedores inativos

Posicio de referéncia N 45°32° 36" 073°33'57" || Esconder as provedares que ndo usam o datum corrente

Resuttados

[ Listar as estaghes-base 35 mais proxima ]

DiSiE;I‘I"ICiEI Prowedor Estagdo Datum Registo = Constelagies =
!'_4 km  Matural Resources Canada (MRCan) pmt! MNADS2 - Canadian Spatial Reference... Mia GPS, GLON;El—|
Y Gkm  Ministere des Ressources naturelles et de la Faune du GQue...  long MNADE3 - Canadian Spatial Reference.. Sim GPS
¥ Ekm  Ministere des Ressources naturelles et de la Faune du Gue...  mont NADE3 - Canadian Spatial Reference...  Sim  GPS, GLONA
Y Bkm  Canzel's GPS Reference Station Network {Can-Met) mitrd MNADE3 - Canadian Spatial Reference ... Sim GPS, GLONA
Y 15km  Ministere des Ressources naturelles et de la Faune du Que...  poat MAD&3 - Canadian Spatial Referance... Sim GPS
v 20km Cansels GPS Reference Station Network {Can-Net} dlsn MADED - Canadian Spatial Reference. .. Sim GPS, GLONA
\" 23km  Ministere des Ressources naturelles et de la Faune du Cue...  pier MADE3 - Canadian Spatial Reference... Sim GPS
Y 32km  University Mavstar Consortium - Permanent Station GPS/G..  =zab8 Woerld Geodetic System - 1584 Mo GPS
? 43km Cansels GPS Reference Station Network {Can-Net} stie NADS3 - Canadian Spatial Reference... Sim GPS, GLONA
:,_l_ 3 e = g S, e seemas = = e * ___l_ =5
I Fechar
—_——— J

Buscador de estacdes-base — Resultados

« Posicao de referéncia: Escolhe a posicao de referéncia. Existem varias fontes disponiveis:
o Movel: Selecione um mével como fonte da sua posigao de referéncia.
= Caixa Combo: Lista de todos os méveis do projeto.
» Somente disponivel quando estiver pelo menos um mével no projeto.

= Quando disponivel, indica tambem o valor da Distancia maxima coincidindo
com a referéncia em Ferramentas > Opc¢oées... > Combinacgoes > Trajetdrias.

o Estatico: Selecione um estatico como fonte para a sua posicdo de referéncia.
= Caixa Combo: Lista de todos os estaticos do projeto.
» Somente disponivel quando estiver pelo menos um estatico no projeto.

* Quando for disponivel, tambem indica o valor da Distancia maxima entre
marcos em Ferramentas > Op¢oes... > Combinacoes > Linhas-Base.

o Marco global: Selecione um marco global como fonte da sua site posi¢éao de referéncia.
= Caixa Combo: Lista de todos os marcos globais no seu aplicativo.

» Somente disponivel se o seu Editor de Marcos Globais nao for vazio
(Ferramentas > Marcos Globais...)

o Google Earth: Selecione Google Earth como fonte para a sua posicao de referéncia.
= Escolher a coordenada: Escolhe uma nova posi¢do na Google Earth.
» Somente disponivel se Google Earth radio for selecionado.
o Posicao de referéncia: Posicao de referéncia corrente.
¢ Parametros: Outros parametros afectando os resultados da busca.
o Numero de estac6es-base a ser exibidas: Nimero de items a ser exibidos na grelha.
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o Sinalizar as estag6es-base com uma distancia <: Adicione uma bandeira ¥ para cada
estacdo-base mais préxima do que uma distancia especifica. Estas estagdes-base
podem ser usadas se um Buscador de estac6es-base for langado.

= Quando Mével ou Estatico for selecionado como fonte da posigao de referéncia,
o valor sera bloqueado na distancia que seria usado num Buscador de
estacoes-base.

Posigdo de referéncia Parémetros

@ Movel 201304121433 -d‘ (=45 km) :) Mimero de estagdes-base 3 ser exibidas: 15 B
Estatico | - | W Sinalizar a5 estages-base com uma dis

o Usar somente os seus provedores de base favorito: Marque se quiser ver somente a
lista das estagbes-base as mais préximas do seu provedor favorito. Na hora de baixar,
lembre-se do que o provedor favorito sera usado antes de qualquer um outro.

= Somente disponivel se estiver escolhido um provedor favorito.

o Esconder os provedores inativos: Nao exibir os provedores inativos nos resultados da
grelha.

o Esconder os provedores que nao usam o datum corrente: Nao exibir as estagoes-
base vindo de provedores usando um datum diferente daquele escolhido no sistema de
mapeamento corrente. A precisdo ganha em qualidade quando as coordenadas ficarem
no mesmo datum dentro do projeto todo.

» Resultados: Exibe os resultados de acordo com as posicoes de referéncia e todos os outros
parametros.

o Listar as estacOes-base as mais préxima: Isto vai atualizar o contetdo da grelha.
o Grelha: Lista das estagbs-base coincidindo com os critérios acima.
= Cor do texto: A cor do texto indica o estado do provedor de base.
» Verde: Indica que a estagao-base vem do provedor favorito.
» Preto: Indica que a estagao-base vem de um provedor ativo.
» Vermelho: Indica que a estacao-base vem de um provedor inativo.
Natural Resources Canada (N Provedor ativo

Miristers des Ressources naturells§  Provedor favortio
Ministere des Ressources nat Provedor favortio
Cansels GFS Reference Statiog Provedor inactivo

Jﬂwds’“mw Rt Provedor favortio
= Distancia: Distancia entre a estagdo-base e a posi¢ao de referéncia.

+ Se adistancia for mais baixa do que o valor indicado em Marcar de uma
bandeira as estacdes-base com uma distancia, um ¥ sera adiado
antes da distancia.

= Provedor: Nome inteiro do provedor de base.

= [Estacado: Nome da estagdo-base.

= Datum: Nome inteiro do datum para todas as posigées num provedor de base.
= Registo: Indica se o provedor de base necessita ser registrado.

= Constelag6es: Indica quais constelagdes sdo suportadas pela estagdo-base. Os
valores possiveis sao:

« GPS
« GLONASS
+ Galileo
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« BeiDou
* Fechar: Feche a caixa de didlogo.
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Capitulo 10

10 Sistemas de Mapeamento

No software, os dados sao exibidos e exportados, usando o sistema de mapeamento selecionado. Se
nao estiver escolhido um sistema de mapeamento, o software exportara as posi¢cdes nas coordenadas
geodésicas WGS84.

Pode acessar o seletor e o editor de sistema de mapeamento em Ferramentas > Sistema de
coordenadas desde o menu principal.

Ferramentas
L ]

Processamento automatico... Fa

Processamento manual >

Exportar ¥

Interpolador de eventos...

Estagdies-base ¥

Sisterna de coordenadas > Seletor...
Marcos Globais... Editor...
Opgoes... |

Menu do Sistema de coordenadas

10.1 Sobre os Sistemas de Mapeamento

No software OnPOZ, as aplicagdes de coordenadas 3D sao geralmente apresentadas em sistemas de
referéncia geografica ou projetada, chamados de sistemas de mapeamento.

* Um sistema de mapeamento expressando coordenadas usando X, Y e altura num plano é
chamado de sistema de mapeamento projetado. Por exemplo, o sistema de mapeamento
Mercator Transversal Universal (Universal Transverse Mercator = UTM) é um sistema de
mapeamento projetado utilizado no mundo todo.

* Um sistema de mapeamento expressando coordenadas usando longitude, latitude e altura é
chamado de sistema de mapeamento geografico. Por exemplo, o sistema de mapeamento
geografico fundamental nas aplicagbes GNSS é o WGS84.

10.1.1 Datums Geodéticos
Todo sistema de mapeamento, que seja geografico ou projetado, sera definido em relagdo com um
datum geodético especifico. Um datum geodético sera simplesmente chamado de datum.

» Um datum geodético usa uma elipséide, que é uma aproximacado da forma do planeta Terra.

e« Também, qualquer datum pode carregar uma transformacao de datum, usada para ligar o
datum por si com o datum WGS84. Esta transformagéo fornece um meio de traducao das
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coordenadas desde qualquer datum para qualquer outro datum, usando WGS84 como referéncia
comum.

%°* Mesmo se a definicio completa de um datum inclue mais parametros, para ficar mais pratico, ele é modelado por um elipséide no
software, junto com a sua transformagao em respeito com WGS84.

X/
** Uma transformacéo de datum é definida por 15 parametros (3 tradugées, 3 rotagdes, 1 fator de escala, uma taxa de variagdo anual para
cada um dos 7 parametros precedente, e um ano de referéncia), usados para traduzir, girar e escalar o elipséide do datum, em relagéo
com as do datum WGS84.

10.1.2 Projecbes de Mapa

Todos os sistemas de mapeamento projetados sdo baseados num mapa de projecao, diante do datum
geodético descrito &cima. O mapa de projecao define a transformagéo para a conversédo de coordenadas
geogréficas (longitude, latitude) em coordenadas projetadas (X, Y). Os exemplos de proje¢cées de mapa
incluem o Universal Transverse Mercator (UTM) e o Stereografico.

10.1.3 Datums Verticais

» Nos sistemas de mapeamento geograficos e projetados, todas as alturas sao definidas como
alturas elipsoidais, o que significa que as alturas estdo medidas em relagao a elipsoéide.

« Veja o capitulo Geoide para obter as definicdes e detalhes sobre o jeito de usar os modelos de
gedide para transformar alturas elipséidais em alturas de nivel médio do mar.

10.1.4 Earth-Centered, Earth-Fixed (ECEF)

As coordenadas 3D estao as vezes expressadas como (X, Y, Z) num sistema de referéncia de
coordenadas geocéntricas. Isto € um sistema de coordenadas 3D cartesiano, centrado no centro de
massa da Terra. Os sistemas de mapeamento nao abordem atualmente a conversao para e desde
coordenadas geocéntricas.

Esta geralmente conhecido como ECEF; Centrado na Terra, Fixado na Terra.

10.2 Selecionar um sistema de mapeamento

O software vem com um conjunto de sistemas projetados e geograficos predefinidos. O Seletor de
sistemas de mapeamento permite selecionar o sistema de mapeamento corrente para usar-lo no
software.

\¢ L P e ~ .
%* Outras ferramentase aplicagdes, como a Export Features, também fornecem as proprias interfaces para a selegdo dum sistema de
mapeamento.

Abre a caixa de didlogo Seletor de Sistema de Mapeamento em Ferramentas > Sistema de

coordenadas > Seletor... ou clique em ¢ na barra de ferramentas Principal.
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Seletor de sistema de coordenadas

Por favor selecione seu sistema de

Predefinidos  Personalizar

b Mundo oK
= 1. Global

=
.

; WG584

Vista...

L UM

B [y Web Mercator
América

Asia

Europe

1, Oceania

[ W B |
——

Sistema de coordenada selecionado

Sistema de coordenadz Geo WGS584

Modelo de projegao Geographic

Datum World Geodetic System - 1584

Seletor de sistema de coordenadas

Para selecionar um sistema de mapeamento

a. Escolhe um item na lista predefinida ou personalizada, ao clicar na aba Predefinidos ou
Personalizar, na parte de cima da caixa de dialogo.

b. Navegue até atingir o sistema de mapeamento e selecione-o.

o Nallista dos Predefinidos, abre o né e navegue até atingir o sistema de mapeamento

desejado.

1 Munde
B )i Amérca
G- | Brasil
G- ), Canada
=), Estados Unidos da América

- | Geogrifico

[ | StatePlanes

B UTM

=} NAD83cors96

T UTM NAD83cors96 Auto
ﬂ UTM NADE3cors96 02N

Selecionar um sistema de mapeamento predefinido

o Na lista Personalizar, selecione simplesmente o sistema de mapeamento desejado.

Alaska Conformal
ﬂ Transverse Mercator (TM)

Selecionar um sistema de mapeamento personalizado

‘ e . - . ’ ~ . N . s . .
** Initialmente, a lista Personalizada fica vazia. A segdo Personalizar um Sistema de Mapeamento explica o jeito de criar e gerenciar os
sistemas de mapeamento personalizados.
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c. A secéo Mapa selecionado dar-lhe outras informagdes sobre o sistema de mapeamento
selecionado.

d. Clique em OK. A caixa de dialogo fecha-se, e o sistema de mapeamento selecionado torna-se
ativo.

» Para vizualizar informagdes detalhadas sobre um sistema de mapeamento
a. Selecione um sistema de mapeamento se nao ja estiver escolhido um.
b. Clique no botao Vista....

Configuragdo Universal Transverse Mercator (UTM) *,
Parametros de Projegao Datum
et Q020232 Farametios Elipsoide
GRS 1980
M arme LT MNaDE3[2071] At a E378137.0000 m
b E3EE752.3141 m
Escala 0.3336
Parémetos: para  ITRFOS
Al Reference Year  1937.000
— , Tw 0993 m  dTw 00008 mdy
tamual | Mo modo automético, o ndmero da Ty 19033 m dTy 0.0006 mdy
7 zana & calculade automaticaments Tz 05266 m  dTz 0.0013 mdy
ona uzandn a primeira posigin. Fe 0025915 seq dRx  -0.000067 sec.dy

Ry -0.009426 zeg. dRp 0000757 sec.ly
Rz 0.011599 =eq dRz 0000057 zec.fy
5. 000171504 ppm. dS5. 0.00000200 ppm./y

D atum selecionado
MaDE3 [(2011] -

Vizualizar informagdes detalhadas sobre um sistema de mapeamento

c. Clique em OK.

10.3 Personalizar um Sistema de Mapeamento

Nesta secao, presentamos o jeito de personalizar um sistema de mapeamento.
Abre a caixa de didlogo Editar Sistema de Coordenadas em Ferramentas > Sistema de coordenadas

> Editor... ou clique em na barra de ferramentas Principal.
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p
Editar Sistema de Coordenadas

Sistema de Mapeamento Personal

izada

K

Mome

=7 00120073
B 00120091
g ooz20092

Albers M

Descricio

UTH MADE csrs 10M
UTHM MADE3csrs 11N

Cancelar

Adicionar...

Editar...

Deletar

Datum...

ity

Editar Sistema de Coordenadas

10.3.1 Adicionar um novo sistema de mapeamento

Primeiro descreveremos o procedimento geral, e depois apresentaremos o jeito de configurar um sistema
UTM.

10.3.1.1 Procedimento Geral

Para definir um novo sistema de mapeamento, selecione um modelo de sistema de mapeamento, e entre
0s parametros desejados.

» Para personalizar um sistema de mapeamento

a. Desde a caixa de dialogo Editar Sistema de Coordenadas, clique em Adicionar. A caixa de
dialogo Adicionar Sistema de Coordenadas serd exibida, contendo a lista de todos os modelos
de sistemas de mapeamento suportados.
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Adicionar Sistema de Coordenadas

Selecione um Modelo

a Conformal

Albers Conical Equal Area
AZMEQD Azimuthal E quidiztant
DSTERED Double Stereographic
EQUIDC Equidiztant Conic
GEQD Geographic
HOM & Hotine Oblique Mercator [2 Points)
HOM B Hatine Oblique Mercator [Szimuth Angle)
LaMas Lambert Azimuthal
LEC Lambert Confarmal Conic
LCE15P Lambert Conformal Conic 1 Standard Parallel
LCLGRID Lacal Grid
MERCAT b ercator
POLYC Palyconic
PS Polar Stereagraphic
STERED Stereographic
T Trangverze Mercator [TH)
ITH Univerzal Transveree Mercator [UTH]

[ o ]

Cancelar |

Adicionar Sistema de Coordenadas

b. Na lista Selecione un Modelo, selecione o modelo desejado. Por exemplo, selecione
Transverse Mercator (TM).

c. Clique em OK. Isto feche a caixa Adicionar Sistema de Coordenadas, e abre a caixa de didlogo
de configuracdo. A barra de titulo desta nova caixa mostra o nome do modelo de sistema de
mapeamento escolhido. Neste caso, pode ler: Configuragao Transverse Mercator (TM).

d. Digite os parametros adequados para a sua area:

Nos Parametros de Projecao ou na segdo Parametros, digite uma Abreviacdo e um Nome
para identificar o seu sistema de mapeamento personalizado. Na maioria dos casos (por
exemplo quando o modelo de sistema de mapeamento for uma proje¢cao de mapa), vai ter
que entrar parametros adicionais. Neste exmplo (TM), deve entrar um fator de Escala (para
definir uma zona de 3 ou 6 graus), a Latitude de Origem, um Meridiano Central, e o Falso
Leste e Falso Norte.

No campo do Datum Selecionado, selecione um datum geodético desde a lista suspensa.
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Configuragdo Transverse Mercator (TM)

— Parametros de Projegao

Abreviagao IT &

Mome ITransverse Mercator [TH)

Escala |1.39380000000000
Latiude Origem [0 [00 [00.000000 [N ]

Meridiano Centil [0 [00 [00.000000  [L ]

Falzo Leste IU.UUUU m

|n.nooo i

Falzo Marte

a

— Datum
Parametioz Elipsoide

>

WwES 1984
6378137.0000 m

b E3BEYRZ2 3142 m

Parémetos para  ITRFOD

Reference Year  0.000

Tx 00000 o dTw 0.0000 mdy
Ty 00000 m o dTy 0.0000 mdy
Tz 00000 m ATz 0.0000 rmdy
Rx 0000000 seq. dRx 0.000000 gec.fy
Ry 0000000 :eq dRw 0000000 sec.ty
Rz 0000000 seq. dRz 0.000000 gec.fy
5. 000000000 pprm. dS. 0.00000000 ppm. Ay

D atum selecionado

WESH4

=

]

Cancelar |

Configuragdo Transverse Mercator (TM)
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Para criar um novo datum, veja na se¢éo abaixo Personalizar um Datum.

e. Clique em OK para salvar as novas informagdes e fechar a janela.

f.

A sua nova projecao esta listada no Editor de Sistema de Coordenadas, e pronta para ser

X/ z
** Existe um modelo, como o “Modelo TM”,para cada tipo de projegéo de mapa suportado. E preciso entender precisamente cada parametro

10.3.1.2

Configurar um Sistema de Mapeamento UTM

antés de configurar-lo. Nao precisa entender cada modelo de projecao de mapa, basta ficar concentrado naquele usado na sua area.
Contacte a sua agéncia local de mapeamento para obter mais detalhes sobre os sistemas de mapeamento usados na sua area. O seu
representante local deveria fornecer-lhe os detalhes necessarios sobre o sistema de mapeamento o mais comumente usado na sua area.

A projecao de mapa UTM esta usada ao redor do mundo. O mundo é dividido em 60 zonas UTM de 6
graus (conhecidas como as zonas 1 até 60). Também & dividido em dois hemisférios: o norte e o sul, para
um total de 120 combinagoes.

A ferramenta do Sistema de Mapeamento permite uma configuracdo da sua zona UTM, usando um
ndmero de zona e o hemisfério, ao configurar um meridiano central ou ao deixar o sistema calcular a
zona a partir da primeira coordenada na mao (no seu projeto).

» Para personailzar a proje¢do de mapa UTM

a. Desde a caixa de didlogo Editor de Sistema de Coordenadas, clique em Ad.... A caixa de

dialogo Adicionar Sistema de Coordenadas sera exibido, contendo uma lista de todos os
modelos de sistemas de mapeamento suportados.

b. Selecione Universal Transverse Mercator (UTM) e cligue em OK. A caixa de didlogo

C.

Configuracao Universal Transverse Mercator (UTM) sera exibida.

Configuragdo Universal Transverse Mercator (UTM)

— Parametros de Projegao

zoha & calculado automaticamente

" Zona usando a primeira posicio,

BbreviagEo JUTM
Mome IUniversaI Trangverse Mercator [UTh
Escala 0.9996

« Auto

" Manual | Mo medo automatic, o ndmero da

a
b

— Datum
Parametioz Elipsoide

>

WwES 1984

6378137.0000 m
E356752.3142 m

Parametios para

Reference Year

Tx 0.0000
Ty 0.0000
Tz 0.0000
Fix 0.000000
Ry (.000000
Fz 0.000000
5. 000000000

ITRFOO

0000

m dTx 00000 rmdy

m dTy 0.0000 mdy

m dTz 00000 rmdy
zeg. dRx 0.000000 gec.fy
zeq. dRy 0000000 sec.ty
zeg. dRz 0.000000 gec.fy
ppm. dS. 0.00000000 ppr.dy

D atum selecionado

WESH4

=

]

Cancelar |

Universal Transverse Mercator: configuragéo automatica

d. Selecione um datum na lista suspensa Datum Selecionado.
e. Como pode ver no lado esquerdo da caixa de dialogo, pode escolher entre trés botées de opgao:
Auto: nenhuma configuracao requerida.

Manual: Digite o seu meridiano central. Configure o lado adequado do seu local em
respeito com o Greenwich (Leste ou Oeste) e selecione o Hemisfério apropriado.
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 Auto
& Manual
 Zona Grau Min. Seq.
[0 oo fooooo L +]
Hermishério @« Morte
 Sul

Universal Transverse Mercator: configuragao manual

« Zona: Digite o seu nimero de Zona e configure o Hemisfério apropriado.

 Auto
 Manual
* Zona
Zoha I‘I vI
Hermishério @« Morte
Sl

Universal Transverse Mercator: configuragao de zona

° . R . . ' ” . )
** Se um destes simples parametros ndo for apropriadamente configurado, poderia obter coordenadas muito longe do verdadeiro local.

f. Clique em OK para salvar as novas informacgdes e fechar a janela. Vocé esta logo de volta para a
caixa de dialogo do Editor de Sistema de Coordenadas, com a sua nova projecdo de mapa
UTM aparecendo na lista.

10.3.2 Deletar um Sistema de Mapeamento personalizado

Pode deletar os Sistemas de Mapeamento personalizados que nao forem mais requeridos desde o Editor
de Sistema de Coordenadas.

» Para deletar um sistema de mapeamento

a. Desde o Editor de Sistema de Coordenadas, selecione o sistema de mapeamento que deseja
deletar, na lista Sistemas de Mapeamento Personalizados, e clique em Deletar. O sistema de
mapeamento selecionado sera removido da lista.

b. Clique em OK para salvar as alteragoes e fechar a janela.

10.3.3 Personalizar um Datum

Um datum é definido por uma elipséide, e esta associado com 15 pardmetros de transformacao para o
datum WGS84. Pode acessar os datums desde o Editor de Datum.

» Para personalizar um datum
a. Desde o Editor de Sistema de Coordenadas, cligue em Datum... O Datum Editor sera exibido.
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I |y
Datum Editor ==

Dratumnz Definidos

0K Cancelar Adicionar... Editar... | [eletar I

Editor de Datum

b. Clique em Adicionar. A caixa de didlogo Definir Datum sera exibida. Todos os datums
predefinidos aparecem numa lista.

Definir Datum x
Modelos de Datum
MOZ TETE & Tete Datum Zone & [Mozambique] A

MOZ TETE B Tete Datur Zone B [Mozambigque)
MOZ TETEC Tete Datum Zone C [Mozambigue]
MOZ TETE D Tete Daturn Zone D [Mozambique)
Maorth &merican Conus - 1927
Haorth & ) atum -

MaDE3 - Mational Spatial Reference Spstem (USA)

MADB3cars MaDE3 - Canadian Spatial Reference System
MNAHR Mahnwan [Saudi Arabia)

MWBEMIMG Mew Beijing

WZG0 2000 MHew Zealand Geodetic D atur - 2000
WZGD43 MHew Zealand Geodetic: D atum - 1343

QAHU Hawaiian 0ahu [old)

Ocotepeque Ocotepeque 1335

OMaN Oman

FUERTO Puerto Rico and Yirgin |zlands

QORMO Qarmog [South Groenland] "
FRFI Ferasn Rendesione Francais - 1997

Ok I Cancelar |

Definir Datum

c. Selecione um datum e clique em OK. A caixa de dialogo Editar Datum serd exibida.
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Editar Datum *

— Identificagan

Abreviagdo

MName INDrth American Daturn - 1386

— Transformagdo Parametros

Para: |ITRF0 Ba
Tranzlagdo [m) Rotagio [zeg.) Ezcala [ppm.)

% |n.00oo % |0.000000 |0.00000000

Y |0.0000 v |0.000000

z |n.0ooo z |0.000000

— Taxa de varagdo

Ano de referencia IU.UUU

Tranzlation [mdyr] Rotagao [zeq./an) Ezcala [ppmian)

% |0.00o0 # [0.000000 |0.00000000

Y |0.0000 Y [0.000000

z |n.oooo Z |0.000000
— Elipzdide

a E378137.0000 m

b EISE752.3141 m

GRS 1990 |

(0] 4 I Cancelar |

Editar Datum

d. Digite uma Abreviacao e um Nome para o seu datum personalizado.

e. Editar, se for preciso, os parametros de transformacgao para ITRF2000, junto com as suas taxas
de variagao (ou outro ITRF de sua escolha).

0 - . . . . N ~ L. .
** Somente os usuarios muito experimentados deveriam editar os parametros de transformagéo. Um erro de entrada poderia produzir

resultados de transformagéo extremamente errados.

f. Se precisar, selecione um outro elipsoide.

g. Clique em OK para fechar a janela. Estara logo de volta para a caixa de didlogo do Datum
Editor, com o seu novo datum personalizado aparecendo na lista.

h. Clique em OK para voltar para a caixa de dialogo Editar Sistema de Coordenadas.

10.3.4 Deletar um Datum
Pode deletar um datum que nao for mais requerido desde a caixa de dialogo Editor de Datum.

‘ .
**  Favor nunca deletar um datum atualmente usado por um dos seus sistemas de mapeamento. Deletar um datum usado por um dos seus
sistemas de mapeamento deletara também o sistema de mapeamento relacionado.

e Para deletar um datum

a. Desde a caixa de didlogo Editar Sistema de Coordenadas, clique em Datum... O Datum Editor
sera exibido.

b. Selecione o datum a ser deletado, e clique em Deletar. O datum selecionado sera removido da
lista.

c. Clique em OK para voltar para Editar Sistema de Coordenadas.
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10.3.5 Configurar um Sistema de Mapeamento da Grade Local

Uma rede local permite trabalhar numa area, com um norte local. Mas esta &rea deve ser pequena; se
nao, a curva da terra vai introduzir vieses nos parametros de transformacao e uma relativa impreciséo
das coordenadas. As coordenadas geodéticas tem de ser usadas com areas maiores. Assim, as redes
locais sao bastante usadas pelos pesquisadores. Podemos geralmente configurar um ponto de referéncia
para um valor arbitrario (ex.:, X=10000, Y=10000, H = 100), com uma diregao de referéncia numa torre
(ou algum alvo elevado). Num trabalho numa rede local e com um sistema GPS, temos de estabelecer
uma relagao entre alguns pontos do sistema local e o sistema WGS84 usado no posicionamento GPS.

Estabelecer uma relacao significa que precisamos de pelo menos 3 estagdes com coordenadas
conhecidas nos dois sistemas: local e geodético. Trata-se de uma transformacao 3D, resolvendo 3
translagées, 3 rotagbes e 1 factor de escala.

» Para configurar uma grade local
a. Desde a caixa de didlogo Editar Sistema de Coordenadas, clique em Ad.... A caixa de dialogo
Adicinoar Sistema de Mapeamento sera exibida, contendo uma lista de todos os modelos de
sistemas de mapeamento suportados.
b. Selecione Local Grid (LCLGRID). A caixa Configuracao da grade local sera exibida.
rConﬁguragSo da grade local A - MW

~ Projegio
Abreviagio LCLGRID MNome ILocaI Grid Draturm NADS3S - Canadian Spatial Reference System

~ Lista de marco

Mome | Latitude | Longitude |4l Elip. | Tipo [* local [+ local |H local [es [vres  [ResH |

Adicionar Editar Deletar Calcular | RS

()3 I Cancelar

Configuragdo da grade local

c. Digite uma Abreviagdo e um Nome completo para o seu sistema de rede local.

d. Cria um novo registo ao clicar em Adicionar. Isto abre o Editor de Marco da grade local. Um
registo vazio sera exibido. E s6 preencher-lo e salvar.

e. Entre pelo menos dois pontos. Caso entrou um marco ruim, pode deletar ao apertar Deletar.
Clique em Calcular para calcular os parametros de transformacéo.

g. Os residuos do ajuste sdo exibidos nas colunas ResX, ResY e ResH (Nao basta ter 2 pontos
para resolver 3 translagdes, 3 rotacdes e uma escala. Entao, sera preciso de pelo menos 3
pontos. Tambem pode usar mais de 3 pontos).

h. O RMS do célculo é exibido na parte de baixo da caixa de dialogo. Este nUmero deve ser muito
pequeno se estiver fazendo um trabalho de levantamento (+/- alguns centimetros). Este nimero
dar-lhe a “qualidade” da consisténcia entre os dois sistemas de coordenadas.

i. Pode entrar marcos adicionais e re-calcular os pardmetros de transformacéo.

j-  Caso os residuos de um marco forem grande demais, s6 basta remover este marco do calculo ao
deselecionar a sua caixa e re-calcular a transformagao.

¢ A = . . = .
%* Os parametro de transformagao associados com um valor RMS comprido ndo devem ser aceitos.
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Configuragdo da grade local E
- ProjecEo
Abreviagin ILCLGFND Nome: Grade Local D atum NADES - Canadian Spatial Reference Spstem
~ Lista de marco:
Mome L atitude Longitude Alura Elip. | Tipo | local ¥ local H local e ¥ res ResH
vl [17042 B 32 36 71424 L 7234 0370347 E.311 (1] 1814900 | 330427 B3 0.6 [0004  |0.000
v 11062 532 3964144 L 73340213190 6072 USH  |1847.400  |421.400 6072 0017|0000 |-0.000
v 11032 532 36.42433 L 7333 51.30536 5.295 USR |2083.900 326315 5.295 0006|0004 |-0.000
W 11012 5 32 33.56957 L73335317979 5.450 USR  |2044.850 | 237489 5.450 0.004 0.000  |0.000
Adicionar E ditar Dreletar Caloular | RS 0007

Configuragdo da grade local — Calcular

k. Quando for satisfeito do seu valor de RMS, cliqgue em OK para fechar todas as caixas de dialogo.
Esta de volta na caixa de dialogo Editar Sistema de Coordenadas, com a nova rede local
listada.

10.3.5.1 Editor de Marco da grade local

Editor de Marco da grade local E

Selecions o Marco

Nome INovo‘I

— Coordenadas do Marco

Tipo UsSR

Latitude [0 foo [ooooooo [N -]
Longitude jo Joo jooooooo L -]
Altura Elip |0.000 i
— Coordenadas locaiz

»local |0.000 m
¥ Local |0.000 i
H local [0.000 m

ak. I Cancelar |

Editor de Marco da grade local

« Selecione o Marco: Lista de todos 0os marcos do projeto. Ao selecionar um, vai preencher os
Nome e Coordenadas do Marco com as informagoes relacionadas com este marco.

o Usuario: Um item a mais na lista. Ao selecionar, pode preencher os Nome e
Coordenadas do Marco manualmente (tome cuidado ao entrar coordenadas

manualmente, assegure-se do que todas estejam configuradas no mesmo sistema de
referéncia).

+ Nome: Nome ajudando na identificagdo destas coordenadas.
¢ Coordenadas do Marco: Coordenadas geodéticas no datum corrente.

o Tipo: Tipo de solucdo para a posigao do marco. Olhe no appéndice Tipos de Solucées
para mais detalhes.
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o Latitude: Latitude no datum corrente.

o Longitude: Longitude no datum corrente.

o Altura Elip.: Altura elipséidal.
« Coordenadas locais: Coordenadas locais associadas.

o Xlocal: Componente X para as coordenadas locais.

o Y local: Componente Y para as coordenadas locais.

o Hlocal: Componente de Altura para as coordenadas locais.
¢ OK: Salve e feche a caixa de dialogo.
¢ Cancelar: Feche a caixa de didlogo sem salvar.
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Capitulo 11

11 Editar

11.1 Marco

A edicao de marco se faz usando o Editor de Marco. O Editor de Marco pode ser exibido ao seguir 0s
procedimentos seguinte:
* Desde o menu principal:
o Selecione Editar > Marco...;
* Desde a Vista Plana:
o Faz um clique duplo no simbolo dum marco;
Quando o cursor for num simbolo de marco, clique direito e selecione Editar Marco... no
menu rapido.
¢ Desde o Gerenciador de Projeto, quando a pasta de Marcos for selecionada:
o Faz um cliqgue duplo huma ocupagéo de marco;
Selecione o marco a editar (ou a ocupacao de marco). Desde o menu rapido ou 6 menu
principal dos Marcos, selecione Propriedades;

o

o

O Editor de Marco esta dividido em duas partes:
* Informacaes do Marco: Contém informagdes relacionadas com o marco por si.
Ocupacoes: Contém informagdes especificamente relacionadas com cada ocupagao deste

marco.
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Editor de Marco E

b arco I‘I‘ID‘I‘I j Renomear... |

Informacdes: do Marco I Oecupagles I

— Opgdies de Processamento do Marco

v Usar como coordenadas de referéncia E ditar Sigmas |

[ Calcular a média da posicio do marco

— Localizagdo
Geo NAD B3

r— Coordenadas do Marco

Farmata IGeogréfico - GMS ;I

Lattude  [45  [32 [35041 [N ]
Longde [73  [33 [5373:2 [0 ]
Altura Elip,  [15.465 "

Importar... |

— Ondulagio do Marco
Modelo g2000=00

Ondulacio  |-30.867 0
MMM, [46332 m

[ Listar apenas os marcos de referéncia

Qk. I Cancelar | Movo... Deletar Ajuda

Editor de Marco

11.1.1 Informacgaes de Marco

A informagéo nesta pagina esta ligada com um marco especifico. Serve para definir e alterar as
propriedades especificas do marco selecionado. As alteragdes iniciadas nesta pagina vao afeitar todas as
ocupagdes associadas com 0 marco.

* Marco: nome do marco.
* Opcoes de Processamento do Marco:

o Usar como coordenadas de referéncia: ao ativar esta opcéo, as coordenadas do marco
exibidas na area Coordenadas do Marco do Editor de Marco serdo ativadas e usadas
como referéncia fixa durante o processamento. Pode usar esta opgao no processamento
semi-cinematico, para configurar os seus marcos de inicializagdo. Em posicionamento
estatico, esta opcdo manda o software usar este marco para iniciar o calculo da rede de
vetores. Para uma trajetéria, esta opgao sera usada para fixar as coordenadas de um marco,
que sera usado como estagao-base (um arquivo estatico configurado como referéncia é o
equivalente de um arquivo configurado como uma Base).

o Calcular a média da posicdodo marco: se ativado, o software vai calcular uma posigao de
ponto Unico para o marco. Esta opgcao pode ser usada quando nao conhecer as coordenadas
do seu marco de referéncia (fornece resultados de mais ou menos alguns métros, usando
oOrbitas radio-transmitidas).
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e Localizagao:

o

Texto: Exibe o nome do sistema de mapeamento corrente. Para selecionar um outro sistema
de mapeamento, use Ferramentas > Sistema de coordenadas > Seletor... desde o0 menu
principal.

Coordenadas do Marco: Usado para editara posicao do marco selecionado. A opcao Usar
como coordenadas de referéncia deve ser ativada para ativar a edicdo de dados. Assim,
as coordenadas ficardo fixas no processamento. Deve entrar coordenadas de marcos
vélidas. Quanto mais precisas as coordenadas, mais precisos os resultados diferenciais, em
particular caso estiver realizando uma fase de calculo. A precisdo absoluta esta direitamente
relacionada com a precisao do seu marco de referéncia.

Formato: Formato apresentando as coordenadas seguinte. Os valores possiveis
s&o:

Geografico — GMS: Exibe a latitude e longitude em graus, minutos e segundos,
usando o datum corrente. Tambem exibe a altura elipséidal.

Geografico — Graus decimais: Exibe a latitude e longitude em graus decimais,
usando o datum corrente. Tambem exibe a altura elipséidal.

3D-Cartesiano — XYZ: Exibe X, Y e Z (geocéntrico) usando o datum corrente.
= Somente disponivel quando ndo ha um modelo de geodide selecionado.

Cartografico — XY: Exibe X, Y e a altura elipséidal, usando o sistema de
mapeamento corrente.

= Somente disponivel quando o sistema de mapeamento corrente é de tipo
cartogréfico.

Importar: Importa as coordenadas do marco desde o marco global. Veja em
Importar uma posicao a position para obter mais detalhes.

3 . ~ . . ~ .
** Existe uma opg&o para importar as coordenadas desde um Marco Global durante a importagao. Caso o nome do seu marco combinar
com um marco global, as coordenads serdo copiadas. Esta opgao é disponivel em Ferramentas > Opgoes... > Arquivos de dados.

o
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Ondulac¢ao do Marco: O contelido depende do gedide atual.

Ondulagdo do Marco

tadelo <Menhum:

Editor de Marco — Ondulagéo do Marco — <Nenhum>

Ondulagao do Marco

Modelo <Ondulagdo do uzuarno:

Ondulapso 0,000 m

MMM [B5157 m

Editor de Marco — Ondulagé@o do Marco — <Ondulagdo do Usuario>

Ondulagio do Marco
Modelo  CHG2013
Ondulagio  [-30.462 o
MMM, |E5157 o

Editor de Marco — Ondulagdo do Marco — Qualquer getide
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= Modelo: Modelo de gedide usado. Para selecionar outro modelo de gedide, use
Editar > Geoide... desde o menu principal.

= Ondulacao: Editavel somente quando o modelo for <Ondulacédo do Usuario>.

o Quando o geodide corrente for <Ondulagao do Usuario>, a ondulagdo esta por
defeito de zero para todos os marcos. O usuario deve configurar manualmente a
ondulagéo para todos 0s marcos.

o Quando o geoide for de tipo normal, ele exibe o valor de ondulagao calculado na
posicao do marco, usando o modelo de gedide selecionado.

= N.M.M..: Exibe a altura ortométrica (ou altura com respeito ao nivel médio do mar).

X/
%* As alturas de elipséide e de NMM nunca estéo ativas no mesmo tempo. Quando o modelo de gedide for <Nenhums, a altura do elipsdide

esta ativa. Outro caso, o NMM esta ativo.

Listar apenas os marcos de referéncia: Quando for marcado, a caixa Marco, exibird somente os
marcos marcados como Usar como coordenadas de referéncia.

» Marcos para Levantamento Semi-cinematico
As opcoes seguinte serdo somente aplicadas para o0 movel de um levantamento semi-cinemético:

* Quando o usuario ativar a opgao Usar como coordenadas de referéncia para um marco, as
coordenadas deste marco estdo usadas durante o processamento semi-cinematico.

* Quando o usuario desativar a op¢do Usar como coordenadas de referéncia para um marco, as
coordenadas deste marco estdo desconhecidas, e calculadas durante o processamento.

» Se um marco for gravado feito um EZBar (como oferecido nos produtos OnPOZ), o
icone T aparece no lado direito da caixa de selegcdo Usar como coordenadas de referéncia.

Infarmacdes do Marco I Ocupagtes I

[~ Usar como coordenadas de referéncia I <;ﬁ, Editar Sigmas |

Opcées de Processamento do Marca
L‘ Calcular a média da posigao do marco

Editor de Marco com EZBar

* Ao clicar em OK, todas as ocupagbes de marcos que estiveram com a opgcao Usar como
coordenadas de referéncia ativada terdo uma posigao conhecida.

« Renomear um marco

Pode modificar o nome de um marco. Assim, se estiver assinado sem querer o nome 78KF094 a um
marco em vez de 78KP044, podera renomear-lo antés de processar-lo.

a. Desde o Editor de Marco,clique no botdo Renomear Marco.... A caixa de didlogo Renomear

Marco sera exibida.
Renomear Marco ﬂ

b arco | RSB
0k I Cancelar ' Ajuda |

Renomear Marco

b. Digite um novo nome para o Marco na caixa de texto do Marco-alvo.
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c. Clique em OK. Uma janela de confirmacao sera exibida.

- _ e,
Pés-Processamento GNSS,. .. u

4 Confirme caso deseje mudar o nome do Marco atual de
&P "RESULTSBASED" para "RSB".

oK I Cancelar

- = ——)

Confirmagao: Renomear Marco

d. Clique em OK para confirmar. Esta de volta para o Editor de Marco.

* Importar uma posi¢ao
Desde o Editor de Marco, clique no botao Importar. A caixa de dialogo Importar Marco sera exibida.

Importar Marco M
Marme | Latitude | Longitude| Altura elip. |
base M 45"18'34 66838 0 73°30'42.74758" 10.012

|mpartar | Fechar I Ajuda |

Importar Marco

Todosos marcos listados aqui provém de marcos globais. A secdo Exportar — Marcos dara-lhe as
instru¢des para poder exportar um marco nos Marcos Globais.

Selecione um marco na tabela aberta. Clique no botao Importar. Esta de volta para o Editor de Marco.
Somente as coordenadas serdo importadas (estdo aplicadas ao marco selecionado no Editor de Marco).

* Deletar um marco
a. Desde o Editor de Marco, selecione o marco que deseja deletar da lista Marco.
b. Clique em Deletar em baixo do Editor de Marco. Uma janela de confirmagéo esta exibida.
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( e e T
Pos-Processamento GNSS ﬂ

f@ Confirme caso vocé deseje deletar o Marco "RESULTSBASED",

OK | Cancelar

Confirmagao: Deletar Marco

c. Clique em OK para confirmar. Esta de volta para o Editor de Marco.

X/ A =
** Pode deletar marcos de um projeto, mas ndo pode restaurar-los.
** Quando deletar um marco, vai também deletar todos os resultados, linhas-base, trajetérias, e fechamentos ligados ao marco.

** Pode facilmente deletar marcos ao usar o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta dos Marcos desde o painel de seleg&o. No painel

de vista, selecioneo(s) marco(s) a ser deletado(s), aperte a tecla Del ou selecione Deletar no menu répido, ou clique em ’ % na barra
de ferramentas Principal.

» Editar Sigmas

Este botéo esta ativado somente quando o tipo de ajuste de rede for configurado para Estacoes
Balanceadas (veja na secdo Opgodes — Rede para detalhes) e se a opgdo Usar como coordenadas
de referéncia for ativada. Esta usado para entrar os sigmas de uma estagao de referéncia, para um
uso no ajuste de rede.

a. No Editor de Marco, selecione o marco que deseja configurar como estagéo de referéncia,
desde a se¢ao Marco.

b. Selecione a caixa Usar como coordenadas de referéncia.
c. Cligue no botdo Editar Sigmas. A caixa Referéncia do Marco — Editar Sigmas sera exibida.
d. Digite o valor do sigma para cada componente: latitude, longitudee Altura Elip.(altura

elipsoidal).
P —
Referéncia do Marco - Editar Sigmas ﬂ
— Sigmaz

Latitude: m

Longitude: ID.DDD m

Altura Elip.: iD.DDD T
|

Resetar |

I

0k l Cancelar | Ajuda |

(8 E— =

Referéncia de Marco — Editar Sigmas

e. Clique em OK para confirmar os valores. Esta de volta para o Editor de Marco.

EZSurv® Manual do Usuéario 138



/I Pés-Processamento GNSS

viallual U0 Usuallo

11.1.2 Ocupagdes

Como explicado previamente, pode observer um marco mais de uma vez. Entdo, para um marco
especifico, podemos obter mais do que uma ocupagao. As informacdes desta pagina valem
especificamente para a ocupacao selecionada. As propriedades editadas afeitam somente a ocupagao

selecionada.

Editor de Marco E

Marco |11D11 ;I Fenomear... |

Informagdes do Marco  Ocupaciies I

Ocupacio o - taver... | Deletar |

— Informagdes de Ocupagio

1D &g, Db, 2011071 24M Modo: Movel
Cédigo I
Huara Inicial |2D1 1407112 |DS:35:58.DD
Hara Final |am107A2 | 08: 36:04.00
—Medidas da Antena———— ~ Dados Meteorologicos——

Modelo [NOW702G6 ~| J Temp. seca[180 €
;

Pressdo I 01325 mbar
Inclinagao |2.EIEID m s |50—°/

Altura 2000 m Padriies |

[ Listar apenas oz marcos de referéncia
QK I Eancelarl Moo, | Dieletar | Ajuda |

Editor de Marco — Ocupagbes

¢ Ocupacido: Usado para selecionar a ocupagado de marco que deseja editar. A lista suspensa
contém todas as ocupagdes de marco para o marco selecionado.

« Informacoes de ocupacao:

o

o

ID de Arqu. Obs.: Campo indicando o ID do arquivo de observacao que contém os
dados da ocupacgao de marco atual.

Modo: Estado do arquivo para o arquivo de observacgao.

Cadigo: Informacao de cédigo ligado ao marco (se estiver).

Hora Inicial: Usado para editar a hora e a data de inicio da ocupagéo de marco
selecionada.

Hora final: Usado para editar a hora e a data de fim da ocupagao de marco selecionada.

« Medidas de Antena:

(e]

o

Modelo: Usado para selecionar um modelo de antena desde a lista suspensa. Para

selecionar um modelo ausente da lista, aperte o botdo _| Refere-se ao capitulo
Modelos de Antena para obter informagdes sobre os modelos de antena.

Se 0 modelo de antena seleccionado tiver um raio de zero:
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= Altura: Usado para editar a altura da antena usada no campo
o Se o modelo de antena selecionado tiver um raio maior que zero:
* Inclinagao: Usado para editar a altura de inclinagdo da antena usada no campo.

= Altura: Altura vertical da antena, como calculada pela altura de inclinagéo e o
modelo de antena.

+ Medidas Meteorologicais:
o Temp.seca: N/A. O software usa os valores meteoroldgicos normais.
o Pressao: N/A. O software usa os valores meteorolégicos normais.
o Umidade: N/A. O software usa os valores meteoroldgicos normais.

* Mover uma ocupagao de marco

Trata-se de uma operacao diferente do que renomear um marco. Por exemplo, no campo, quis observar
duas vezes o marco B e s6 uma vez o marco A. Mas quando o operador voltou para o marco B, ele
nomeou ele de A. Aqui, no seu arquivo de dados, tem duas occupacdes para 0 marco A e uma para o B.
Caso processar os dados sem corrigir este «problema de nome», vai ter resultados imprevisiveis, porqué
tem duas occupagdes do marco A com dois locais diferentes. Neste caso, € preciso mover o marco da
ocupagao A(2) para o marco B.

Ao renomear um marco, somente 0 nome do marco serd alterado. Todas as outras informagodes ligadas
ao marco ficam as mesmas (ex.: coordenadas, ocupacoes). Ao mover a ocupagéao do marco A para o
marco B, pegamos todas as informacoes relacionadas a ocupacao do marco A (ex.: tempo inicial e final,
altura da antena) e atribuimos-las para o marco B (o marco B sendo ja existente). A occupacao
previamente ligada ao marco A sera automaticamente removida e atribuida ao marco B. Quer dizer que
esta operacao nao consiste em renomear o marco; trata-se de mover todas as informagdes de uma
occupacao de marco (associadas com o marco errado) para o marco apropriado.

W - 2
** Se mover todas as occupagdes de um marco, 0 marco seré deletado.

N7 . . P
** Quando ativado, o Validador de Marco esta usado na hora de mover um marco.

a. Desde o Editor de Marco, selecione o marco contendo a ocupagao que deseja mover para outro

marco.

b. Desde a pagina Ocupacoes, selecione o nimero de ocupacgdes a ser movidas da lista suspensa
Ocupacoes.

c. Clique em Mover. A caixa de dialogo Mover Ocupacao do Marco sera exibida.

g ™
Maowver ocupagio do marco ﬂ

' Para um marco existents

| Station004 =l

r Fara um novo marco

(B] ¢ I Cancelar |

Mover ocupagéo do Marco

d. Para mover uma ocupagao do marco para um marco existente, selecione Para um marco
existente e selecione um marco na lista suspensa.

e. Para mover uma ocupag¢do do marco para um novo marco, selecione Para um novo marco e
digite um novo nome de marco na caixa de edicéo.
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f. Clique em OK. Uma janela de confirmagéo sera exibida.

£ TR
Pés-Processamento GNSS ﬂ

I[_.__ Confirme caso deseje mover a ocupagde do Marco de "Station001" para
& "Station002",

oK l Cancelar

Confirmagao: Mover ocupagéo do Marco

g. Clique em OK para confirmar. Esta de volta para a pagina das Ocupacoes do Editor de Marco.

‘ T ~ . . . . .
** Multiplas ocupagdes do marco podem ser movidos facilemente ao usar o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta dos Marcos desde

o painel de selegao. No painel de vista, selecione a(s) ocupagao(des) de marco a ser movida(s), arraste e solte-la em uma ocupagéo em
qual deseja movar o item.

0 . . N L =
** No Gerenciador de Projeto, pasta Marcos, vocé pode mover uma tinica ocupagédo do marco usando Mover... no menu contextual.

» Deletar uma ocupacao de marco

Pode deletar uma ou mais ocupagdes de marco de um marco. Como para um marco, estas
ocupacgdes ndo podem ser restauradas.

W . P p
** Ao deletar todas as ocupagdes de marco de um marco, o marco sera também deletado.

a. Selecione a ocupacao de marco que deseja deletar desde a lista suspensa das Ocupacgoes.
b. Clique em Deletar no lado direito do Editor de Marco. Uma janela de confirmacéo seré exibida.

P - T
Pés-Processamento GNSS ﬂ

I'@ Confirme caso deseje deletar a ocupagdo do Marco "Station001",

OK I Cancelar |

Confirmacao: Deletar Ocupagao de Marco

c. Clique em OK para confirmar. Esta de volta para a pagina das Ocupacoes do Editor de Marco.

W - . . . . =
** Pode deletar ocupagdes de marco usando o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta dos Marcos desde o painel de selegéo. No
painel de vista, selecionea(s) ocupagéo(des) que deseja deletar, e aperte a tecla Del, ou selecione Deletar no menu rapido, ou clique em

& na barra de ferramentas do Principal.

» Adicionar um novo marco ou uma nova ocupagao de marco

As vezes, durante um levantamento no campo, pode ter gravado um arquivo de observagdo em
modo estético, sem ter associado uma ocupagao de marco com este arquivo. Caso deseja processar
este arquivo em modo estatico, tem que associar um marco ao arquivo.

a. Clique em Novo. A caixa de didlogo Nova Ocupacao de Marco sera exibida.
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P i ™
Nova Ocupagio do Marca: [

i Informagdo sobre a nova ocupagdo do Marco

M arco

Cédign I
Dcupacdo lmicial  |2010410/02  [11:29.45.00
DcupacBoFinal  |2010/10/02  [1329.40.00

\ = Argquivo de Obzervagdo do Marco

D Arg. Obs. |aLCoz75030 =]
[ | Arguivo Inicial 201010402 11:29:45.00

Arquivo Final 2010410402 13:29:40.00

Criar l Cancelar I Ajuda | i
¢ —
Nova Ocupagao do Marco

b. Digite um novo nome de marco, ou selecione na lista suspensa Marco, um marco existente para
qual deseja adicionar uma nova ocupagao.

c. Pode editar o Codigo se precisar.

d. As horas de inicioe fim dos arquivos selecionados sao exibidas nas caixas Ocupacao Inicial e
Ocupacao Final. Pode editar este periodo de tempo do jeito que precisar.

e. Selecione na lista suspensa ID Arqg. Obs. 0 arquivo de observagéo a ser associado com a nova
ocupagao de marco.
f. Clique em Criar.

‘ = - . . . ~
** Se a opgao Mandar aviso quando criar manualmente novos marcos estiver ativada em Ferramentas > Opgdes... > Geral, o software
poderia pedir uma confirmagao de criagdo de novo marco.

° - . Lo .
** Na criacdo de uma nova ocupagéo de marco, o modelo de antena e a altura de inclinagdo da antena para o novo marco vem do arquivo
de observagado associado com a nova ocupagao.

11.2 Movel

O Editor de Movel pode ser exibido ao seguir estes passos:

* Desde o menu principal:
o Selecione Editar > Movel...;

¢ Desde a Vista Plana:
o Faz um clique duplo num mével;
o Quando o seu cursor for num movel, clique-direito e selecione Editar Movel... no menu

rapido.

« Desde o Gerenciador de Projeto, quando a pasta Mdveis for selecionada:

o Faz um clique duplo num mével;

o Selecione o mével a editar. Desde o menu rapido ou 0 menu principal dos Méveis,
selecione Propriedades;
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'd h'
Editor de Movel I =5
b el ALCOZ75030 ;I Marcos... |

— Arquivo de Observagao de Mavel

Hora Inicial 201040402 11:25:45.00
Huora Final 2010410402 13:29:40.00
—Medidas da Antena———— - Dadog Meteoroldgicos ——

Temp. I'I 20 T
Fressdo I‘I 01325 mbar
Inclinagao ID.DDD m )

Uridade |5EI %

Altura 0.000 m Padrfies |
(0] 4 I Cancelar | Dreletar | Ajuda |

L= L3 &

Editor de Mével

« Movel: Nome do mével

» Marcos...: Exibe a janela das Ocupacoes de Marco. Veja a secdo Editar — Movel — Ocupagoes
de Marco para obter mais detalhes.

» Arquivo de Observacao de Movel:
o Hora Inicial: Data e hora de iniciodo moével
o Hora Final: Data e hora de fim do mével.
¢ Medidas de Antena:
o Modelo: Usado para selecionar um modelo de antena desde a lista suspensa. Para

selecionar um modelo ausente da lista, aperte o botao _| Refere-se ao capitulo
Modelos de Antena para obter mais informacoes.

o Se o modelo de antena seleccionado tiver um raio de zero:
= Altura: Usado para editar a altura da antena usada no campo
o Se o modelo de antena selecionado tiver um raio maior que zero:
» Inclinagao: Usado para editara a altura de inclinagdo da antena.

= Altura: Altura vertical da antena, como calculada pela altura de inclinagéo e o
modelo da antena.

* Medidas Meteoroldgicais:
o Temp.seca: N/A. O software usa os valores meteoroldgicos normais.
o Pressdo: N/A. O software usa os valores meteorologicos normais.
o Umidade: N/A. O software usa os valores meteoroldgicos normais.

Ao trocar a altura da antena no mével, o software vai oferecer de aplicar a nova altura de antena para
todas as ocupagdes de marco deste mével.
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- e =T
Pés-Processamento GNSS u

y Deseja usar uma altura de antenna modificada para todas as occupagies
¥ de marcos associados?

Sim Nio | Cancelar |

L - A

Confirmagao: Trocar a altura da antena

« Sim: Todas as ocupagbes de marco deste mével serdo atualizadas junto com a nova altura de
antena.

« Nao: Todas as ocupagdes deste movel ficam com a prépria altura de antena.

» Deletar um Mével
a. Selecione o mével que deseja deletar desde a lista suspensa Mével.
b. Clique em Deletar. Uma janela de confirmagao sera exibida.

" = ATy
Pés-Processamento GNSS [

@ Confirme a delegdo do Méawel "20100708_01".

OK I Cancelar |

Confirmagao: Deletar Mével

c. Clique em OK para confirmar a delegao. Esta de volta para o Editor de Movel.

X/ A 2eq
** Quando um mével for deletado, todos os resultados ligados & este mével também serdo deletados (Resultados das Trajetérias). Portanto,

0 arquivo de observacdo no sera deletado, mas sim mudado para o modo estatico.

11.2.1 Ocupacdes de Marco

A caixa de didlogo das Ocupac6es de Marco esta disponivel desde o Editor de Movel, o Editor de
Trajetodria e desde o Editor de PPP.

a. Abre o Editor de Movel, de Trajetdria ou de PPP.
b. Clique em Marcos.... A caixa das Ocupacoes de Marco sera exibida.
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' ™
Ccupagbes do Marco M
— A
[ Usar processamento semi-cinematico
Marco | Hora inicial |Duragsn | -
1[01] 20104074058 08:12:20.00 00:00.00.00
21 2010407405 08:13:03.00 00:00.00.00
3] 2010407405 08:14:00.00 00:00:00.00
4] 2010407405 08:14:28.00 00:00.00.00
5[] 2010407403 08:15:14.00 00:00:00.00
Bl01] 2010407408 08:15:27.00 00:00.00.00
7] 2010407408 08:16:08.00 00:00.00.00
= 2010407403 08:16:56.00 00:00.00.00
qi01] 2010407408 08:17:24.00 00:00.00.00
1ara1 2010407408 08:19:53.00 00:00:22.00 i
(] I Cancelar Ajuda

. = e— —— — E A

Ocupagdes do Marco

» Usar o processamento semi-cinematico: Ative esta opgdo para um arquivo de observagao
semi-cinematico, e desative-a para um arquivo de observacédo de mével.

o Trocar esta opgdo também muda o arquivo de observagao.

o Se a caixa de selecdo Usar o processamento semi-cinematico estiver desativada,as
colunas Unidade e Tipo estéo exibidas.

¢ Marco: Exibe 0 nome e o nimero de ocupagdes do marco.

« Hora Inicial: Exibe a hora de inicio da ocupagao do marco.

¢ Duracao: Exibe a duragdo da ocupacéao do marco.

« Inic.: Indica uma inicializagao/re-inicializa¢gdo ou um marco normal.
o = Indica ambos uma inicializagdo ou uma re-inicializagao.

o "™" Indica um marco normal.

« Tipo: Tipo de marco. Clique num tipo na lista para exibir estas lista suspensa. Os valores
possiveis sao:

o Referéncia: Marque o marco como um marco a Usar como coordenadas de
referéncia.

o Marco: Um marco normal.

o [EZBar: A inicializacao sera feita numa barra horizontal de inicializagéo especial, colocada
a 20 cm desde a antena montada num tripé.

EZBar montada num tripé
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11.3 Combinacgdes

11.3.1 Linha-base

IMPORTANTE: A linha-base est4 somente disponivel ao trabalhar no modo de Posicionamento
i Diferencial.

O nome da linha-base serd um derivado dos nomes de dois marcos, separados por um hifen. Os nomes
dos marcos aparecem na ordem alphabética, e incluem o numero de ocupagédo de marco relacionado a
linha-base. Um exemplo de nome de linha-base: Marco A(02)—Marco B (Marco B tem s6 uma ocupacgéo,
enquanto Marco A tem mais de uma ocupagdes).

A edicao de linhas-base se faz desde o Editor de Linha-base. No uso deste Editor, pode editar as horas
comums de observagédo, deletar linhas-base e ocupacdes de linha-base, e criar novas linhas-base.

O Editor de Linha-base pode ser exibido ao seguir os passos seguinte:
» Desde o menu principal:
o Selecione Editar > Linha-base...;
* Desde a Vista Plana:
o Faz um clique duplo numa linha-base;

o Com o cursor colocado numa linha-base, faz um clique-direito e selecione Editar Linha-
base... no menu répido.

» Desde o Gerenciado de Projeto, com a pasta de Linhas-base selecionada:
o Faz um clique duplo numa linha-base;

o Selecione a linha-base que deseja editar. Desde 0 menu rapido, ou 0 menu principal das
Linhas-base, e selecione Propriedades;

& ™
Editar de Linha-Base * [

Linha-Baze Stationl

— Ocupagdo da Linha-Baze

Ocupagio IU‘] vl Deletar |

Marco Oecupagio 10p4rg. Obs.
Marco 1 Stationd02 | LTW275030
Marco 2 Station004 | ORSE275030
— Tempos comung da ocupagdo da Linha-Baze
Marco 1
Marco 2
Hora inicial |2D‘I 040402 |‘I 1:25:45.00 20100402 11:29:45.00
Hora final |2U'| 0002 I'I 3259:40.00 2010410/02 13:29:40.00
Durago [1:53:55.00 :53:55.00

[ Listar apenas as Linhas-Baze ndo processadas

QK I Catcelar Mowvo... Dieletar Ajuda

W - A

Editor de Linha-base
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* Linha-base: Nome da linha-base.
¢ Ocupacao da linha-Base:

o

O O O O O O

Ocupacao: Numero de ocupacao da linha-base.

Marco: Coluna dos nomes dos marcos.

Ocupacoes: Coluna dos numeros de ocupagdes de marcos.

ID Arq. Obs.: Coluna de identificagdo do arquivo de observagéo associado com o marco.
Marco 1: Linha com informacdes sobre o primeiro marco do par formando a linha-base.
Marco 2: Linha com informagdes sobre o segundo marco do par formando a linha-base.
Tempos Comuns de ocupaciao da Linha-Base:

» Marco 1/Marco 2: As caixas do Marco 1 e do Marco 2 exibem barras de tempo
respeitivas, representando o total de ocupag¢des de marco par os marcos 1 e 2.
Fornecem uma representacdo visual da sobreposicédo de tempos. A largura total
da caixa de gréfico representa o tempo total entre o mais cedo e 0 mais atrasado
dos tempos para as ocupagdes de marco. O grafico usa as cores seguinte:

Dados com tempo de sobreposicéo.

B: Dados com tempo de sobreposi¢do, mas nio selecionados.
Dados sem tempo de sobreposicao.

: Nenhum dado.

» HoraInicial: Ambos a data e a hora atuais de inicio, e o limite para a data e a
hora de inicio da linha-base.

* Hora final: Ambos a data e a hora atuais de fim, e o limite para a data e a hora
de fim da linha-base.

« Duracao: Duragao para ambos o tempo de sobreposigao e o periodo de tempo
limite da linha-base.

)
©)
O

» Listar apenas as Linhas-Base nao processadas: Quando ativado, a lista suspensa das
Linhas-base exibe somente as linhas-base nédo processadas.

» Editar o tempo comum de ocupagdes de linhas-base

Depois do processamento, dependendo dos resultados obtidos, poderia ter de editar o tempo comum de
ocupacdao da linha-base. Por exemplo, caso quiser mudar o periodo de tempo de uma linha-base por
causa de problemas extensivos de multicaminhos.

a. Selecione a linha-base que deseja editar desde a lista suspensa Linha-base.

b. Modifique as horas de inicio e fim da ocupacao da linha-base, como for preciso, nas caixas Hora
Inicial e Hora Final. A secdo Il do grafico corresponde & parte nao selecionada.
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'l ™
Editor de Linha-Base ‘*‘ [

LinhaBate |StationD03-Stationd05 |

— Ocupagdo da Linha-Baze

Ocupagio m - Deletar |

Marco Oecupagio 1D Arg. Obs.
Marco 1 Stationd03 | ALHEZ275030
Marco 2 Station005 | ELIRD275030
— Tempos comung da ocupagdo da Linha-Baze
Marco 1
Marco 2
Hora inicial |2D‘I 040402 |‘I 2254500 20100402 11:29:45.00
Hoafinal — [2010/10/02 [13:25:40.00 2010410402 13:29:40.00
Durago (00:53:55.00 :53:55.00

[ Listar apenas as Linhas-Baze ndo processadas

QK I Catcelar Mowvo... Dieletar Ajuda

W L3 A

Editor de Linha-base — Tempos comuns de ocupagao da linha-base

c. Clique em OK para salvar as alteragoes.
X/
** Para re-inicializar a linha-base no seus limites de origem, entre as mesmas horas de inicio/fim do que as exibidas na direita.

» Deletar uma ocupacao de linha-base

Ao deletar uma ocupagéo de linha-base, todos os resultados e fechamentos ligados serdo também
deletados. Ao deletar a ultima ocupagédo de uma linha-base, a linha-base serd também removida.

a. Selecione na lista suspensa Linha-base a linha-base para qual deseja deletar uma ocupagao.
b. Selecione na lista suspensa Ocupacao a ocupacgao de linha-base que deseja deletar.
c. Clique em Deletar (no lado da lista suspensa Ocupacdo). Uma janela de confirmagao sera

exibida.
- ——
Pés-Processamento GNSS g

f. Confirme se vocé deseja deletar a ocupagdo da Linha-Base
Y "Station002-Station004",

0K I Cancelar

Confirmagao: Deletar uma Ocupagéo de Linha-base

d. Clique em OK para confirmar.
e. Se a ocupacgao estiver ligada com resultados, uma segunda janela de confirmacao sera exibida.
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- ™
Pés-Proceszamento GNSS u

Ilr' Existern resultados anexados & ocupacdo da Linha-Base. Selecione OK
¥/ para deletar esses resultados e continuar,

F oK I Cancelar

“ oy

Confirmagao: Deletar uma Ocupagao de Linha-base com resultados anexados

f. Clique em OK, mais uma vez, para confirmar. A ocupagao serd removida da lista.
g. Clique em OK para fechar o Editor de Linha-base.

» Deletar uma Linha-Base
Quando deletar uma linha-base, todos os resultados e fechamentos ligados também séo deletados.

a. Selecione a Linha-Base que deseja deletar.
b. Clique em Deletar na parte de baixo da caixa de dialogo. Uma janela de confirmacgéao sera

exibida.
- ™
Pés-Proceszamento GNSS u

f@ Confirme se vocé deseja deletar a Linha-Base "Station003-5tation002",

F oK I Cancelar

Confirmagéo: Deletar uma Linha-base

c. Clique em OK para confirmar.
d. Se alinha-base estiver com resultados ligados, uma segunda janela de confirmacao sera exibida.

£ =Ty
Pés-Processamento GNSS M

lr' Existem resultados anexados & ocupacdo da Linha-Base, Selecione OK
¥’ para deletar esses resultados e continuar,

F oK l Cancelar

Confirmagao: Deletar uma Linha-base com resultados anexados

e. Cliqgue em OK mais uma vez para confirmar. A linha-base sera removida do menu.
f. Clique em OK para fechar o Editor de Linha-base.

X/
** Pode facilmente deletar as Linhas-base e a(s) ocupagéo(es) de linha-base & partir do Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta das
Linhas-base no painel de sele¢ao. No painel de vista, selecione a linha-base ou a ocupagéo delinha-base que deseja deletar, e aperte a

tecla Del, ou selecione Deletar no menu rapido, ou clique no ’ % na barra de ferramentas do Principal.
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» Para criar uma nova ocupacgéao de linha-base

As vezes, poderia ter de criar linhas-base manualmente. Por exemplo, se estiver gerado linhas-base
automaticamente com um tempo de sobreposicdo minimo de 30 minutos, mas por qualquer razao, ficou
com algumas ocupagdes de marco com somente 20 minutos de tempo de sobreposi¢do. Aqui, estas
linhas-base potenciais nao foram geradas. Caso deseja processar estas linhas-base, teria que criar-las

manualmente. Neste exemplo especifico, outro jeito seria de gerar as suas linhas-base com um tempo de
sobreposi¢ao de 20 minutos.

a. Clique em Novo. A caixa de didlogo Nova Ocupacéo de Linha-base sera exibida.

& ™
Editor de Linha-Base [

Linha-Baze

— Ocupagdo da Linha-Baze

Ocupagio IU‘] vl Deletar |

Marco Oecupagio 1D Arg. Obs.
Marco 1 Stationd0l | ALCO275030
Marco 2 Station002 | LTI275030
— Tempos comung da ocupagdo da Linha-Baze
Marco 1
Marco 2
Hora inicial |2D‘I 040402 |‘I 1:25:45.00 20100402 11:29:45.00
Hora final |2U'| 0002 I'I 3259:40.00 2010410/02 13:29:40.00
Durago [1:53:55.00 :53:55.00

[ Listar apenas as Linhas-Baze ndo processadas

QK I Catcelar Mowvo... Dieletar Ajuda

W £ A

Nova Ocupagéo de Linha-base

b. Para as porgoes de caixa Marco 1e Marco 2 (ambos fim da linha-base):

» Selecione na lista suspensa Nome o marco que deve fazer parte da nova ocupacgao de
linha-base.

« Selecione na lista suspensa Ocupacgao a ocupagao de marco associada com 0 marco
selecionado. O nome do arquivo de observagao associado com o marco selecionado
sera exibido em ID Arq. Obs..

c. Na area Tempos Comuns de Ocupacao da Linha-base da caixa de dialogo, pode editar o
tempo comum de observagdo de uma nova ocupagéao de linha-base.

W = . = . . . L . =
** Se nao estiver nenhum tempo comum de ocupagao entre os dois marcos selecionados, as caixas de Hora Inicial e Hora Final serdo
escurecidas.

d. Clique em Criar para criar uma nova ocupacéo de linha-base. Esta de volta para o Editor de
Linha-base, e as informacdes da nova linha-base estao exibidas na caixa de didlogo.

X/
** Pode também adicionar novas ocupagdes de linha-basea partir do Gerenciador de Projeto. Selecionea pasta das Linhas-base no painel

de selegéo. No painel de vista, selecione Nova Linha-base no menu réapido. A caixa de didlogo Nova Ocupacéo de Linha-base sera
exibida.
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11.3.2 Trajetoria

IMPORTANTE: A Trajetoria esta disponivel somente ao trabalhar no modo de Posicionamento
i Diferencial.

.................................................................................................................................................................... -

O nome da trajetdria esta derivado dos seus marco e mével, separados por um hifen. O nome do marco
aparece primeiro, entre parenteses, junto com o seu numero de ocupagdes. Em seguida, acha-se o nome
do mével. Um exemplo de nome de trajetéria: MarcoA(02)—MévelC.

A edigao de Trajetoria é feita no Editor de Trajetoria. No uso deste editor, pode editar tempos comuns
de observacgodes, deletar trajetérias, criar novas trajetérias e mudar os parametros do processamento.

O Editor de Trajetoria sera exibido ao seguir os passos seguinte:
¢ Desde o menu principal:
o Selecione Editar > Trajetéria...;
¢ Desde a Vista Plana:
o Faz um clique duplo numa trajetéria;
o Com o cursor na trajetéria, clique-direito e selecione Editar Trajetéria... no menu rapido.
« Desde o Gerenciador de Projeto, quando a pasta das Trajetorias for selecionada:
o Faz um clique duplo numa trajetéria;

o Selecione a trajetéria que deseja editar. Desde o menu rapido ou o menu principal das
Trajetorias, selecione Propriedades;

r ™y
Editor de Trajetéria 5

Trajetdria

—Segmento da Trajetdnia
1D &g, Obs.
Marco Base  10340GMNSSE

el 10340EZD Marcos... |

— Tempos Comunz do Segmento de Trajetdnia
Baze
Mawel =
Hora Inicial |2EI1 012408 |1 5:12:46.00 2010412406 15:12:46.00
Hora Final |2El1 0/12/06 |1 6:11:44.00 2010412406 16:11:44.00
Durag3a 00:58:58.00 00:58:58.00

[ Listar apenas Trajet. ndo processadas

QK I Catcelar Maowvo... Deletar Ajuda

b - A

Editor de Trajetdria

» Trajetoria: Nome da trajetéria.

* Segemento de Trajetoria:
o Marco Base: Nome da base
o Movel: nome do movel
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* Marcos...: Exibe a caixa das Ocupacoes de Marco. Veja na secdo Editar — Movel —
Ocupacoes de Marco para obter mais detalhes.

«  Tempos Comuns do Segmento da Trajetoria:

o

Base/Movel: As caixas graficas de Basee de Movel exibem barras de tempo representando
a ocupacao total de marco para a base e o tempo total de observagao para o movel. Isto
fornece uma representacao visual do tempo de sobreposicao. A largura total da caixa grafica
representa o tempo total entre 0 mais cedo e 0 mais atrasado dos tempos para a base € o
moével. O gréafico usa as cores seguinte:

Dados com tempo de sobreposicao.

« : Dados com dados de sobreposicdo ndo selecionados.
Dados sem tempo de sobreposicéo.

. : Nenhum dado.

Hora Inicial: Ambos as hora e data atuais de inicio,e o limite para a hora e a data iniciais
para a trajetéria.

Hora Final: Ambos as hora e data atuais de fim, e o limite para a hora e a data finais para a
trajetoria.

Duracao: Duracao para ambos o periodo de tempo atual da trajetéria e o limite do periodo de
tempo.

» Listar apenas Trajet. ndo processadas: Se ativado, a caixa Trajetoéria de cima exibira somente
as trajetorias nao processadas.

» Editaro segmento de tempo comum de uma trajetéria

Depois do processamento, segundo os resultados obtidos, poderia ter de editar o tempo comum de uma
trajetéria. Por exemplo, poderia mudar o periodo de tempo de uma trajetéria por causa de problemas
sérias de multicaminho, etc.
a. Selecione a trajetéria a editar na lista suspensa Trajetoria.
b. Modifique, como for preciso, as horas de inicio e de fim nas caixas Hora Inicial e Hora Final.
Favor anote que a secdo Bl no grafico representa a parte no selecionada.

— Segmento da Trajetdria
1D Arg. Obs.
Marco Base  10340GMSSE

el 10340EZD Marcas. . |

— Tempos Comuns do Segmento de Trajetdria

Base

b el

Hora Inicial (201041206 [15:12:46.00 2010412406 15:12:46.00
HoraFinal ~ [2010/12/06 [16:11:44.00 2010412406 16:11:44.00
Duragao 00:58:52.00 00:58:58.00

Editor de Trajetéria — Tempos Comuns do Segemento da Trajetdria

c. Clique em OK para salvar as alteragoes.

o

" Para voltar na configuragéo original dos limites da trajetdria, entre as mesmas horas de inicio/fim do que as escritas na direita.

» Deletar uma trajetéria
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Quando deletar uma trajet6ria, todos os resultados ligados sdo também deletados (residuos, arquivo de
posicao, etc.).

a. Desde a lista suspensa Trajetoria, selecione a trajetéria que deseja deletar.

b. Clique em Deletar. Uma janela de confirmagao abre-se.

c. Clique em OK para confirmar.

2 TR R
rer prcescmente Gl — &

f@ Confirme caso queira apagar a Trajetoria "MONTREAL-20100708_01",

OK I Cancelar |

Confirmagao: Deletar uma Trajetoria

d. Se atrajetéria estiver com resultados ligados, uma segunda janela de confirmagéo seré exibida.

i ™y
i DT —

E' A Trajetdria tem resultados ligados a ela. Selecione OK para apagar
¥ estes resultados e continuar,

oK I Cancelar

Confirmagao: Deletar uma Trajetoria com resultados anexos

e. Cliqgue em OK mais uma vez para confirmar. A trajetéria foi removida.

X/
** Pode facilmente deletar trajetérias desde o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta das Trajetérias desde o painel de selegéo. No

painel de vista, selecione a trajetéria que deseja deletar, e aperte a tecla Del ou selecione Deletar no menu rapido, ou clique no na
barra de ferramentas do Principal.

» Criar uma nova trajetéria

As vezes, tem que criar trajetérias manualmente. Por exemplo, pode ter gerado trajetérias
automaticamente com uma cobrancga de 100%, mas por alguma razao estd com poucos maoveis, que
cobram somente 90% ou 95%. Entao, estas trajetérias potenciais ndo foram geradas. Se deseja
processar estas trajetérias, tem que criar-las manualmente. Neste exemplo bem especifico, outra solugéao
seria de regenerar as suas trajetérias com uma cobranc¢a de sobreposi¢cao de 90%.

a. Cligue em Novo. A caixa de didlogo Nova Trajetoria sera exibida.
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-
Nova Trajetoria

- X

Trajetdnia  BASE-10340EZD

Marco Base

M ome Ibase vl Nare

Ocupagao m
ID Arg. Obs. 10340GMSSE

b dveel

-

— Tempos Comung do Segmento de Trajetdria

Baze
Méwvel
Hora Inicial |2D1 0412406 |15:‘I2:4B.DD 201012406 15:12:46.00
HoraFinal  [2010112/06 [16:11:44.00 201041 2/06 16:11:44.00
Duragsa 00:58:58.00 00:58:58.00
Criar I Cancelar Ajuda
\ = J

Nova Trajetéria

b. Na area Marco Base da caixa de didlogo, selecione na lista suspensa Nome o marco que deseja
usar como marco de base para a nova trajetoria.

c. Na lista suspensa Ocupacdo, selecione a ocupacao de marco associada com o marco selecionado.
O nome do arquivo de observagao associado com a ocupagédo de marco selecionada esta exibido

como ID Arq. Obs..

d. Na area Movel da caixa de dialogo, selecione, na lista suspensa Nome, o mével que deseja usar na

nova trajetéria.

e. Na area Tempos Comuns do Segmento de Trajetdria, pode editar os tempos comuns de

observagao da nova trajetéria.

0 - . ~ . . . L ’ ~
%* Se nao estiver nenhum tempo comum de ocupag&o entre o marco e o mével selecionados, as caixas das horas de inicio e de fim serdo

escurecidas.

f.  Clique em Criar para criar uma nova trajetoria.

‘ 7 o . ol . . . . ;e . ~
**  Pode também adicionar novas trajetérias com o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta das Trajetérias no painel de selegéo. No
painel de vista, selecione Nova trajetoria... desde o menu rapido. A caixa Nova Trajetoria sera exibida.

)

** Pode criar uma Trajetéria de Posicionamento de Ponto (Posicionamento Absoluto) ao selecionar <nenhums na caixa do nome da area

do Marco da Base, na caixa de didlogo Nova Trajetoria. Isto ndo é recomendado porque os resultados estardo de muita baixa qualidade.
Se né&o precisar de um marco de base, melhor trocar o Modo de Processamento para o Posicionamento de Ponto Preciso, e baixar

orbitas precisas para 0 seu movel.

11.3.3 PPP

IMPORTANTE: PPP esta disponivel somente ao trabalhar no modo de Posicionamentode Ponto Preciso

: (PPP).

Quando o estado do arquivo é movel ou estatico, pode pos-processar-los usando um PPP.

A edicao de PPP esté feita com o Editor de PPP. Com este editor, pode editar os tempos de observacao,
delatar um PPP, criar novos PPP e mudar os parametros do processamento.

O Editor de PPP sera exibido ao seguir os passos seguinte:

» Desde o menu principal:
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o Selecione Editar > PPP...;
» Desde a Vista Plana:

o Faz um clique duplo num PPP;

o Com o seu cursor no PPP, clique-direito e selecione Editar PPP... no menu rapido.
+ Desde o Gerenciador de Projeto, com a pasta de PPP selecionada:

o Faz um clique duplo num PPP;

o Selecioneo PPP que deseja editar. Desde o menu rdpido ou 0 menu principal de PPP,
selecione Propriedades;

Editor de PPP
PPF

— Segmento da PFP

Orhitas precizas  Segmento 01 (72 horas)

Arquivo de dados  SFD00002 (E statico) Marcas... |

— Tempos Comunz do Segmento de PPP
Segmento
Arquivo
Hora Inicial |2D'I 21041 |1 3:5%:44.00 201210411 19:59:44.00
Hora Final |2mzA012 [195314.00 201241012 19:55:14.00
Duragao 23:59:30.00 23:53:30.00

[ Listar apenas PPP n3o processadas

Ok I Cancelar Movo... Deletar Ajuda

Editor de PPP

» PPP: Nome do PPP.
» Segmento daPPP:

o Orbitas Precisas: Nimero de segmentos desde a cache dos 6rbitas precisas, com a
largura coberta pelo segmento entre parénteses. Veja na se¢do Andlise — Orbitas
Precisas para mais detalhes sobre o nimero de segmentos.

o Arquivo de dados: Nome do arquivo mével ou estético, com 0 modo de observagéo
correspondente entre parénteses.

o Marcos...: Exibe o didlogo das Ocupacoes de Marco. Veja na segdo Editar — Movel —
Ocupacoées de Marco para mais detalhes.

o Tempos Comuns do Segmento de PPP :

+ Segmentos de Orbitas/Arquivos de dados: as caixas graficas de Segmentos de
Orbitase de Arquivos de dados exibem barras de tempo, representando o periodo
de tempo total para os segmentos de 6Orbitase os arquivos de dados. Elas fornecem
uma representacao visual do tempo de sobreposicao. A largura total da caixa grafica
representa o tempo total entre a mais ceda e a mais atrasada das horas, para os
segmentos de érbitas e os arquivos de dados. O gréfico usa as cores seguinte:

: Dados com tempo de sobreposigao.
« : Dados com tempo de sobreposicdo, mas ndo selecionados.

: Dados sem tempo de sobreposicao.
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. : Nenhum dado.
« Hora Inicial: Ambos as hora e data atuais de inicio, e os limites para a hora e a data
de inicio do PPP.
« Hora Final: Ambos as hora e data atuais de fim, e os limites para a hora e a data de

fim do PPP.
« Duracao: Duragao para o periodo atual de tempo do PPP, e o periodo de tempo do
limite.
« Listar apenas PPP nao processadas: Se ativado, a lista de PPP exibe os PPP nao processados

SO.

» Editar o tempo comum de segmento PPP
Depois do processamento, segundo os resultados obtidos, poderia ter de editar o tempo comum de PPP.
Por exemplo, caso quiser mudar o periodo de tempo de um PPP por causa de sérias problemas de

multicaminho, etc.

a. Selecione na lista suspensa PPP o PPP que deseja editar.
b. Modifique as horas de inicio e fim se precisar, nas caixas Hora Inicial e Hora Final. Favor anote

que a secao Il do grafico representa a parte néo selecionada.
— Segmento da PPP

(rbitas precisas Segmento 01 (72 horas)

Arquivo de dados  JFDO000Z [Estatica) Marcas... |

— Tempos Comuns do Segmento de PPP
Segmenta
Arquivo
Hora Inicial |2D1 24011 I'I 9:59:44.00 220411 13:53:44.00
Huora Final |2U1 240412 I'I 9:59:14.00 2N 2A04121353:14.00
Durag3o 23533000 2353:30.00

Editor de PPP — Tempos Comuns do Segmento de PPP

c. Clique em OK para salvar.

‘ . ~ LS . . s . . . B
** Para voltar na configuragdo original dos limites do PPP, entreas mesmas horas de inicio/fim do que as escritas na direita.

* Deletar um PPP
Ao deletar um PPP, todos os resultados ligados sdo também deletados.

a. Desde a lista suspensa PPP, selecione o PPP que deseja deletar.
b. Clique em Deletar. Uma janela de confirmagéao se abre.
c. Clique em OK para confirmar.

[ Pos-Pracessamento GNSS

f@ Confirme caso queira apagar a PPP "PPP-ALCO275030".

oK l Cancelar
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Confirmagao: Deletar PPP

d. Se o PPP estiver com resultados anexos, uma segunda janela de confirmagao sera exibida.
e. Clique mais uma vez em OK para confirmar. O PPP foi removido.

‘:‘ Pode facilmente deletar um PPP desde o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta de PPP no painel de selecdo. No painel de vista,

selecione o PPP que deseja deletar, e aperte a tecla Del, ou selecione Deletar no menu rapido, ou clique no

ferramentas do Principal.

e Criar um novo PPP

na barra de

As vezes, é preciso criar um PPP manualmente. Por exemplo, caso estiver uma cobertura incompleta

para as O6rbitas precisas.

a. Clique em Novo. A caixa de didlogo Novo PPP sera exibida.

MNova PPP
FFP

Segmento

Cumpririenta

PPP-3FDO0002

— Orhitas Precizas

. ~

T2 horas

Maome

Moda Estatico

Arquivo de Dados de Campa

I SF0 00002 - I

— Termpos Comun: do Segmento de PPP

Segmenta

Anquivo

Hora Inicial |2D12£1D£‘I1 |19:59:44.EIE| 2012410411 153:53:44.00

Hara Final |2D12£1D£12 |‘|9:59:‘I4.DD 20124012 19:53:14.00

Duragdo 2353:30.00 2353:30.00
’TI Cancelar Ajuda

Novo PPP

Na 4rea das Orbitas Precisas da caixa de dialogo, selecione 0 Segmento que deseja usar. A

largura do segmento atual esté exibida na se¢cdo Comprimento.

Na area Arquivo de Dados de Campo da caixa de didlogo, selecione na lista suspensa Nome o

moével/estatico que deseja usar no novo PPP. O modo atual do item selecionado est4 exibido na

b.
c.
secao Modo.
d.
comum do novo PPP.
o

Inicial e de Hora Final seréo escurecidas.

e. Clique em Criar para criar o novo PPP

Na area dos Tempos Comuns do Segmento de PPP, pode editar o tempo de observacéao

' Ao né&o estiver nenhum tempo comum de ocupagao entre os segmentos de drbitas e o arquivo mével ou estatico, as caixas de Hora

‘:‘ Também pode adicionar um novo PPP desde o Gerenciador de Projeto. Selecione a pasta de PPP no painel de sele¢do. No painel de
vista, selecione Novo PPP... com o menu rapido. A caixa de didlogo Novo PPP sera exibida.
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Capitulo 12

12 Analise

Podera observar que a maioria das vistas de andlise existe uma barra de ferramentas, contendo um
conjunto de botées em forma de flechas, usados para navegar desde um item para o outro. Também tem
uma lista suspensa para vocé poder selecionar um item a ser analizado em particular.

ALHE275Q30 4

Vista de Andlise — Barra de Ferramentas

Os botdes de navegacéao estdo usados como segue:
« Clique nos botdes 1! # B i para selecionar o prévio ou o préximo item da lista suspensa.
« Clique nos botes 1 - M para selecionar o primeiro ou o Gltimo item da lista suspensa.

e Use alista suspensa ™
direitamente um item.

para selecionar

12.1 Observacoes Brutas

Pode analizar a visibilidade do satélite para cada arquivo de observagao (dados brutos) relacionado com
0 seu projeto. Pode plotar esta informagao como Numero de Satélites Observados, como Satélites
Observados, ou como Relacao sinal-ruido. Satélites Observados fornece uma vista grafica da
recepcao de cada sinal de satélite gravado. A recepgéo de sinal pode ser exibida para observagées de
cédigo (L1C/A, L1P, L2C, L2P e L5) assim como para observagdes de portadora de fase (L1, L2 e L5).
Nestes lotes, exibem-se também os deslizes de ciclo e as lacunas de dados. Relagao sinal-ruido
fornece uma vista gréafica da poténcia do sinal recebido (em dB) pelo o receptor para cada satélite
gravado.

Esta capacidade de andlise sera muito Util na hora quiser deteitar dados de satélite ruins. Por exemplo,
num posicionamento estatico, se estiver com dificuldades para obter solu¢gdes de ambiguidades fixas, a
analise de dados brutos (ambos ocupagdes de marco) ajuda vocé constatar do que as observagoes para
certos satélites estdo de muita baixa qualidade (muitos buracos e deslizes de ciclo criados por
obstrugées). A partir da analise, podera rejeitar o satélite fora do processamento.

O grafico Relagao sinal-ruido pode ajuda-lo a detectar condigdes de sinal fraco que podem ser
causadas por cabos de antena defeituosos, conectores defeituosos ou simplesmente o ambiente de
observacgotes. Nivel de sinal baixo geralmente significa ruido alto. Sados com nivel de sinal baixo podem
néo gerar os melhores resultados de posicionamento
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Ao usar a segao Analise > Observacoes Brutas desde o menu principal, pode exibir trés tipos de
informacdes relacionadas com os seus arquivos importados:

*« Numero de satellites observados
« Satélites observados
» Relacao sinal-ruido

12.1.1 Numero de Satélites observados

O Numero de satélites observados sera exibido ao seguir os passos seguinte:

o Desde o menu principal, selecione Analises > Observagdes Brutas > Numero de satélites
observados;

o Desde a barra de ferramentas Analises, aperte o botao E

M. Nimero de Sstéltes obsenvad R
|« H“ »l ?45DDDDE vl C:\Users'sgoshDesktophChinnee"july 15 w\EZSurv 74300002 obs
Dados do codigo L2 (ESh, B2} Corte de elevagdo. 15°

Niamero de Satélites observados

Numero de Satélites

11:59 14:00 16:00 18:00 19:59:28
Hora local (-04:00) : 2015/07/15

C\Users\sgos\Desktop\Chinneeliuly 15 WiEZSurvi74900002.0bs

Numero de Satélites Observados

* Tipo de dado (lado superior esquerda): Dados sendo analizados. Os valores possiveis sao:

o Dados do Cadigo L1 (E1b/c, B1): Para cada época, o nimero de satélites com dados
de cédigo L1 (L1C, L1P, E1b/c ou B1).

o Dados da portadora L1 (E1b/c, B1): Nimero de satélites com dados da fase portadora
L1 (L1, E1b/c ou B1), para cada época.

o Dados do Codigo L2 (E5b, B2): Para cada época, o numero de satélites com dados de
cédigo L2 (L2C, L2P, E5b ou B2).

o Dados da portadora L2 (E5b, B2): Niumero de satélites com dados dafase portadora L2
(L2, E5b ou B2), para cada época.

o Dados do Codigo L5 (E5a): Para cada época, o numero de satélites com dados de
codigo L5 (L2C, L2P ou E5a).

o Dados da portadora L5 (E5a): NUmero de satélites com dados dafase portadora L5 (L5
ou Eb5a), para cada época.

« Corte de elevacio (lado superior direito): Angulo de Mascara
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« Nome do arquivo de observacao (lado inferior esquerda): Caminho inteiro para os arquivos de
observagao sendo analizados atualmente.

« Numero de Satélites (eixo vertical): Nimero total de satélites para cada época.

* Hora(eixo horizontal): Cobra inteiramente o arquivo de observagéo desde a hora inicial
(esquerda) até a hora final (direita).

» Grafico (centro): Nimero total de satélites para cada época

o : Dados rejeitados porque nao ha érbita ou porque os satélites correspondentes estéo
sob o angulo de mascara.

o M Contribuicao GPS (L1, L2 ou L5) com menos de 4 satélites.

o M Contribuicao GLONASS (L1 ou L2) com menos de 4 satélites.

o I Contribuicao Galileo (E1b/c, E5b ou E5a) com menos de 4 satélites.
o I Contribuicao BeiDou (B1 ou B2) com menos de 4 satélites.

o I Contribuicao GPS (L1, L2 ou L5) com exatamente 4 satélites.

o I Contribuicao GLONASS (L1 ou L2) com exatamente 4 satélites.

o Il Contribuicao Galileo (E1b/c, E5b ou E5a) com exatamente 4 satélites.
- I Contribuicdo BeiDou (B1 ou B2) com exatamente 4 satélites.

o M Contribuicao GPS (11, L2 ou L5) com mais de 4 satélites.

o I Contribuicao GLONASS (L1 ou L2) com mais de 4 satélites.

o I Contribuicao Galileo (E1b/c, E5b ou E5a) com mais de 4 satélites.

- I Contribuicao BeiDou (B1 ou B2) com mais de 4 satélites.

|2 arquivos |1669 kB | A
NUmero de Satélites Observados — Barra de estado

« (Painel esquerdo): Numero de arquivos de observagao em projeto.
¢ (Painel do meio): Tamanho do arquivo de observagéo atual em kilobytes.

" GPS(G) abaixo
GLOMASS (R) abaixo
Galileo (E) abaio
BeiDou (C) abaixo

+  Dados do cadigo L1 (E1b/c, B1)
Dados da pertadora L1 (E1b/c, B1)
Dados do cadigo L2 (ESb, B2)
Dados da portadora L2 (E5h, B2)
Dados do cédigo L5 (E3a)

Dados da portadora L5 (E3a)

Satélites observados

Relagdo sinal-ruido
Corte de elevagao...
Imprimir...

Nuamero de Satélites Observados — Menu rapido
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» GPS (G) abaixo: Cologue uma contribuicao para o GPS (L1, L2 ou L5) em baixo e pelo todas as
outras constelacoes em cima. O numero de satélites para a constelagdo GPS esté direitamente
legivel.

* GLONASS (R) abaixo: Cologue uma contribuicao para 0 GLONASS (L1 ou L2) em baixo e pelo
todas as outras constelagdes em cima. O nimero de satélites para a constelacdo GLONASS esta
direitamente legivel.

» Galileo (E) abaixo: Coloque uma contribui¢cdo para o Galileo (E1b/c, E5b ou E5a) em baixo e
pelo todas as outras constelagdes em cima. O numero de satélites para a constelagdo Galileo
esté direitamente legivel.

» BeiDou (C) abaixo: Coloque uma contribuicao para o BeiDou (B1 ou B2) em baixo e pelo todas
as outras constelagdes em cima. O nimero de satélites para a constelacdo BeiDou esta
direitamente legivel.

« Dados do codigo L1 (E1b/c, B1): Exibe o nimero de satélites com dados do cédigo L1 (L1C,
L1P, E1b/c ou B1).

» Dados da portadora L1 (E1b/c, B1): Exibe o nimero de satélites com dados da fase portadora
L1 (L1, E1b/c or B1).

« Dados do cédigo L2 (E5b, B2): Exibe o nimero de satélites com dados do cédigo L2 (L2C, L2P,
E5b or B2).

+ Dados da portadora L2 (E5b, B2): Exibe o nimero de satélites com dados da fase portadora L2
(L2, E5b ou B2).

« Dados do cédigo L5 (E5a): Exibe o numero de satélites com dados do cédigo L5 (L5 ou E5a).

» Dados da portadora L5 (E5a): Exibe o numero de satélites com dados da fase portadora L5 (L5
ou Eb5a).

» Satélites observados: Comute para a vista dos Satélites Observados.
¢ Relacao sinal-ruido: Comute para a vista do Relacao sinal-ruido

» Corte de elevacao: Exibe a caixa da Corte de Elevacdo. Use para visualizar a visibilidade do
satélite para o processamento. Ao exibir esta vista, a corte de elevagao por defeito esta a mesma
que o Angulo de Mascara nos Parametros do Processamento. Quando néo estiver nenhuma
orbita disponivel no projeto, exibe “Nenhuns dados de drbitas” e todo o grafico sera cinza.

e Imprimir...: Imprimir a vista.

A caixa de didlogo Corte de Elevacao permite configurar o angulo de mascara da elevagéo.

Corte de elevagio @

Carte de elevagio: hd

]S | Cancelar

Corte de Elevagéo

12.1.2 Satélites Observados

Na vista dos Satélites Observados, pode analizar separadamente o pseudoalcance (em L1C, L1P, L2C,
L2P e L5) assim como o rastreamento da portadora de fase (em L1, L2 ou L5). Pode deteitar qualquer
lacuna existente nos dados gravados. Além disso, na analise da partadora de fase, os deslizes de ciclo
estéo exibidos na barra de visibilidade.

Os Satélites Observados estao exibidos ao seguir os passos seguinte:
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o Desde o menu principal, selecione Analises > Observacoes Brutas > Satélites observados;
o Desde a barra de ferramentas Analises, aperte o botao B

E= Satélites observados =n ==
ke« » wl G v|  CA\.\TEST295\EZField\040615_SK\XF10106 101 0bs
GPS - Dados da portadora L1 Corte de elevagdo: 15°

Satélites observados

Satélites

1110 11:15 11:20 112435
Hora local (-04:00) - 2015/06/04

1:07:07

CAUsers\sgos\Desktop\ TESTZ9I\EZField\040613_SKIXF101wf101.0bs

Satélites Observados

» Tipo de dados (lado superior esquerdo): Dados sendo analizados. Isto € uma combinacao da
constelacao (esquerda) e do tipo de dados (direita):

o Constelagao (parte esquerda do nome):
= GPS: Exibe somente os satélites GPS
= GLONASS: Exibe somente os satélites GLONASS.
= Galileo: Exibe somente os satélites Galileo.
= BeiDou: Exibe somente os satélites BeiDou.
o Tipo de dados (parte direita do nome):

= Dados do cadigo B1: Exibe a presenga de dados do codigo B1 numa
observacao de satélite (para BeiDou).

= Dados da portadora B1: Exibe a presenca da portadora de fase B1 numa
observacao de satélite (para BeiDou).

= Dados do cédigo B2: Exibe a presenca de dados do cédigo B2 numa
observagao de satélite (para BeiDou).

= Dados da portadora B2: Exibe a presenca da portadora de fase B2 numa
observacao de satélite (para BeiDou).

= Dados do cédigo E1b/c: Exibe a presenca de dados do cédigo E1b/c numa
observacao de satélite (para Galileo).

= Dados da portadora E1b/c: Exibe a presenca da portadora de fase E1b/c numa
observagao de satélite (para Galileo).

= Dados do cddigo E5a: Exibe a presenga de dados do cédigo E5a numa
observacao de satélite (para Galileo).
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= Dados da portadora E5a: Exibe a presenca da portadora de fase E5a numa
observacao de satélite (para Galileo).

= Dados do cédigo E5b: Exibe a presenca de dados do cédigo E5b numa
observacao de satélite (para Galileo).

= Dados da portadora E5b: Exibe a presenca da portadora de fase E5b numa
observagao de satélite (para Galileo).

= Dados do cddigo L1C: Exibe a presenca de dados do cédigo L1C numa
observacao de satélite (para GPS ou GLONASS).

= Dados do cédigo L1P: Exibe a presenca de dados do cédigo L1P numa
observacao de satélite (para GPS ou GLONASS).

= Dados da portadora L1: Exibe a presenca da portadora de fase L1 numa
observagao de satélite (para GPS ou GLONASS).

= Dados do cddigo L2C: Exibe a presenca de dados do cédigo L2C numa
observacao de satélite (para GPS ou GLONASS).

= Dados do cédigo L2P: Exibe a presenca de dados do cédigo L2P numa
observacao de satélite (para GPS ou GLONASS).

= Dados da portadora L2: Exibe a presenca da portadora de fase L2 numa
observagao de satélite (para GPS ou GLONASS).

= Dados do cddigo L5: Exibe a presenga de dados do cédigo L1P numa
observacao de satélite (para GPS).

= Dados da portadora L5: Exibe a presenca da portadora de fase L5 numa
observacao de satélite (para GPS).

« Corte de elevagdo (Lado superior direito): Angulo de Mascara

* Nome do arquivo de observacao (lado inferior esquerdo): Caminho integral para o arquivo de
observagao sendo analizado.

« Satélites (eixo vertical): NUmero de satélites para cada satélite ativo da constelagéo atual.

» Hora (eixo horizontal): Cobra inteiramente o arquivo de observagédo desde a hora inicial
(esquerda) até a hora final (direita).

« Grafico (centro): Cada satélite esta exibido com uma cor diferente. Para cada satélite, a cor
significa:
o : Data is rejected because there is no corresponding orbit or the satellite in under the
mask angle.
o M Dados continuos. Representado por uma barra sélida verde.
o Bk Um buraco nos dados.

o |: Um deslize de ciclo nos dados. Um deslize de ciclo sera representado por uma barra
de cor vermelha, e unicamente numa portadora de fase.

|2 arquivos |994 kB | A
Satélites Observados — Barra de estado

+ (Painel esquerdo): Numero de arquivos de observagao em projeto.
» (Painel do meio): Tamanho do arquivo de observagao atual em kilobytes.
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~  GPS(G)
GLONASS (R)
Galileo (E)
BeiDou (C)

~  Dados do cédigo L1C
Dados do cédigo L1P
Dados da portadora L1
Dados do codigo L2C
Dados do codigo L2P
Dados da portadora L2
Dados do codigo LS

Dados da portadora L3

Nimero de satélites ohservados

GPS (G)

~  GLONASS (R}
Galileo (E)
BeiDou ()

~*  Dados do cédige L1C
Dados do cadigo L1P
Dados da portadora L1
Dados do cadigo L2C
Dados do cadigo L2P
Dados da portadora L2

Nimero de satélites observados

GPS (G)
GLOMNASS (R)
Galileo (E)
BeiDou (C)

Dados do cédigo E1b/c
Dados da portadora E1b/c
Dados de cadige ESb
Dados da portadora ESb
Dados do cédige E3a
Dados da portadora Ea

Nimero de satélites observados

e e
/I Pés-Processamento GNSS

GPS (G)
GLONASS (R)
Galileo (E)
BeiDou ()

Dados do cédige B1
Dados da portadora B1
Dados do cddige B2
Dados da portadora B2

Nimero de satélites observados

Relacdo sinal-ruido Relacao sinal-ruido Relagdo sinal-ruide Relacae sinal-ruide

Corte de elevagio... Corte de elevagio.., Corte de elevacio... Corte de elevagdo..

Imprimir... 1 Irmprimmir... 1 Imprimir... Imprimir...

Satélites Observados — Menu rapido — GPS, GLONASS, Galileo e BeiDou

* GPS (G): Exibe somente a constelacao GPS.

* GLONASS (R): Exibe somente a constelacdo GLONASS.

» Galileo (E): Exibe somente a constelagao Galileo.

» BeiDou (C): Exibe somente a constela¢do BeiDou.

« Dados do cadigo L1C: Exibe somente os dados do cédigo L1C (para GPS ou GLONASS).
« Dados do cadigo L1P: Exibe somente os dados do cédigo L1P (para GPS ou GLONASS

» Dados da portadora L1: Exibe somente a portadora de fase L1 (para GPS ou GLONASS
+ Dados do cddigo L2C: Exibe somente os dados do cédigo L2C (para GPS ou GLONASS).
« Dados do cddigo L2P: Exibe somente os dados do cédigo L2P (para GPS ou GLONASS
» Dados da portadora L2: Exibe somente a portadora de fase L2 (para GPS ou GLONASS).
« Dados do cddigo L5: Exibe somente os dados do cédigo L5 (para GPS).

» Dados da portadora L5: Exibe somente a portadora de fase L5 (para GPS).

« Dados do cddigo E1b/c: Exibe somente os dados do cédigo E1b/c (para Galileo).

+ Dados da portadora E1b/c: Exibe somente a portadora de fase E1b/c (para Galileo).

« Dados do codigo E5b: Exibe somente os dados do cédigo E5b (para Galileo).

» Dados da portadora E5b: Exibe somente a portadora de fase E5b (para Galileo).

+ Dados do cddigo E5a: Exibe somente os dados do cédigo E5a (para Galileo).

» Dados da portadora E5a: Exibe somente a portadora de fase E5a (para Galileo).

« Dados do codigo B1: Exibe somente os dados do cédigo B1 (para BeiDou).

+ Dados da portadora B1: Exibe somente a portadora de fase B1 (para BeiDou).

« Dados do cddigo B2: Exibe somente os dados do cédigo B2 (para BeiDou).

» Dados da portadora B2: Exibe somente a portadora de fase B2 (para BeiDou).

« Numero de Satélites observados: Comute para a vista do Numero de Satélites
observados.

* Relacao sinal-ruido: Comute para a vista do Relacao sinal-ruido

» Corte de elevacao: Exibe o didlogo da Corte de elevacdo. Use para visualizar a visibilidade
do satélite para o processamento. Nesta vista, a corte de elevagao por defeito sera a mesma
do que o Angulo de Mascara nos Parametros do Processamento. Se nio estiver

— = = = =
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nenhuma 6rbita disponivel no projeto, ele exibe “Nenhum dado de é6rbita” e todo o grafico
sera cinza.

e Imprimir...: Imprimir esta vista

12.1.3 Relagéao sinal-ruido

O Relacao sinal-ruido sera exibido ao seguir os passos seguinte:
o Desde o menu principal, selecione Analises > Observacoes Brutas > Relagao sinal-ruido;

o Desde a barra de ferramentas Analises, aperte o botao |I||| .

k ulliﬂi ko T
l« LT | FLIGHT - Clsersisgos\Desktop \STEP H\EZData \CCAenal Map  ROVER flight tps
GPS-L1
Relagao sinal-ruido
i e 7 m T =
i i i i i ==
i e e e [ [——] 13

1544

____________________________

]Gt
[—l&1
—eit]
[—]c2
[——] G21
[—lcx%
[ ]e2z1
[—lG2s
[—l6x2

valor SNR (dB)

0=t : i : i
14:38:52.1 14:42 14:45 14:48 1451 14:53:20.4

Hora local (-04:00) - 2016/11/11

Cl\Usersisgos\Desktop\STEPHI\EZ Data\CCAerialMap\ROVERight Ips EZSunv 2.97

Relagéo sinal-ruido

* Tipo de dados (lado superior esquerdo): Dados sendo analizados. Isto € uma combinacgao da
constelacao (esquerda) e do tipo de dados (direita):

o Constelagao (parte esquerda do nome):
= GPS: Exibe somente os satélites GPS
= GLONASS: Exibe somente os satélites GLONASS.
= Galileo: Exibe somente os satélites Galileo.
= BeiDou: Exibe somente os satélites BeiDou.
o Frequéncia:

= L1: Exibe os dados de sinal-ruido L1 nas observacgdes de satélite (para GPS ou
GLONASS).

= L2: Exibe os dados de sinal-ruido L2 nas observacgdes de satélite (para GPS ou
GLONASS).

= L5: Exibe os dados de sinal-ruido L5 nas observacoes de satélite (para GPS).

= E1b/c: Exibe os dados de sinal-ruido E1b/c nas observacoes de satélite (para
Galileo).

= E5b: Exibe os dados de sinal-ruido E5b nas observacoes de satélite (para
Galileo).
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GPS (G)

GLOMASS (R)
Galileo (E)
BeiDou (C)

Satélites obhservados

Opgdes de SNR...

E5a: Exibe os dados de sinal-ruido E5a nas observagées de satélite (para
Galileo).

B1: Exibe os dados de sinal-ruido B1 nas observacbes de satélite (para BeiDou).
B2: Exibe os dados de sinal-ruido B2 nas observacbes de satélite (para BeiDou).

Nome do arquivo de observacao (lado inferior esquerda): Caminho inteiro para os arquivos de
observacao sendo analizados atualmente.

Valor SNR (dB) (vertical axis): Valor do sinal-ruido em decibéis.

Hora (eixo horizontal): Cobra inteiramente o arquivo de observagao desde a hora inicial
(esquerda) até a hora final (direita).

Grafico (centro): Relagdo sinal-ruido para cada satélite é exibido com uma cor diferente.

[1arquive |20853 kB |

Relagéo sinal-ruido — Barra de estado

(Painel esquerdo): Numero de arquivos de observagdo em projeto.
(Painel do meio): Tamanho do arquivo de observagao atual em kilobytes.

GPS (G)

GPS (G) GLOMASS (R} GPs (G)

~  GLOMASS (R) v Galileo (E} GLOMNASS (R)
Galileo (E) BeiDou (C) Galileo (E)
BeiDou (C) 7| ebre v BeiDou (C)

~ L1 ESb v | B
L2 ESa B2

Mdmero de Satélites observados MNumero de Satélites observados Nimero de Satélites observados Ndniero de Satelites ohservados

Satélites observados Satélites observados Satélites observados
Opgoes de SNR... Opgdes de SNR.. Opgées de SNR...
T Imprirmir... Imprimir...

Imprimir...
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Relagéo sinal-ruido — Menu rapido — GPS, GLONASS, Galileo e BeiDou

GPS (G): Exibe somente a constelagao GPS.

GLONASS (R): Exibe somente a constelagdo GLONASS.

Galileo (E): Exibe somente a constelacao Galileo.

BeiDou (C): Exibe somente a constelagdo BeiDou.

L1: Exibe somente os dados de sinal-ruido L1 (para GPS ou GLONASS).
L2: Exibe somente os dados de sinal-ruido L2 (para GPS ou GLONASS).
L5: Exibe somente os dados de sinal-ruido L5 (para GPS).

E1b/c: Exibe somente os dados de sinal-ruido E1b/c (para Galileo).

E5b: Exibe somente os dados de sinal-ruido E5b (para Galileo).

E5a: Exibe somente os dados de sinal-ruido E5a (para Galileo).

B1: Exibe somente os dados de sinal-ruido B1 (para BeiDou).

B2: Exibe somente os dados de sinal-ruido B2 (para BeiDou).

Numero de Satélites observados: Comute para a vista do Niomero de Satélites observados.
Satélites observados: Comute para a vista dos Satélites Observados.
Opcoes de SNR...: Exibe a caixa de dialogo Opcoes de SNR.

166



T ——
/I Pés-Processamento GNSS

vidnudal GO Usuarlio

e Imprimir...: Imprimir esta vista

12.1.4 Opcdes de SNR

Opcoes de SNR controlam alguns parametros do grafico Relacao sinal-ruido.

Opgdes de SNR >

— Satélites rejeitados

e i O Ros
[1G13 O Ro7
0 G15 O R20
[ G16 O R21
O G18 O Rz22
] G20
[ G21
] G26
0 Gz7
] G29
0 Gz

0K I Cancelar Ajuda

Opcodes de SNR

« Sateélites rejeitados: Representa a lista de satélites disponiveis (satélites que fazem parte do
grafico Relagao sinal-ruido). Uma marca de selegao indica que o satélite selecionado nao sera
exibido no grafico Relagao sinal-ruido. Cada coluna representa uma constelagdo. A coluna esta
vazia se a constelacdo nao for usada.

12.2 Tempo do Arquivo de Observacao

O Tempo do Arquivo de Observacao ¢ uma ferramenta dedicada a visualizagao do periodo de
tempo de uma observacgao. O propésito € de obter uma melhor compreensao do que acontece
realmente no campo.

O Tempo do Arquivo de Observacao sera exibido ao seguir os passos seguinte:
o Desde o menu principal, selecione Analises > Tempo do Arquivo de Observacao;

o Desde a barra de ferramentas Analises, aperte o botdo %
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=5 Tempe do Arquivo de Observagdo
dos> 2013/07/03 08:59:38 - 2013/07/03 11:55:50 [02:56:11.01]

Tempo do Arquivo de Observacio

b Mtk [Arguha]

e I |
| E—

Base [Maroo]

‘Saml-cinemticn [Arguha]

08:50:30 10:00 11:00 11:55:50
Hora local (-05:00) - 2013/07/03

Tempo do Arquivo de Observagao

» Referéncia (parte de cima na esquerda): Nome do arquivo marco ou mével selecionado no filtro.
o Quando <Todos> for selecionado, esta segao fica vazia.

* Arquivo/Marco (eixo vertical): Nome do arquivo (para um mével ou semi-cinematico) ou entao
nome do marco (para uma base ou um estatico).

¢ Tempo (eixo horizontal): Cobra o periodo de tempo inteiro para um item selecionado no filtro de
cima, desde o tempo de inicio (esquerda) até o tempo final (direita).

« Graphic (centro): Barra colorida representando o periodo de tempo cobrido.
o A correpresenta o estado do arquivo:

« . Movel
« [ Estatico
« I Base

« I scmi-cinematico

o Duragbdes de marcos em um mével ou semi-cin sdo exibidos na mesma cor que o

estatico.

Tempo do Arquivo de Observagéao — Marcos em um movel

o As Ocupacdes multiplas de estatico ou base séo representadas por varias barras na
mesma linha:

Tempo do Arquivo de Observagao — Ocupagdes multiplas

o O item selecionado em o filtro, e fica sublinhado por uma caixa vermelha ao redor da sua
barra:
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Tempo do Arquivo de Observagao — Item selecionado em o filtro

o« » o e -|  (Base] 2010/07/09 08:59:45 - 2010/07/09 09:59:40 [00:59:55.00]

Tempo do Arquivo de Observagao — Barra de ferramentas

» Controles de VCR (4 controles na esquerda): Veja o capitulo Analise para mais detalhes.

« Filtro (caixa combo): Lista de todos os méveis, semi-cinematicos e marcos vindos de um estatico
ou de um movel.

o O valor selecionado vai determinar o periodo de tempo exibido (escala horizontal).
o Todo arquivo de observagédo sobreposicionando com a area sera exibido.
o Existem alguns valores especiais:

= <Todos>: Selecione o periodo de tempo para o projeto inteiro.

= <Tempo do usuario>: Periodo de tempo que pode ser configurado pelo usuario.
Habitualmente usado nos projetos muito compridos ou complexos, para poder
verificar um periodo de tempo especifico.

« Detalhes (texto restante):
o Estado do arquivo: Estado do arquivo para o item selecionado no filtro.
= Vazio para <Todos> e <Tempo do usuario>.
o Hora inicial: Hora precisa de inicio para o item selecionado.
o Hora final: Hora precisa de fim para o item selecionado.
o Duragao: Duragao do item selecionado.

|1 mavel(is) |ﬂ estatico(s) |1 base(s) |0 semi-cinematico(s) |

Tempo do Arquivo de Observagéo — Barra de estado

¢ (Primeiro painel): Niamero de méveis

¢ (Segundo painel): Numero de estaticos

¢ (Terceiro painel): Nimero de bases

¢ (Quarto painel): Niomero de semi-cinematicos

Usudrio tempo...

Imprimir...

Tempo do Arquivo de Observagao — Menu rapido

« Usuario tempo...: Exibe a caixa de didlogo Tempo do Usuario. Isto configure o tempo usado no
item <Usuario tempo> no filtro.

e Imprimir...: Imprimir esta vista

12.2.1 Tempo do Usuério

A caixa de didlogo Tempo do Usuario configure o tempo usado no item <Tempo do Usuario>
no filtro.
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Tempo do Usuario

Configurar o periodo de tempo do usuarnio

IDS:SS; 44.00

Hora final |2m3/0412 [11:5%39.00

Ok I Cancelar |

Tempo do Usuério

Haora inicial 20 4412

« Configurar o periodo de tempo do usuario: Configure a hora de inicio e de fim a ser usados
para o <Tempo do Usuario> no filtro.

o Hora inicial: Hora inicial.
o Hora final: Hora final.

* OK: Feche a caixa, salve o novo periodo de tempo do usuério e selecione <Tempo do Usuario>
no filtro.

» Cancelar: Feche a caixa sem mudar o periodo de tempo do usuario.

12.3 Orbitas Precisas

O sumario das Orbitas Precisas junta todas as 6rbitas precisas e os reldgios precisos dentro do projeto
em segmentos, e lista todos os arquivos deérbitasdentro dos segmentos. Veja em Analise — Orbitas
Precisas — Segmentos ali em baixo para mais detalhes sobre a geragcao de segmentos.

As Orbitas Precisas sdo exibidas ao seguir os passos seguinte:
o Desde o menu principal, selecione Analise > Orbitas Precisas;

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo N

5 Sumirio de Orbitas Precisas oo =)
SUMARTO DE ORBITAS PRECISAS

| Projeto | C:\Users\sgos\EZData\mrc\2204 rg stc-pierre\2204 rg st-pierre.spr |

| Formato da Hora: | (LOCAL) 1

Segmento 01 (24 horas)

| HNome do arquivo | Provedor | Inicio Duracio | Qualidade Intervalo de Relégio | Constelagdes |

1 1

| b2%00002.tor, b2900003.tor | EMR2 | 2013/12/01 18:59:44.00 24:00:00.00 | Final 30 = | GP5,GLONASS 1

Orbitas Precisas

¢ Segmento: Numero e comprimento do segmento entre parénteses.
* Nome de ficheiro(s): Nomes de arquivos precisos e de reldgio

» Provedor(es): Identificador do provedor para o arquivo preciso. Isto é a base de dados que
produz as érbitas precisas.

e Inicio: Hora de inicio para as 6rbitas precisas.
« Duracao: Duragao para as 6rbitas precisas.
¢ Qualidade: Qualidade para os arquivos de Orbitas precisas.
o Final: Melhor qualidade — Tipicamente disponivel depois de duas semanas.
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o Rapido: Qualidade média — Tipicamente disponivel depois de uma semana.
o Ultra: Baixa qualidade — Tipicamente disponivel dentro de alguns dias.

« Intervalo de Reldgio: Intervalo de reldégio em minutos ou segundos. Quinze minutos esta sendo
o0 intervalo o mais alto, dando a pior qualidade de precisdo no modo PPP (apesar de ficar muito
bom no modo Diferencial). Quanto mais curto o intervalo, melhor a qualidade de precisao.

« Constelagcoes: Constelagbes presentes nos arquivos de orbitas precisas. Os valores possiveis

sao:
GPS
GLONASS
Galileo
BeiDou

O O O O

|1 segmento | e
Orbitas Precisas — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): Numero de segmentos

Salvar Como...

Imprimir...

Orbitas Precisas — Menu rapido

* Salvar como...: Salve esta vista como um arquivo text.
e Imprimir...: Imprimir esta vista

12.3.1 Segmento

Primeiro e sobre tudo, um segmento de 6rbita precisa esta definido como um bloco consecutivo de
Orbitas precisas.

O primeiro segmento (numa ordem temporal) sera simplesmente chamado “01”, o segundo “02”, etc..

Alguns arquivos de 6rbitas precisas e/ou de reldgios precisos podem ser rejeitados por varios motivos,
mas o0s arquivos rejeitados ndo séo deletados do projeto.

SMMARIC PRECISC DE ORBITAS

Pés-Processamenco GHSS

| Projeto 1 C:\Users\sgos\EZData\temp\tesc\test.spr |

| formate da Hora: | (LOCAL) |

Segmento 01 (48 horas)

| Filename(a) | Provedor(es} | Comego Duragda | Qualidade Intervalo de Relfgic | Constelacdes |

| + |

| Oaed0006.crb, Oaed0007.orb | IGS | 20i0/08/09 18:53:45.00 24:00:00.00 | Final 0 = | GPS 1

| 02e00003.orb, Dae00D05.orb | IGS | 2010/0B/10 18:52:45.00 24:00:00.00 | Fimal 30 s | GFS |

Segmento 02 (48 horas)

| Filenams(s) | Provedor(es} | Comego Duragdo | Qualidade Incervalo de Reldgio | Conscelagdss |

| I

| 0a=0000a.orb, Oaed000b.orb | IG5 | 2010/08/27 18:59:45.00 24:00:00.00 | Final 3 s 1 Ges I

| 0ae0D008.orb, 0ae00009.0rb | IGS | 2010/08/28 18:59:45.00 24:00:00.00 | Final 30 5 | GPS I
i

Orbitas Precisas com 2 segmentos
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Em cada Segmento, os rel6gios precisos e Orbitas precisas sdo ordenados por horario.

» Se estiver mais do que um arquivo de 6rbitas precisas para uma hora especifica, 0 arquivo com a
melhor Qualidade sera guardado, e o resto rejeitado.

» Se estiver mais do que um arquivo de relégios precisos para uma hora especifica, o Intervalo de
Relogio o menor sera guardado, e o resto rejeitado.

Um novo Segmento comega quando o software deteitar um buraco entre arquivos de érbitas precisas.

O Intervalo de Reldgio dentro de um Segmento deve ficar constante. Se nao estiver, o mais alto dos
intervalos presentes no Segmento sera aplicado para todos os arquivos deste segmento. Exemplo:
sendo um arquivo de reldgio de 5 minutos e o resto com 30 segundos, dentro do mesmo segmento, o
intervalo de reldgio usado sera de 5 minutos para 0 Segmento todo.

Para o Posicionamento Diferencial:

» Os relogios sao ignorados. Entao, o Intervalo de Relodgio vira sempre do arquivo de orbitas
precisas, e porém sera sempre de 15 minutos (ja que no modo Diferencial, os parametros de
reldgios de satélite ndo sdo tao importante quanto no modo PPP).

Para o Posicionamento de Ponto Preciso:
* Os reloégios com mais de 5 minutos de Intervalo de Reldgio seréo rejeitados.
» Um arquivo de érbitas precisas sem um arquivo de relégio correspondente sera rejeitado.

12.4 Resultados das Linhas-Base

Existem duas vistas possiveis:
e Sumario das Linhas-Base
* Residuos das Linhas-base

Barra de ferramentas comum das duas vistas:

M o e W Stationﬂm-.‘_ﬁationﬂﬂS VI IUItimo Processado ;I

Resultados das Linhas-Base — Barra de ferramentas

+ Controles de VCR (5 controles na esquerda): Veja em Andlise, no inicio deste capitulo para
mais detalhes.

» Filtro (o ultimo controle da barra de ferramentas): selecione na lista suspensa uma das op¢oes
seguinte para filtrar as linhas-base:

o Ultimo Processado: Somente as linhas-base processadas durante a tltima sesséo de
processamento serdo disponiveis na vista.

o Todos os Processados: Todas as linhas-base do seu projeto estdo disponiveis na vista.

Ambos vistas tem abas comuns na parte de baixa da vista:

. W: As abas da parte de baixo da tela estdo usadas para exibir os varios resultados de
ocupacgdes de uma linha-base, junto com cada ocupagao processada (exibidas numa aba
separada).

. [[I*): Percorra as abas de baixo quando estiver bastante para ser exibidas no espaco disponivel.

Ambos vistas tem informagb6es comuns na barra de estado:
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|10 linhas-Base | -
Resultados das Linhas-Base — Barra de estado

e (Painel esquerdo): Numero de linhas-base no projeto.

12.4.1 Sumario das Linhas-Base

O Sumario das Linhas-Base fornece os resultados de processamento junto com alguns resultados
estatisticos.

O Sumario das Linhas-Base sera exibido ao seguir os passos seguinte:

o Desde o menu principal, selecione Analise > Resultados das Linhas-Base > Sumario das
Linhas-Base;

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo A@ .

£ Resultados do sumdrio da Linha-Base - Station001-Station002 [erl-E] ]

[ v o] T N ~ | [Gtmo Processado =l

SUMARIO DA LINHA-BASE -

i

Linha-Base

Projeto

Data de processamento
Orbitas

Modelo do relégio
Sistema de coordenadas

Station001-3tation002 (01)

C:\Users\sgos\Desktop\Transfer PC 23 oct 2014\desktop\traduction manuel)\Static)\Static.spr
2014/10/14 09:47:24.67 ((LOCAL))

Transmitidas

Transmitido

Geo WGSE4

HModelo de Projecdo
Datum

Modelo de Gedide
Angulo de méscara

Geographic

World Geodetic System - 1984
<Nenhum>

10°

|
!
|
|
!
|
!
|
|
!
| I | 3

e

Sumario da Linha-Base

Esta vista exibe vérias secoes:
« Cabecalho: Informagdes gerais sobre a linha-base e o projeto.

« [Estacao Base: Informagdes gerais e de posicdo sobre o marco usado como estagao-base na
linha-base.

« [Estacdao Remota: Informacdes gerais e de posi¢cao sobre o marco usado como estagao remota
na linha-base.

¢ Resultados da Linha-Base: Informagdes detalhadas do vetor.
« Matriz de covariancia ECEF Inferior: Matriz de covariancia.

« Satélites rejeitados: Presente somente quando alguns satélites foram rejeitados em Editar >
Satélites Rejeitados.

* Avisos: Lista das problemas de processamento encontrados durante o célculo de vetor.

Residuos da Linha-Base
Salvar Como...

Imprimir...

Sumario das Linhas-Base — Menu rapido

« Residuos da Linha-Base: Comute para a vista dos Residuos das Linhas-Base.
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« Salvar Como...: Salvar esta vista como arquivo text.
e Imprimir...: Imprimir esta vista.

12.4.1.1 Cabecalho

Linha-Base

Projeto

Data de processamento
Grpitas

Modelo do reldgio
Sistema de coordenadas

Station00l1-Station002 (01)

Ci:\Users\=sgos\Deskcop\Transfer PC 29 oct 2014\desktop\traduction manuel\Static\Static.spr
2014/10/14 09:47:24.67 ((LOCRL))

Transmitidas

Transmitido

Geo WGS5E4

Modelo de Projegdo Geographic
Datum World Geodetic System - 1984
Modelo de Gedide <Nenhum>

Angulo de méscara 10°

Sumario da linha-base — Cabegalho

* Linha-Base: Nome da linha-base.

¢ Projeto: Caminho inteiro do projeto.

« Data de processamento: Data, hora e formato de tempo entre aspas.

«  Orbitas: Indica o tipo de 6rbitas usadas. Os valores possiveis sdo:
o Transmitidas: Use 6rbitas transmitidas
o Precisas: Use 6rbitas precisas

* Modelo do relégio: Indica 0 modelo de relégio usado. Os valores possiveis sao:
o Tranmitido: Use o modelo de reldgio dentro das érbitas transmitidas.
o SP3: Use o0 modelo de reldgio dentro dos arquivos SP3.
o Precisos: Use 0 modelo de rel6gio dentro dos arquivos CLK.

« Sistema de coordenadas: Nome inteiro da projecéo corrente.

* Modelo de Projecdo: Nome inteiro do tipo de projegao corrente.

« Datum: Nome inteiro da projecéo corrente.

* Modelo de Gedéide: Nome do modelo de Gedide (se estiver)

«  Angulo de mascara: Angulo de mascara aplicado na altura do satélite acima do horizonte, na
hora do processamento.

12.4.1.2 Base/Estacao Remota

As tabelas de Estacao-base e de Estacdao Remota contém respetivamente as mesmas informacoes
para a base et o marco remoto:
ESTAGCAC BASE

WICL1(03)
C:\Users\sgos\Desktop\STEPH\EZData\network\Loop45k30000d.obs
TEMS5971.00%

Marco Base
Arquivo de Chservacdo
Modelo da antena

| I I
| | |
| I I
| Altura da antena 1 0.000 m 1
| Intervalo de gravacdo | 1 segundo 1
| Constelagdes 1 1
| X | 692336.70% m |
| ¥ | 4867914.918 m |
| Altura Elipsoidal 1 408.607 m 1
| ©Ondulagao | 0.000 m |
| HNHiwvel Médio do Mar 1 408.6007 m 1
| Meridiano Central | © 75° |
| Fator de Escala do Ponto 1 1.00005501 1
| Fator de Escala Combinado 1 0.99999084 1

EZSurv® Manual do Usuéario 174



T EE————
/I Pés-Processamento GNSS

vialiiadl U0 Usualll

Sumario das Linhas-Base — Estagdo Base/Remota

» Marco Base/Marco Remoto: Nome do marco, com o nimero de ocupagdes entre parénteses,
para o marco de base ou remoto na linha-base.

» Arquivo de Observacao: Caminho inteiro para o arquivo de observagao contendo este marco.
* Modelo de Antena: Modelo de antena para o marco.
¢ Altura de Antena: Altura da antena na posigao do marco (vertical).
» Intervalo de gravagao: Intervalo de medida na gravagéo do marco.
» Constelacdes: Lista das constelagoes encontradas nos dados. Os valores possiveis sao:
o GPS
o GLONASS
o Galileo
o BeiDou

» Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posicao do marco, quando estiver num sistema
de mapeamento de tipo geografico.

e X/Y:XeY para a posicao do marco, quando estiver num sistema de mapeamento de tipo
projetado.

» Altura Elipsoidal: Altura do elipsbide para a posi¢cdo do marco.

* Ondulagao: Ondulagdo no local do marco. A ondulagéo esta obtida desde o Modelo de Gedide,
indicado na se¢éo do cabecalho. Pode ser editado manualmente no Editor de Marco, quando o
modelo de Geodide for <Ondulacao do Usuario>.

* Nivel Médio do Mar: Altura do nivel médio do mar na posi¢gao do marco.

¢ Meridiano Central: Meridiano central (apenas para UTM)

« Fator de Escala do Ponto: Factor de Escala do Ponto (apenas para UTM)

» Fator de Escala Combinado: Factor de Escala Combinado (apenas para UTM)

12.4.1.3 Resultados das Linhas-Base
Os resultados das Linhas-Base contém informacoes detalhadas sobre o resultado de vetor.
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RESULTADCS DA LINHA-BASE
Tipo de solugdo
Modo de Processamento
Intervalo de processamento
Constelagdies usadas

L3 (fixada iono-liwre)
Estatico
1 segundo

Inicio 2011/08/19 02:59:45.00 ((LOCAL))
Duragaao 00:59:59.00

Epucas Totais 3533

Epocas Resolvidas 3593

% Ep.Resolvidas 100.00%

RMS 0.020 m

RDCP 0.18

Satélites GBS (G) usados G09 G12 G14 G15 G18 G21 G222 G25 G30

Vetor ECEF

m
oY 24488.45T m
D2 25583.803 m
Dist 3D 35903.%41 m

Dados geodésicos
Azimut de Frente
Azimut de Tras

Aing. zenital de Frente
Ang. zenital de Tras
Dist geo

2°41'30.22260"
182°42'23.12011"
90°33'07.45608"
89°46'15.71248"
35901.540 m

Dados de mapeamento
Azimute
Dist mapa

1°01'24.30722"
35903.569 m

| |
| |
| |
| |
I |
| |
I |
| |
I |
| |
I |
| |
| |
I |
| DX | -5805.714
I |
| |
I |
| |
I |
| |
I |
| |
| |
I |
| |
I |
| |
I |

Sumarioda Linha-base — Resultados da Linha-base

¢ Tipo de Solucao: Tipo de solugao. Veja no apéndice Tipo de Solucao para mais detalhes.
¢ Modo de Processamento: Algoritmo utilizado para processar a linha-base. Os valores possiveis
séo:
o Estatico: Processamento estatico normal. Este algoritmo é otimizado para linhas-base
com uma longa duragao.

o Estatico rapido: Processamento estatico rapido. Este algoritmo é otimizado para linhas-
base com uma curta duragéo.

« Intervalo de processamento: Intervalo de Processamento. Este valor corresponde geralmente a
um intervalo dos dados, mas pode ser ignorado na segido Parametros do Processamento.

e Constelac6es usadas: Lista de constelagbes usadas pela linha-base. Os valores possiveis sdo:

o GPS

o GLONASS
o Galileo

o BeiDou

» Inicio: Hora de inicio para a linha-base.

¢ Duracao: Periodo de observagao da linha-base (tempo de observacao simultaneo dos dois
marcos duma linha-base).

- Epocas Totais: Nimero total de épocas cobrando a linha-base.

« Epocas Resolvidas: Nimero de épocas usadas para calcular a linha-base.

« % de Ep. Resolvidas: Percentagem de épocas resolvidas comparada com o total de épocas.
* RMS: Root Mean Square (Valor Médio Quadratico) da solugéo da linha-base.
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+ Fator de Qualidade: A Taxa do Fator de Qualidade esta diferente de zero quando a solugao for
de tipo Fixado, quer dizer que as ambigiiidades da portadora estao fixadas para valores inteiros.
O menor dos valores para uma solugao Fixada é de 2.5. Quanto mais comprido a taxa do Fator
de Qualidade, mais confianga vai ter no resultado. Uma taxa de fator de qualidade maior que 5
significa que o resultado pode ser aceitado com muita boa confianga. Linhas-base com uma taxa
menor que 5 deveriam ser testadas dentro de fechamentos ou outros dados externos.

* RDORP: Dilui¢do relativa da Precisao.
« Satélites GPS (G) usados: Lista de todos os satélites GPS usados no célculo da linha-base.

« Satélites GLONASS (R) Usados: Lista de todos os satélites GLONASS usados no calculo da
linha-base. Esta linha aparece somente caso satélites GLONASS foram usados.

« Satélites Galileo (E) Usados: Lista de todos os satélites Galileo usados no calculo da linha-
base. Esta linha aparece somente caso satélites Galileo foram usados.

« Satélites BeiDou (C) Usados: Lista de todos os satélites BeiDou usados no calculo da linha-
base. Esta linha aparece somente caso satélites BeiDou foram usados.

» Vetor ECEF: Vetor no sistema cartesiano ECEF, da base até o remoto..
o DX/DY/DZ: Componente do vetor em cada dos trés eixos em ECEF.
o Dist 3D: Distancia 3D para o vetor.
« Dados geodésicos:
o Azimute de Frente: Azimute de frente.
o Azimute de Tras: Azimute de trés.
o Ang.zenital de Frente: Angulo vertical de frente.
o Ang. zenital de Tras: Angulo vertical de tras.
o Dist geo: Distancia Geodética.

+ Dados de mapeamento: Estas colunas estao presentes quando o sistema de mapeamento
corrente estiver de tipo projetado.

o Azimute: Azimute entre a estacdo base e estacao remota.
o Dist mapa: Distancia cartografica.

12.4.1.4 ECEF Parte inferior da matriz de covariancia

O ECEF Parte inferior da matriz de covariancia dar-lhe a matriz de covariancia completa. Ja que a
matriz & simétrica, pode deduzir a parte superior muito facilmente.

Matriz ECEF MATRIZ COVARIANCIA INFERIOR (metras~2)
x2 —————————————————————————————————————————————————————
| 7.782721e-05 | | |
¥X Y? | -5.418836e-06 | 3.409692e-05 | |
2% zy 72 | 1.140248e-05 | 3.31751%e-06 | 3.674647e-05 |

Sumario da Linha-base — ECEF Parte inferior da matriz de covariancia

12.4.2 Residuos das Linhas-Base

Estas vistas requerem mais experiéncia para realizar uma analise apropriada. A arquitetura da janela dos
residuos parece com a da janela de analise bruta.

Os Residuos de Linha-base podem ser exibidos ao seguir os passos seguinte:

o Desde o menu principal, selecione Analise > Resultados das Linhas-Base > Residuos de
Linha-base;
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o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo % .

e DT (E== =

B

LB L TR R TOX-VCAP - ICﬂtimc Processado
GPS - Portadora (L1)

Residuos da Linha-Base

valor Residual (m)

Hora local (-05:00) - 2011/08/18

VCAP-VTOX

\1 [213] |

Residuos das Linhas-Base

« Tipo de dados (Parte superior direita): dados sendo analizados. Sado uma combinagao das
constelacdes (esquerda) e dos tipos de dados (direita).

o Constelagao (parte direita do nome):
= GPS: Exibe somente os satélites GPS
= GLONASS: Exibe somente os satélites GLONASS.
= Galileo: Exibe somente os satélites Galileo.
= BeiDou: Exibe somente os satélites BeiDou.
o Tipo de dados (parte direita do nome):
= Codigo: Exibe os residuos para as observagdes de cddigo.

= Portadora: Exibe os residuos para a fase da portadora. O tipo de solugao

para a fase da portadora sera exibido entre parénteses.
= Doppler: Exibe os residuos para as observagdes de doppler.
* Nome da Linha-base (parte inferior esquerda): Nome da Linha-base.

« Valores Residuais (eixo vertical): Valores residuais. A escala pode ser configurada ao usar a

Gama de valores residuais na caixa Op¢oes de Residuos (no menu rapido).

» Hora (eixo horizontal): Cobra o arquivo de linha-base inteiro, desde a hora de inicio
(esquerda) até a hora final (direita).

« Grafico (centro): Os residuos para cada satélite sdo exibidos com diferentes cores. Quando

a escala vertical for fixada com um valor especifico (Veja em Opcoes de Residuos), os
valores sendo fora do limite ndo sdo exibidos. Serd também possivel rejeitar alguns satél
do gréfico, para ajudar amalizar o resto (desde o menu rapido).
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v GPS(G)
GLOMASS (R}
Galileo (E)
BeiDou (C)
Cadigo

v Portadora
Doppler

Sumadrio da Linha-Base

Opgdes de residuos...

Imprimir...

Residuos de Linha-base — Menu rapido

¢GPS (G): Exibe somente a constelagdo GPS.

¢ GLONASS (R): Exibe somente a constelagdo GLONASS.

« Galileo (E): Exibe somente a constelagéo Galileo.

« BeiDou (R): Exibe somente a constelagdo BeiDou.

» Codigo: Exibe somente os residuos de cédigo (quando disponivel).

« Portadora: Exibe somente os residuos da fase da portadora.

« Doppler: Exibe somente os residuos de doppler (quando disponivel).

* Sumario da Linha-base: Alternar para a vista do Sumario da Linha-base.

* Opcoes de Residuos...: Exibe as Opcoes de Residuos. Veja a secdo Analise — Resultados
de Linhas-base — Op¢oes de Residuos para obter mais detalhes.

¢ Imprimir...: Imprimir a vista

12.4.3 Opcodes de Residuos

As Opcoes de Residuos controlam alguns parametros para qualquer vista de residuos.
As Opcoes de Residuos podem ser exibidas ao seguir os passos seguinte:
a. Abre uma vista de residuos:
o Desde o menu principal:
= Selecione Analise > Resultados da Linha-base > Residuos das Linhas-Base;
= Selecione Analise > Resultados da Trajetoria > Residuos da Trajetéria;
= Selecione Analise > Resultados do PPP > Residuos do PPP;
o Desde a barra de ferramentas Analise:

= Aperte os botdes ? @ ou §% .

» Selecione Opcoes de Residuos... no menu rapido dentro da vista de residuos.
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[z ——y
Opgoes de residuos M

“Walor Residual

St

- Satelites rejeitados
0 e a| O RN a|OEN [ cos
0 Go2 1 RO2 [ E12 [ coé
OGos |z OJ RO3 Al 0O e’ [ ca7
O Gos ] RD4 H| O e20 ] cos
[] coe ‘| L] RO5 [] cos
O Go7 [l RO& [ cio
O Goe 0 RO7 oen
0O Go9 ] RO ]
0 G I RD9 O ce |
O en ] R10
G2 ~| RN =

oK I Cancelar Ajuda

Opcoes de residuos

* Gama de valores residuais: Controla a escala vertical do grafico dos Residuos.
o Auto: Escala Auto. da vista corrente para caber com os satélites ativos.

o Outros: Todos os outros valores propostos para o limite do grafico atual. Por exemplo, “+
0.100 m” exibird um grafico entre -0.100 e 0.100. Qualquer valor sendo fora dos limites
sera truncado na beira.

Satélites rejeitados: Representa a lista dos satélites disponiveis (satélites fazendo parte da janela dos
residuos). Uma marca de selecao indica que o satélite selecionado néo sera exibido no grafico dos
Residuos. Cada coluna representa uma constelagdo. A coluna esta vazia, se a constelagdo nao é
utilizada.

12.5 Resultados das Trajetorias

O Sumario das Trajetorias fornece-lhe alguns parametros usados no processamento, junto com
resultados de marcos da trajetoria (se estiver). Os resultados da trajetéria por se (i.e. posicdo de época
do segmento cinematico) nao sao fornecidos neste sumario. Para obter as posicoes de épocas junto com
0s seus tipos de solugdes, tem de exportar-las.

Além deste sumario, os Residuos das Trajetorias podem ser exibidos num grafico. Num trabalho em
RTK, um Relatorio de Comparacao de Marcos da Trajetoria sera disponivel, para comparar as
posicdes em tempo-real com as proprias posicoes pos-processadas.

Todas as vistas tem uma barra de ferramentas comum:

LU | M!]NTHE.HL—ZDWD?DS_M vl IUItimo Frocessado j

Resultados das Trajetérias — Barra de ferramentas

« Controles VCR (5 controles na esquerda): Veja na segao Analise, no inicio deste capitulo para
mais detalhes.

« Filtro (dltimo controle da barra de ferramentas): Selecione uma das opg¢des seguinte na lista
suspensa para filtrar as trajetérias:

o Ultimo Processado: Quando selecionado, somente as trajetérias processadas no Ultimo
processamento sao disponiveis na vista.

o Todos os Processados: Quando selecionado, todas as trajetorias processadas no
projeto sdo disponiveis na vista.
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Todas as vistas tem informag¢des comuns na barra de estado:
|1 trajetdria | v
Resultados das Trajetérias — Barra de Estado

e (Painel esquerdo): Numero de trajetérias no projeto.

12.5.1 Sumario das Trajetérias

O Sumario das Trajetorias pode ser exibido ao seguir estes passos:

o Desde o menu principal, selecione Analise > Résultados das Trajetdrias > Sumario das
Trajetorias;

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo ”@ .

% Resultados do sumério da Trajetria - MONTREAL-20100708 01 E=n R ===

(LU TR | MONTREAL-20100708_01 - |[]|1.,m, Processado LI

SUMARIC DA TRAJETCRIA -

Trajetdria

Projeto

Data de processamento
Ozbitas

Modelo do relégio

MONTREAL-20100708_01
C:\Users\sgos\Desktop\Transfer PC\Kinematic.spr
2014/10/14 13:03:16.07 {(LOCAL))

Transmitidas

Transmitido

Geo WGS584

Geographic

World Geodetic System - 1884

<Nenhum>

10°

Sistema de coordenadas
Modelo de Projegdo
Datum

Modelo de Gedide
Angulo de mascara

ESTAGAC BASE

| Marco Base | montreal (01)

| Arquive de Observagidc | C:\Users\sgos\Desktop\Transfer PC\Kinematic\DATA\628h0D001.cbs
| Modelo da antena | TRM28659 TCWD*

| Altura da antena | 0.068 m

]

i v

Sumario da Trajetdria

Esta vista exibe vérias secoes:
« Cabecalho: Informagbes gerais sobre a trajetoria e o projeto.
« Estacao Base: Posicédo e informagdes gerais do marco usado como estagdo-base na trajetéria.
* Movel: Informagbes gerais sobre o0 mével
» Info da Trajetéria: Informacdes gerais sobre a trajetéria.

¢ Marcos — Metadados: Metadados para todos os marcos da trajetéria corrente, ou seja marcos
stop-and-go.

¢ Marcos - Coordenadas: Coordenadas para todos 0s marcos da trajetéria corrente.
¢ Marcos - Vetores: Vetores para todos os marcos da trajetéria corrente.

« Satélites rejeitados: Presente somente se alguns satélites foram rejeitados em Editar >
Satélites rejeitados.

e Avisos: Lista de todo problema encontrado no calculo das trajetérias durante o processamento.

Residuos da Trajetaria

Comparagdo do Marco da Trajetdria

Salvar Como...

Imprimir...
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Sumario das Trajetérias — Menu rapido

* Residuos da Trajetéria: Abre a vista dos Residuos da Trajetoria.

« Comparacao do Marco da Trajetoria: Abre a vista de Comparacao do Marco da Trajetoria.
« Salvar Como...: Salve esta vista sendo um arquivo text.

e Imprimir...: Imprimir esta vista.

12.5.1.1 Cabecalho
Esta secgao fica quase indéntica a segao de cabegalho, em Sumario das Linhas-Base. Veja na segao
Cabecalho em Sumadrio das Linhas-Base para mais detalhes.
A Linha-Base é substituida por:
« Trajectéria: nome da trajetéria.

12.5.1.2 Estacao-base

ESTAGAC BASE

Marco Base
Arquivo de Cbservagdo

montreal (01)
C:\Users\sgosh\Desktop\Transfer PC\Einematic\DATA%&8n00001.obs

Modelo da antena TEM29659 TCWD*
Altura da antena 0.068 m
Intervalo de gravagio 5 segundos

| I |
| I |
| I |
| I |
| I |
| Constelagies | GES |
| Latitude | N 45°32"'45.38017" |
| I |
| I |
| I |
| I |

Longitude O 73°38'19.78310"
Altura Elipsoidal T3.676 m
Ondulacio 0.000 m

Hivel Médio do Mar Ti.a76 m

Sumario da Trajetéria — Estagdo-base

« Base Marco: Nome do marco e numero de ocupag¢ao (entre parénteses) para o marco da base
na trajetdria.

* Arquivo de Observacgao: Caminho inteiro do arquivo de observagéo contendo este marco.
¢ Modelo da Antena: Modelo de antena para o marco.

¢ Altura da Antena: Altura da antena na posigao do marco (vertical).

» Intervalo de gravacgéo: Intervalo de gravacdo do marco.

« Constelagoes: Lista das constelagdes encontradas nos dados. Os valores possiveis sdo:

o GPS

o GLONASS
o Galileo

o BeiDou

« Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posigao do marco quando o sistema de
mapeamento corrente estiver de tipo geografico.

« X/Y:XeY para a posigdo do marco quando o sistema de mapeamento corrente estiver de tipo
projetado.

» Altura Elipsoidal: Altura do elipséide na posicdo do marco.
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¢ Ondulacgao: Ondulagao no local do marco. A ondulagdo sera obtida desde o Modelo de Geoide,
indicado na secao cabecalho. Pode ser configurada manualmente em Editor de Marco, com o
Modelo de Geoide sendo <Ondulacao do Usuario>.

* Nivel Médio do Mar: Altura do nivel médio do mar na posi¢gao do marco.
» Fator de Escala: Factor de Escala (apenas para UTM)
* Meridiano Central: Meridiano central (apenas para UTM)

12.5.1.3 Moével

MOVEL

| Movel | 20100708_01 |
| Rrguivo de Observagfo | C:\Users‘\sgos\Desktop\Transfer PC \Hinematic\DATA\20100708_01.LOG |
| Modelo da antena | HROVIO2GE |
| Altura da antena | 2.000 m |
| Intervalo de gravacgio | 1 segundo |
| Constelagbes | GBS, GLONASS |
| Distdncia da base | 5.6 km |

Sumario da Trajetdria — Movel

* Movel: Nome do movel.

» Arquivo de Observacao: Caminho inteiro para os arquivos de observagao associados com o
mével.

* Modelo da Antena: Modelo de antena para o mével.

¢ Altura da Antena: Altura da antena no moével (vertical).

« Intervalo de gravacao: Intervalo de gravagao das observagoes.

» Constelacdes: Lista das constelagoes encontradas nos dados. Os valores possiveis sao:

o GPS

o GLONASS
o Galileo

o BeiDou

+ Distanciada Base: Distancia entre o mével e o marco da base. A posicdo do mével corresponde
aproximadamente ao centro do mével. Trata-se mais de uma distancia média do que exata.

12.5.1.4 Info da Trajetéria

INFO DA TRAJETORIA

1 Intervalo de processamento | 1 segundo 1
1 Constelagbes usadas | GES 1
| Inicio | 2010/07/0% 08:12:04.00 ((LOCAL)) |
| Duragdo | ©00:22:27.00 |
| Epocas Totais | 1308 1
1 Epncas Resolvidas | 1308 1
| % Ep.Resulvidas | 100.00% 1

Sumario da Trajetéria — Info da Trajetéria

» Intervalo de processamento: Intervalo de processamento. Este valor corresponde geralmente
ao intervalo dos dados, mas pode ignorar-lo em Parametros do Processamento.

« Constelagcoes usadas: Lista de constelagdes usadas pela trajetéria. Os valores possiveis sao:
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GPS

GLONASS

Galileo

BeiDou

» Inicio: Hora de inicio da trajetéria.

« Duracao: Periodo de tempo de observagao da trajetéria (tempo de observagao simultaneo do
marco da base e do mével).

« Epocas Totais: Nimero total de épocas cobrindo a trajetdria.
- Epocas Resolvidas: Niimero de épocas usadas no calculo da trajetéria
« % Ep. Resolvidas: Percentagem de épocas resolvidas em comparagdo com o total de épocas.

O O O O

12.5.1.5 Marcos — Metadados

MARCOS - METADADOS

| | | Antena | Nimero de épocas |
| Marco | Inicio Duragdoc | Modelo Bltura | Total EResolvido % Resol. |
| | ((LOCRL)) | (m) 1 |
|-———— e - - |
| 1314(01) | =2018/07/13 11:51:32.00 N/h | TPSGRS* 2.000 | 1 1 100.00 |
| 1315(01) | 2018/07/13 12:10:55.00 00:00:16.00 | TPSGRS* 2.000 | 17 17 100.00 |
| 1316(01) | =2018/07/13 12:17:03.00 00:00:20.00 | TPSGRS* 2.000 | 21 21 100.00 |
| 1317 (01) | 2018707713 12:20:57.00 00:00:26.00 | TPSGRS* 2.000 | 27 27 100.00 |
| 1318 (01) | 2018/07/13 12:26:54.00 00:00:25.00 | TPSGRS* 2.000 | 2e 26 100.00 |
| 1318 (01) | 2018/07/13 12:37:32.00 00:00:16.00 | TPSGRS* 2.000 | 17 17 100.00 |

Sumario da Trajetéria — Marcos — Metadados

¢ Marco: Nome do marco e nimero de ocupagéo.

* Inicio: Hora de Inicio para o marco.

e Duracao: Duragao do marco. Se 0 marco estiver com uma época s0, a duragao sera N/A (nao
aplicavel).

¢ Antena:

o Modelo: Modelo de antena. Refere-se ao capitulo Modelos de Antena para obter mais
informagdes sobre os modelos de antena.

o Altura: Altura vertical da antena, calculada segundo a altura de inclina¢do e o modelo de
antena.

o Inclinagao: Altura de inclinagédo da antena (se o raio do modelo de antena nao for zero).
* Numero de épocas:

o Total: Numero total de épocas cobrindo o marco da trajetéria.

o Resolvido: Numero de épocas usadas no calculo do marco da trajetéria.

o % Resol.: Percentagem de épocas resolvidas em comparagédo com o total de épocas.

12.5.1.6 Marcos — Coordenadas

SITES - CCORDENADAS

1 1 Posigdo ] 1 Desvio padrio 1 UTH
Marco | Solugédo 1 X Y EIllHgt M5L | RMS | X b4 Hgt | cM 5CF
I I (m) (m} (m} (m} | (m) | (m) (m} (m) |

1[01] | L1 (fixada) | -4660373.219 8069673.061 18.384 50.012 | 0.006 | 0.005 0.009 0.015 | O 3 1.3479133
2[01] I L1 (fixada) | -4660386.60¢4 8069716.714 18.496 50.124 | 0.006 | 0.003 0.004 0.008 | © 3 1.3479153
3[01] | L1 (fixada) | -4660400.730 8069754.061 18.686 50.314 | 0.004 | 0.003 0.003 0.007 | ©O 3 1.3479174
4[01] | L1 (fixada) | -4660415.220 8069796.248 18.793 50.427 | 0.002 | 0.001 0.002 0.003 | © 3 1.3479195

Sumario da Trajetéria — Marcos — Coordenadas
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Marco: Nome do marco e niumero de ocupagao.

Solugao: Tipo de solugdo para o marco da trajetéria. Veja no apéndice Tipo de Solugcao para
mais detalhes.

Posicao: Posicao do marco da trajetéria.

o Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posigao do marco da trajetéria, quando o
sistema de mapeamento usado for de tipo geogréfico.

o X/Y:XeY para aposicado do marco da trajetoria, quando o sistema de mapeamento
usado for de tipo projetado.

o ARREIl: Altura do elipséide para a posi¢cao do marco da trajetéria.

o Ond: Ondulagéao do geoide nesta posicao. Esta coluna esta presente somente se 0
gedide for <Ondulacao do Usuario>.

o NMM: Altura ao nivel médio do mar para a posi¢cédo do marco da trajetéria. Esta coluna
esta presente se o gedide nao for <Nenhums.

RMS: Valor médio quadratico da solugdo do marco da trajetodria.
Desvio padrao: Desvio padrdo para o marco da trajetoria.

o Lat/Lon: Desvio padrdo na direcdo latitude/longitude, quando o sistema de mapeamento
em uso for de tipo geogréfico.

o X/Y: Desvio padrao na direcao X/Y, quando o sistema de mapeamento em uso for de tipo
projetado.

o Alt: Desvio padrédo na direcdo da altura.

UTM: Estas colunas estao presentes quando o sistema de mapeamento corrente é UTM.
o CM: Meridiano central.
o FdE: Fator de escala.

12.5.1.7 Marcos — Vetores

MARCOS - VETORES

Vetor ECEF Dados geodésicos
DX DY Dz Dist 3D Zzimut de Frente Bzimut de Tras &ng. zenital de Frente &ng. zenital de Tras Dist geo

Marco

137°07'21.59684" 317°07'21.60125" 87°57'01.90544" 92°02'58.10083" 0.198
136°44'56.34300" 316°44'56.34741" 89°42'43.24406" 90°17'16.76237" 0.199

0.159 -0.064 -0.095 0.196

I I

I I

I (zm) (zm) (zm) (m) | (zm)
I I

| 0.161 -0.060 -0.100 0.199 |

EZ_1209071415_GP[01]
EZ_1209071418 GP[01]

Sumario da Trajetdria — Marcos — Vetores

Marco: Nome do marco e nimero de ocupagao.

Vetor ECEF: Vetor “Centrado na Terra, Fixado na Terra”’(ECEF = Earth-Centered, Earth-Fixed),
desde 0 marco da base até o marco da trajetéria.

o DX/DY/DZ: Componentes do vetor em cada um dos trés eixos in ECEF.

o Dist 3D: Distancia 3D para o vetor.
Dados Geodésicos:

o Azimute de Frente: Azimute de frente.

o Azimute de Tras: Azimute de trés.

o Ang. zenital de Frente: Angulo vertical de frente.

o Ang. zenital de Tras: Angulo vertical de tras.

o Dist geo: Distancia geodética.
Dados de mapeamento: Estas colunas estao presentes quando o sistema de mapeamento
corrente estiver de tipo projetado.
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o

o Dist mapa: Distancia cartografica.

12.5.2 Residuos das Trajetorias

Azimute: Azimute entre a estacao base e estacao remota.

Os Residuos das Trajetorias podem ser exibidos ao seguir os passos seguinte:

o
Trajetoria;

" 1o
o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botao .

Desde o menu principal, selecione Analise > Resultados da Trajetoria > Residuos da

2 Resultados dos residuos da Trajetdria - PMTL_CACS_ACP-20110712AM =n e <
ke o] R ) ~ |  [Utino Processado =]
GPS - Portadora (L 1)
Residuos da Trajetéria
T E T B | R T :. -------------------- [—loc12 ||
: : ——] 619
LY SN P | IS H AR SN SO EOU SO N || R A1 O [—] G20
E . ! okl s ) - =l
2 oot Al WL Il (\ b "'r-‘.‘--" tus i b Tk J ‘lﬂ.alill bk, AL [—] G
§ o U TN TR TR R | =1 c26
: LY | ‘ {0 TRV R e = e
= e ) [ ’ ‘ """""""""" [—lca
B L e Bl .
: ‘ : | :
08:35:24 08:40 08:50 09:00 09:10 09:16:30
Hora local (-05-00) - 2011/07/12
PMTL_CACS_ACP-201107124M

Residuos da Trajetéria

constelacao (esquerda) e do tipo de dados (direita)
Constelacao (parte esquerda do nome):
GPS: Exibe somente os satélites GPS.

o

Galileo: Exibe somente os satélites Galileo.

o Tipo de dados (parte direita do nome):

= Codigo: Exibe os residuos para o cédigo.

GLONASS: Exibe somente os satélites GLONASS.

BeiDou: Exibe somente os satélites BeiDou.

para a fase da portadora esta exibido entre parénteses.

Doppler: Exibe os residuos para o doppler.

Nome da Trajetodria (Lado de baixo esquerdo): Nome da trajetéria.
Valores Residuais (eixo vertical): Valores residuais. Esta escala pode ser configurada

Tipo de Dados (lado superior esquerdo): Dados em andlise. Estdo uma combinagéo da

Portadora: Exibe os residuos para a fase da portadora. O tipo de solugao

usando a Gama de valores residuais, no dialogo das Opg¢oes Residuais (desde o menu

rapido).

(esquerda), até a hora final (direita).

Hora (eixo horizontal): Cobra o arquivo da trajetdria inteiro, desde a hora de inicio

Grafico (centro): Os residuos para cada satélite sdo exibidos com diferentes cores. Quando

a escala vertical for fixada com um valor especifico (veja as Op¢oes Residuais), os valores
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sendo fora dos limites nao sdo exibidos. Esta também possivel rejeitar alguns satélites do
grafico, para ajudar analizar o resto.

¥ GP5(G)
GLOMASS (R)
Galileo (E)
Beilou (C)
Cadigo

v Portadora
Doppler

Sumdrio da Trajetdria

Comparagdo do Marco da Trajetéria
Opgdes de residuos...

Imprimir...

Residuos da Trajetéria — Menu rapido

¢GPS (G): Exibe somente a constelagdo GPS.

¢ GLONASS (R): Exibe somente a constelagdo GLONASS.

e Galileo (E): Exibe somente a constelagao Galileo.

« BeiDou (C): Exibe somente a constelagao BeiDou.

» Caddigo: Exibe somente os residuos do codigo

« Portadora: Exibe somente os residuos de fase da portadora.

« Doppler: Exibe somente os residuos do doppler.

* Sumario da Trajetéria: Comuta para a vista do Sumario da Trajetéria.

+ Comparacao do Marco da Trajetoria: Comuta para a vista de Comparacao do Marco da
Trajetoria.

* Opcoes de Residuos...: Exibe o didlogo das Opc¢oes de Residuos. Veja a secdo Analise —
Resultados de Linhas-base — Op¢oes de Residuos para mais detalhes.

e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.5.3 Comparacao dos marcos de trajetoria

A Comparacao dos marcos de trajetdria pode ser exibida ao seguir os passos seguinte:

o Desde o menu principal, selecione Analise > Resultados da Trajetoria > Comparacao dos
marcos de trajetoria;

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo Aﬁ .
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# Comparagao do Marco da Trajetéria - MONTREAL-20100708_01 [ro][-E- ][]
[T I S B [MONTREAL-20100708_01 ~| [Otimo Processado -l
CCMPARAGAC DO MARCO DR TRAJETORIA -

Trajetdria

Projeto

Data de processamento
Orbitas

Modelo do relégio
Sistema de coordenadas
Modelo de Projegdo
Datum

Modelo de Gedide
fingulo de mascara

MONTIREAL-20100708_01

C:\Users\=gos\Desktop\Transfer PC\Finematic\Kinematic.spr
2014/10/14 13:03:16.07 ((LOCAL))

Transmitidas

Transmitido

Geo WGSE4

Geographic

World Geodetic System - 1984

<Nenhum>

10°

4 T of

Comparagéo dos marcos de trajetéria

Esta vista exibe varias secoes:
e Cabecalho: Informagbes gerais sobre a trajetéria e o projeto.

« [Estacado Base: Posicao e informagdes gerais sobre 0 marco usado como estagao-base na
trajetéria. Idéntico a mesma segao do Sumario da Trajetoria.

* Movel: Informagdes gerais sobre o mével. Idéntico a mesma secdo do Sumario da Trajetéria.
« Comparacao do Marco: Segao principal de comparagao dos marcos de trajetoria.

Sumnaric da Trajetaria

Residuos da Trajetdria

Salvar Como...

Imprimir...

Comparagéo dos marcos de trajetéria — Menu rapido

* Sumario da Trajetéria: Comuta para a vista do Sumario da Trajetéria.

» Residuos da Trajetdria: Comuta para a vista dos Residuos da Trajetdria.
« Salvar como...: Salve esta vista num arquivo text.

e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.5.3.1 Cabecalho

Esta secdo é quase indéntica com a secdo do cabecalho, em Sumario das Linhas-Base. Veja na secédo
Cabecalho em Sumadrio das Linhas-Base para mais detalhes.
O Linha-Base é substituida por:

« Trajectdria: nome da trajetéria.

12.5.3.2 Comparacao do Marco

Todos os marcos aparecem em duas linhas:

« A primeira linha refere-se a posigcdo em tempo real. Se ndo estiver uma posigcao em tempo real,
esta informagéo serd completada com N/A (nao disponivel).

¢ A segunda linha refere-se as posigoes pos-processadas desde o marco da trajetoria.

EZSurv® Manual do Usuéario 188



T —
/I Pés-Processamento GNSS

Vic Ucal UV UoUd U

COMPARAGAC DO MARCO

1 Posigéo 1 Desvio padrdo 1 Diferenga
Marco Solugéo 1 Latitude Longitude BI1tE1l | Lat Lon Alt | DN DL DH
I (m) 1 (m) (m) (m) 1 (m) (m} (m}

1(01) FIXED N 45°32'29.64385" O 73°33'53.88820" 15.205 0.017 0.017 0.021
L1 (fixada) N 45°32'29.64238" O 73°33'53.88090" 15.191 0.009 0.005 0.015 -0.045 0.158 -0.014
2(01) FIXED N 45°32'29.83515" O 73°33'55.29945" 15,319 0.016 0.01s 0.019

L1 (fizada) 45°32'29.83368" O 73°33'55.29170" 15.303 .004 0.003

=}

.008 -0.045 0.168 -0.016

3(01) FIXED
L1 (fixada)

N 45°32'29.94521" O 73°33'56.53829" 15.48%
N 45°32'29.94348" O 73°33'56.53060" 15.493

0.011 0.011
0.003 0.003

=}

.014
.007

=
=}

=}

-0.053 0.167 0.004

Comparagéo do smarcos de trajetéria — Comparagao dos marcos

» Marco: Nome do marco e nimero de ocupagéo.

» Solucao: Tipo de solugéo para as posi¢cdes de marco em tempo real e pds-processadas. Veja no
apéndice Tipo de Solugao para mais detalhes.

» Posicao: Posigcdo do marco em tempo real e da trajetéria.

o Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posicdo do marco em tempo real e da
trajetoria, quando o sistema de mapeamento for de tipo geografico.

o X/Y:XeY para aposigdo do marco em tempo real e da trajetdria, quando o sistema de
mapeamento for de tipo projetado.

o AIREIl: Altura do elipséide para a posicao do marco em tempo real e da trajetéria.
» Desvio padrao: Desvio padrao para a posicdo do marco em tempo real e da trajetoria.

o Lat/Lon: Desvio padrdo na dire¢cdo da latitude/longitude, quando o sistema de
mapeamento for de tipo geografico.

o X/Y: Desvio padréo na direcao de X/Y, quando o sistema de mapeamento for de tipo
projetado.

o Alt: Desvio padrédo na dire¢cdo da altura.

» Diferenca: Se a posicao em tempo real for disponivel, corresponde a diferenca entre a posicao
em tempo real e a posicao pés-processada. Se ndo estiver uma posi¢gao em tempo real, o terma
N/A (ndo disponivel) sera exibido.

o DN/DE/DH: Componentes de diferenga num sistema de mapeamento de tipo geografico.
o DX/DY/DH: Componentes de diferen¢ca num sistema de mapeamento de tipo projetado.

' Para os usuarios de um coletor de dados externo (como Carlson SurvCE™ ou MicroSurvey/NavCom FieldGenius™), o uso do modo
“Encher as falhas RTK” (Veja secdo Opg¢oes — Formato), permite verificar que o seu “sistema de referéncia de pds-processamento” esta
bem alinhado com o seu “sistema de referéncia RTK”, ao comparar as posigdes RTK e pds-processadas.

X/
** As posicdes RTK Fixas deveriam cair dentro de alguns centimetros desde as posicdes pos-processadas Fixas.

12.6 Resultados doPPP

O Sumario do PPP fornece-lhe alguns parametros usados no processamento, junto com os resultados
de marco PPP (se estiver). Os resultados PPP (posi¢éao das épocas do segmento cinematico) nao sédo
fornecidos neste sumario. Para obter as posi¢coes de épocas junto com os tipos de solugdes, tera de
exportar-las.

Os Residuos do PPP podem ser exibidos graficamente junto com este sumario.

Todas a vista tem uma barra de ferramentas comum:

Mo o M FPF-ﬁLCOZ?EIﬂ] vl IUItimo Processado LI
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Resultados do PPP — Barra de ferramentas

+ Controles VCR (os 5 controles na esquerda): Veja a secdo Analise, no inicio deste capitulo,
para mais detalhes.
e Filtro (tltimo controle da barra de ferramentas): Selecione uma das opgdes seguinte na lista
suspensa para filtrar os PPP:
o Ultimo Processado: Quando selecionado, dar-lhe acesso (na vista) somente aos PPP
processados na ultima sesséo de processamento.
o Todos os Processados: Quando selecionado, dar-lhe acesso (na vista) a todos os PPP
processados no seu projeto.

Todas a vista tem uma barra de ferramentas comum:
|2 PPP estaticos L mévil PPP | 4
Resultados do PPP — Barra de ferramentas

« (Painel esquerdo): Numero de PPP estaticos no projeto.
e (Painel direito): Nimero de PPP mdéveis no projeto.

12.6.1 Sumario do PPP

O Sumario do PPP pode ser exibido ao seguir os passos seguinte:
o Desde o menu principal, selecione Analise > Resultados do PPP > Sumario do PPP;

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo % .

"t§; PPP Resuftados Sumarios - PPP-00042180 =5 [EEH
[« o | [Otimo Processads ~|

SUMARIO DO PEP

m. | »

PPP-00042180

C:\Users\sgos\Desktop\Transfer PC\PPP\PPP.spr
2014/10/14 10:39:06.44 ((LOCAL))

Precisas

Preciso

Geo WG3E84

Geographic

World Geodetic System - 1984

<Nenhum>

1s5°

EFP

Projeto

Data de processamento
Orbitas

Modelo do relégio
Sistema de coordenadas
Modelo de Projegdo
Datum

HModelo de Gedide
fngulo de méscara

4 1 k|

Sumario do PPP

Esta vista exibe vérias tabelas:
« Cabecalho: Informagdes gerais sobre o PPP e o projeto.

» Movel/Estatico: Informacdes gerais sobre o mével (para um mével PPP) ou o estatico (estatico
PPP).

« Info PPP: Informacgdes gerais sobre o PPP.
¢ Marcos — Metadados: Metadados para todos os marcos de PPP dentro do PPP corrente.
¢ Marcos - Coordenadas: Coordenadas para todos os marcos de PPP dentro do PPP corrente.

« Satélites Rejeitados: Presente somente se alguns satélites foram rejeitados em Editar >
Satélites Rejeitados.
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* Avisos: Lista dos problemas de processamento encontrados durante o calculo do PPP.
Residuos da PPP

Salvar Como...

Imprimir...

Sumaério de PPP — Menu rapido

» Residuos da PPP: Comuta para a vista dos Residuos do PPP.
« Salvar Como...: Salve esta vista num arquivo text.
e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.6.1.1 Cabecalho

Esta secdo é quase idéntica a secio do cabecalho em Sumario das Linhas-Base. Veja na secdo
Cabecalho em Sumadrio das Linhas-Base para mais detalhes.

A Linha-Baseé substituida por:
«  PPP: nome do Mével PPP ou nome do Estéatico PPP.

12.6.1.2 Movel / Estatico

ESTATICO
00042180

Arquivo de Observacgdo C:\Users\sgos\Desktop\traduction manuel\PPP\DATA\00042180.100

| Mavel | |
I I |
| Modelo da antena | TEM41249.00% |
I I |
| | |
I I |

Altura da antena 1.417 m
Intervalo de gravacido 0.5 segundo
Constelagdes GES

Sumario do PPP — Mével/Estatico

* Movel/Estatico: Nome do mével ou do estatico.

* Arquivo de Observacao: Caminho inteiro do arquivo de observagao contendo o mével/estatico.
¢ Modelo da Antena: Modelo de antena para o mdvel/estatico.

e Altura da antena: Altura da antena na posicdo do mével/estatico.

« Intervalo de gravacao: Intervalo de gravagao para as observagoes.

« Constelagoes: Lista das constelagdes encontradas nos dados. Os valores possiveis sdo:

o GPS

o GLONASS
o Galileo

o BeiDou
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12.6.1.3 Info PPP

PPP INFC

1 Intervalo de processamento 1 1
| Constelacfies usadas 1 1
| Imicio | 2010/08/0& 06:13:58.50 ((LOCAL)) |
| Duragdo ] 11:52:25.50 1
| | |
| | I
| | |

Epucas Totais 85432
Epocas Resolvidas 85432
% Ep.Resolvidas 100.00%

Sumario de PPP - Info PPP

« Intervalo de Processamento: Intervalo de processamento. Este valor corresponde normalmente
ao intervalo dos dados, mas pode ser ignorado nos Parametros do Processamento.

« Constelagoes usadas: Lista de constelagdes usadas pelo PPP. Os valores possiveis sdo:

o GPS

o GLONASS
o Galileo

o BeiDou

* Inicio: Hora de Inicio do PPP.

« Duracao: Periodo de tempo de observagédo do PPP.

« Epocas Totais: Nimero total de épocas cobrindo o PPP.

« Epocas Resolvidas: Nimero de épocas usadas para calcular o PPP

« % Ep. Resolvidas: Percentagem de épocas resolvidas em comparagdo com as épocas totais.

12.6.1.4 Marcos — Metadados

MARCOS — METADADOS

| | | Antena | HNomero de épocas 1
| Marco 1 Inicio Duracgdo | Hodelo Altura | Total Resolwvido % Resol. 1
| | ((LOCAL)} | (m) | |
| t ¢ - —1
| JULY13 ROCKBEACO(01) | 2018/07/13 09:10:27.00 07:36:07.00 | TPSGRS* 1.817 | 27368 27368 100.00 |

Sumario de PPP — Marcos — Metadados

¢ Marco: Nome do marco e nimero de ocupagéo.

* Inicio: Hora de inicio do marco.

» Duracgao: Duragdo do marco. Se o marco estiver com uma época Unica, a duragdo serd N/A (ndo
aplicavel).

¢ Antena:

o Modelo: Modelo de antena. Refere-se ao capitulo Modelos de Antena para obter mais
informacoes.

o Altura: A altura vertical da antena esta calculada pela altura de inclinagédo e o0 modelo da
antena ou introduzido pelo utilizador (se o raio do modelo de antena for zero)

o Inclinagdo: Altura de inclinagéo da antena (se o raio do modelo de antena néo for zero).
* Numero de épocas:

o Total: Numero total de épocas cobrindo o marco PPP.

o Resolvido: Numero de épocas usadas para calcular o marco PPP.
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12.6.1.5

o

% Resol.: Percentagem de épocas resolvidas em comparag¢do com as épocas totais.

Marcos — Coordenadas

MARCOS - COCRDENADAS

Marco

1 Posigdo 1 1 Deavio padréo 1 UTH

Solugio | X Y RItEl | RMS | X Y mic | M FdE

base (01)

|
|
I (m) (m) (m) | (m) | (m) (m) (m) | |
|
|

L1 (flutuante) | 6&92014.795 5030822.193 £9.01% | ©0.002 | 0.08% 0.017 0.033 | © 75° 1.0000533

Sumario de PPP — Marcos — Coordenadas

Marco: Nome do marco e nimero de ocupagao.

Solucao: Tipo de solugdo para o marco PPP. Veja o apéndice Tipo de Solugédo para mais
detalhes.

Posicao: Posigcdo do marco PPP.

o

Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posi¢do do marco PPP, quando o
sistema de mapeamento corrente for de tipo geografico.

X/Y: X e Y para a posi¢gao do marco PPP, quando o sistema de mapeamento for de tipo
projetado.

AIREL.: Altura do elipséide para a posi¢cao do marco PPP.

Ond.: Ondulacao do gedide nesta posicao. Esta coluna sera presente somente se o
gedide for <Ondulacao do Usuarios.

NMM: Altura ao Nivel Médio do Mar para a posi¢cdo do marco PPP. Esta coluna sera
presente somente se o gedide for <Nenhums.

RMS: Valor Médio Quadratico da posi¢gao do marco PPP.
Desvio padrao: Desvio padrao para o marco PPP.

o

o

Lat/Lon: Desvio padrdo na direcado da latitude/longitude, quando o sistema de
mapeamento corrente for de tipo geogréfico.

X/Y: Desvio padrédo na diregdo de X/Y, quando o sistema de mapeamento corrente for de
tipo projetado.

Alt.: Desvio padrdo na diregéo da altura.

UTM: Estas colunas estéo presentes quando o sistema de mapeamento corrente é UTM.

o

o

CM: Meridiano central.
FdE: Fator de escala.

12.6.2 Residuos do PPP

Os Residuos do PPP podem ser exibidos ao seguir os passos seguinte:
Desde o menu principal, selecione Analise > Resultados do PPP > Residuos do PPP;

o

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo §%
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[EERNE I 1Y »li s e | [ Ormo Processado |

GFS - Portadora (L3)

Residuos da PPP

Valor Residual {m)

11:20 11:59 12:20 1250 13:20:40
Hora local (-05:00) - 2010/10/02

PPP-ALCO273Q30 Pés-Processamento GNSS

Residuos do PPP

« Tipo de Dados (lado superior esquerdo): Dados sendo analizados. Corresponde a
combinacgéo da constelagédo (esquerda) e do tipo de dados (direita)

o Constelagao (parte esquerda do nome):
= GPS: Exibe somente os satélites GPS.
= GLONASS: Exibe somente os satélites GLONASS.
= Galileo: Exibe somente os satélites Galileo.
= BeiDou: Exibe somente os satélites BeiDou.
o Tipo de Dados (parte direita do nome):
= Codigo: Exibe os residuos para o cédigo.

= Portadora: Exibe os residuos para a portadora. O tipo de solugéo para a
fase da portadora sera exibido entre parénteses.

= Doppler: Exibe os residuos para o doppler.
* Nome do PPP (lado inferior esquerdo): Nome do PPP.

« Valores Residuais (eixo vertical): Valores residuais. Pode configurar a escala ao usar a
Gama de Valores Residuais na caixa Opc¢oes Residuais.

¢ Hora (eixo horizontal): Cobra o arquivo PPP inteiro, desde a hora inicial (esquerda) até a
hora final (direita).

« Grafico (centro): Os residuos para cada satélite sdo exibidos com diferentes cores. Quando
a escala vertical estiver fixada a um valor especifico (Veja as Opg¢oes Residuais), os valores
fora dos limites ndo sédo exibidos. Também pode rejeitar alguns satélites desde o grafico,
para ajudar analizar o resto.
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v | GPS(G)
GLOMASS (R}
Galileo (E)
BeiDou (C)
Cadigo

v Portadora
Doppler

Sumdrio da PPP

Opgdes de residuos...

Imprimir...

Residuos do PPP — Menu rapido

* GPS (G): Exibe somente a constelagao GPS.

* GLONASS (R): Exibe somente a constelagdo GLONASS.

» Galileo (E): Exibe somente a constelacao Galileo.

» BeiDou (C): Exibe somente a constelagao BeiDou.

« Codigo: Exibe somente os residuos de cédigo.

» Portadora: Exibe somente os residuos da portadora.

* Doppler: Exibe somente os residuos de doppler.

e Sumario do PPP: Comute para a vista do Sumario do PPP.

» Opcoes de residuos...: Exibe as Op¢oes de Residuos. Veja a secdo Andlise — Linhas-base
Resultados — Opcoées Residuais para mais detalhes.

e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.7 Mensagem de pre-processamento

O Mensagem de pre-processamento sera exibido ao seguir 0s passos seguinte:
« Desde o menu principal, selecione Analises > Mensagem de pre-processamento;

» Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo %% .

O Mensagem de pre-processamento ja esta cobrido na secdo Fluxo de trabalho de Processamento
GNSS - Analizando — Mensagem de pre-processamento. Favor refere-se a esta segdo para mais
detalhes.

12.8 Sumario do processamento

O Sumario do processamento sera exibido ao seguir os passos seguinte:
» Desde o menu principal, selecione Analises > Mensagem de pre-processamento;

« Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo @4 .

O Sumario do processamento ja esta cobrido na segdo Fluxo de trabalho de Processamento GNSS
— Analizando — Sumario do processamento. Favor refere-se a esta se¢do para mais detalhes.
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12.9 Ajuste de Rede

As vistas de Ajuste de Rede sao disponiveis uma vez que o ajuste de rede for realizado.

O ajuste de rede corresponde a um ajuste rigoroso dos quadrados minimos das suas linhas-base. O
proposito é de obter a melhor posicao possivel para os seus marcos.

Pode realizar o ajuste de rede automaticamente ou manualmente.

« Automaticamente: Faz parte do processamento, caso o processamento automéatico for ativado
(Ferramentas > Processamento Automatico...) e a opcdo Ajustar a rede automaticamente
depois do processamento automatico escolhida na pagina Rede das Opc¢oes.

¢ Manualmente: Selecione Ferramentas > Processamento Manual > Ajustar Rede desde o

menu principal, ou clique em na barra de ferramentas Principal.

Existem duas vistas possiveis:
e Sumario de Ajuste de Rede;
» Residuos do Ajuste de Rede;

L Rede | 4
Ajuste de Rede — Barra de estado

e (Painel esquerdo): Numero de redes no projeto

12.9.1 Sumario de Ajuste de Rede

O Sumario do Ajuste de Rede sera exibido ao seguir os passos seguinte:
» Desde o menu principal, selecione Analise > Ajuste de Rede > Sumario do Ajuste de Rede;

» Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botao ﬁ

¢ Resultados do sumario de ajuste de rede - Rede 1 =n =R
M« » o EE - |
SUMARIC DO AJUSTE DE REDE -

m

Rede 1
C:\Users‘\sgos\EZData\network\Loop\Loop.spr
2013/12/18 12:29:04.09 ( (LOCAL))

Geo NRDE3csrs

Rede

Projeto

Data de ajuste

Sistema de coordenadas

Modelo de Projegédo Geographic
Datum HADE3 - Canadian Spatial Reference System
Modelo de Gedide <Nenhum:>
Unidades m
PARAMETROS DE AJUSTE
Tipo da regido de confianga: 2D+1D Nivel de confianga: 95%
Nomero de Marcos: 5 Nimero de vetores: 30
Tipo de ajuste: Fixo

RESULTADCS DE AJUSTE

Iteragfes: 1 Valor critico do residuo: 3.519 -

Sumario do Ajuste de Rede
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A vista inclui as se¢des seguinte:

Cabecalho: Informagdes gerais sobre o adjuste de rede e o projeto
Parametros de Ajuste: Os parametros de ajuste usados para realizar o ajuste de rede.
Resultados de Ajuste: Resultados gerais sobre o ajuste de rede.

Parametros Auxiliares: Parametros auxiliares, calculados se o ajuste for de tipo Estacoes fixas
com parametros auxiliares.

Coordenadas das estacoes de referéncia: Esta secdo lista os marcos usados como estacdes
de referéncia para o ajuste de rede.

Erros de fechamento: Esta secéo exibe os erros de encerramento de vetores por iteragéo, para
as ocupagoes de vetores usadas no ajuste de rede.

Coordenadas Ajustadas: Esta secao lista as coordenadas do marco, obtidas no fim da ultima
iteracéo.

Residuos: Esta segao apresenta residuos individuais de vetores. Trata-se da segdo a mais
importante para os meios de analise.

Correcoes de Marco: Esta secdo lista todas as corregcdes de marcos por iteragao.
Regides de Confianca: Esta secdo exibe textualmente as elipses de erros.
Mensagens de erros de Ajuste, se estiver.

Caso um ajuste de rede falhar, o sumario incluird somente as segdes do cabegalho e das mensagens de erros de ajuste.

Residuos de ajustamentt; de rede
Salvar Comao...

Imprirmir..

Opgdes..

Sumario de Ajuste de Rede — Menu rapido

Residuos de ajustamento de rede: Comute para a vista de Residuos de ajustamento de rede.
Salvar Como...: Salve a vista num arquivo text.
Imprimir...: Imprimir a vista.

Opcoes...: Exibe a pagina da Rede em Opc¢des. Todas as outras paginas sao blogueadas. Isto
sera util na hora de exibir ou esconder segbes especificas do Sumario.
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Opgdes (=50
Geral I Vista plana I Hora I Combinagties I Arquivos de dados | Lirnites |
(rbita I Atualizagtes I Farmato I Fechamento ] :

— Ajuste da Rede
[ Ajustar a rede automaticamente apés processamento automatico
Tipo de Ajustarmento: IEstau;ﬁes finas ﬂ
Confianga: 95 | Tipo Reg. Segura |2|3+'|D "l
—Segdes do Sumério—————— — Elipses na Yista plana
[~ Fechamento ¥ Elips. Marco W Elips. Vetares
v Ajute de Coordenadas Escala das Elipses: I.I _l
™ Residuais s B . d
o ota: Elipses $50 mostradas com
I™ Corregdio de Marco tipo de regido de confianga 2D+10.

 Walidagdo de Yetores
INSO ativio LI ID LI mm + ID.D ;I PR,

Ok, I Cancelar | Ajuda |

Sumario do Ajuste de Rede — Opgdes

12.9.1.1 Cabecalho

Rede Rede 1

Projeto C:\Users\sgos\Desktop\GP5S data‘\Network\Data Video\20130513.spr
Data de ajuste 2013/05/13 16:27:16.99 ((LOCAL))

Sistema de coordenadas UTHM WGE584 Zuto

HModelo de Projegio Universal Transverse Mercator, Automatic (UTHM-4)

Datum World Geodetic System - 1984
HModelo de Gedide <Nenhum>
Unidades m

Sumaério do Ajuste de Rede — Cabegalho

¢ Rede: Nome da rede.

¢ Projeto: Caminho inteiro do projeto.

« Data de ajuste: Formato da data e hora do ajuste de rede entre aspas.
» Sistema de coordenadas: Nome inteiro da projegéo corrente.

* Modelo de Projecédo: Nome inteiro do tipo da projegao corrente.

« Datum: Nome inteiro do datum para a projecao corrente.

* Modelo de Geodide: Nome do modelo de gedide (se estiver)

+ Unidades: Unidade de medida no relatério seguinte.

12.9.1.2 Parametros de Ajuste

Estes parametros foram configurados em Ferramentas > Opcoées... > Rede. Veja a secdo Opgoes —
Rede para detalhes sobre as Opgoes de ajuste de rede.
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PARAMETRCS DE AJUSTE

Tipo da regidc de confianga: 2D+1D Nivel de confianga: 97.5%
Namero de Marcos: 5 Numero de wetores: 10
Tipo de ajuste: Fizo

Sumario de Ajuste de Rede — Parametros de Ajuste

« Tipo da regidao de confianca: Valor de 2D+1D ou 3D. Corresponde a Regido de confianca na
pagina Rede.

« Nivel de confianc¢a: Corresponde ao Nivel de confianca da regiao na pagina Rede.
* Numero de Marcos: Numero de marcos (fixos ou ndo) presentes na rede.
« Numero de Vetores: Nimero de vetores presentes na rede.
» Tipo de Ajuste: Corresponde ao Tipo de ajuste na pagina Rede.
o Fixo: Estacoes Fixas.
o Ponderado: Estacées Ponderadas.

12.9.1.3 Resultados de Ajuste
Esta se¢éo dar-lhe resultados gerais sobre 0 ajuste de rede.

RESULTRADOS DE AJUSTE

Iteracgdes: 2 Valor critico do residuo: 3.085
Graus de liberdade: 18 Residuos acima do WValor critico: Q
Fator de waridncia estimado: 7.7040 Te=te de ChiZ2Z:4.075 < 1 <« 15.035 (FALHOU)

Sumario de Ajuste de rede — Resultados de Ajuste

» Iteragc6es: O numero de iteragdes (2 iteragdes, sendo um resultado usual para uma rede estavel).

« Valor Critico do Residuo: O valor residual critico, calculado pelo ajuste, serd usado para marcar
0s residuos suspeitos na se¢édo dos residuos.

¢ Graus de Liberdade: Graus de Liberdade. Quanto mais redundancias, mais alto este valor.

* Residuos acima do Valor Critico: NUmero de residuo(s) sendo acima do valor critico. Caso este
valor for 0, significa geralmente um ajuste de boa qualidade.

« Fator de Varianca Estimado: Um fator de varianga estimado posterioramente.

¢ Teste de Chi2: Resultado do teste Chi-quadrado do fator de varianga estimado (passou ou
falhou).

12.9.1.4 Coordenadas das estacoes de referéncia

Esta secéo lista os marcos usados como estagdes de referéncia para o ajuste de rede. Exibe os nomes e
coordenadas de cada marco.
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Coordenadas das estagfies de refer&ncia
Nota: 0=z codigos do estado s8oc fixados pelo (U)suario ou fixados pelo (S)oftware.
A ordem de fixacdo & latitude, longitude e altura.

Uoa VCAP

WGS24 m HADE3 - Canadian Spatial Refe®#**m
Lat: N 44 15 43.13833 +/- 0.000 Lat: N 44 15 43.10353 +/- 0.000
Lon: © 72 34 56.54754 +/- 0.000 Lon: © 72 34 56.53161 +/- 0.000
Elevagdo (m) Elevagido (m)

Rlt: 162.825 +/- 0.000 BRlt: 163.978 +/- 0.000
Cmnd: 0.000 Cmnd: 0.000

NMM: 162.825% NMM: 163.978

UTHM NADES3csrs RAutomatic (m)

X 692977.998 +/- 0.000
¥ 4903812.758 +/- 0.000
MC: o 75°

FEP: 1.00005802

FEC: 1.00003226

Sumario do Ajuste de Rede — Coordenadas das rstagdes de referéncia

* UUU/SSS: Cdédigo de trés letras na esquerda do nome do marco, que indica se o marco foi fixado
pelo usuario (U) ou pelo software (S). Cada letra corresponde respeitivamente aos componentes
de latitude, longitude, e altura. Sera geralmente a mesma letra para os trés componentes.

* Nome: Nome do marco.
*  WGSB84: Posicdo do marco em WGS84.
o Lat/Lon/Alt: Latitude, Longitude e Altura do elipséide.

o Ond: Ondulagéo no local do marco. A ondulagao esta obtida a partir do Modelo de
Geoide, indicado na se¢do do cabegalho. Pode ser configurado manualmente no Editor
de Marco, quando o Modelo de Gedide for <Ondulacao do Usuario>.

o NMM: Nivel Médio do Mar.

» (Datum corrente): Posicao do marco no datum corrente, se o datum néo corresponder a WGS84
(ETRS89 neste exemplo).

o Lat/Lon/Alt: Latitude, Longitude e Altura do elipséide.

o Ond: Ondulagéo no local do marco. A ondulagéo sera obtida a partir do Modelo de
Geoide indicado na segao do cabecgalho. Pode ser configurado manualmente no Editor
de Marco, quando o Modelo de Gedide for <Ondulacdo do Usuario>.

o NMM: Altura do Nivel Médio do Mar.

» (Sistema de coordenadas projetado): Posicdo do marco num sistema de coordenadas
projetado (UTM neste exemplo).

o X/Y:Posicdode XeY.

o MC: Meridiano Central (Somente para UTM)

o FEP: Fator de Escala de Ponto (Somente para UTM)

o FEC: Fator de Escala Combinado (Somente para UTM)

12.9.1.5 Parametros auxiliares

Esta secao sera presente somente ao selecionar o tipo de ajuste Estacoes fixas com parametros
auxiliares. Deveria ser selecionado caso deseja consertar os parametros de desalinhamento de datum
atraves do processo de ajuste de rede. Este tipo de ajuste deve ser usado somente depois de ter

EZSurv® Manual do Usuéario 200



T EE————
/I Pés-Processamento GNSS

vialiiadl U0 Usualll

realizado um ajuste constrangido nos minimos, e de ter validado os resultados da rede. Depois, ao ativar
0s parametros auxiliares e ao ajustar a rede, o Pos-processador removera 3 rotagdes e um fator de
escala desde as observagoes GNSS. O propdsito € de obter uma rede global com uma boa concordancia
com os valores de controle (requer um minimo de 3 estagbes fixas).

WY = . . . = . . .
** Se nao estiver com muito controle, os valores estimados para a rotacéo e a escala ficaram de qualidade baixa, e os consertos de
parametros inUtil. Fica entdo necessario verificar as regides de confiancia para os parametros auxiliares na lista, antes de aceitar um
ajuste.

PARAMETROS AUXILIARES

Rotagdo em volta do eixo X: -0.039"™ +/- 0.001"
Rotagdo em volta do eixo Y: -0.088"™ +/- 0.002"
Rotagdo em volta do eixo Z: 0.024" +/- D.00L1"
FPardmetro de escala: 0.031 +/- 0.002 ppm

Sumario do Ajuste de Rede — Parametros Auxiliares

» Rotacao em volta do eixo X: Rotacd em segundos, com o seu desvio padrao.
» Rotacao em volta do eixo Y: Rotacd em segundos, com o seu desvio padrao.
« Rotacao em volta do eixo Z: Rotaga em segundos, com o seu desvio padrao.
« Parametro de escala: Escala em parte por milhdo, com o seu desvio padrao.

12.9.1.6 Erros de Fechamento

Esta se¢éo exibe os erros de encerramento de cada ocupagao de vetor fazendo parte do ajuste de rede
por iteragao.

Esta segao sera exibida somente se for selecionada na pagina Rede em Ferramentas > Opcgoes...

FECHAMENTO
Vetor DesvioPad Fechamento por iteracgdo
1 2
AlcorTopografos—ALHE
dx: 5719.851 +4/- 0.010 -0.01& -0.016
dy: 43881.543 +4/- 0.007 -0.03% -0.039
dz: -3669.856 +/- 0.008 0.006 0.006

Sumario de Ajuste de Rede — Erros de Fechamento

¢ Vetor: Nome do Vetor.
¢ dx/dy/dz: Componente do Vetor.
» DesvioPad: Desvio pardao dos trés componentes do vetor.

» Fechamento por iteracao: Uma coluna para cada iteragdo com um componente de fechamento
nesta iteragao.

12.9.1.7 Coordenadas Ajustadas

Esta segéo lista as coordenadas de marcos obtidas no final da Ultima iterago.
Esta secéo sera somente exibida ao estiver selecionada na pagina Rede em Ferramentas > Opcgoes...
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Veja Coordenadas a priori das estac6es de referéncia para detalhes sobre as informacoes de

posicao.

COCRDENADRS AJUSTRDRS

VIDT
WG584 m MNADE3 - Canadian S5patial Refe=**m
Lat: N 44 23 52.3425& +/- 0.011 Lat: M 44 23 52.3074% +/- 0.011
Lon: © 72 01 32.38474 +/- 0.009 Lon: © 72 01 32.36943 +/- 0.009
Elevagdo (m) Elevagdo (m)
Rlt: 168.79%9 +/- 0.013 Alt: 1688.950 +/- 0.013
Cmnd: 0.000 COnd: 0.000
NMM: 168.739 NMM: 165.950

UTH NADE3csrs Rutomatic (m)

X: T36868.284 +/- 0.009
¥: 4920367.618 +/- 0.011
MC: o 75°

FEP: 1.00028005

FEC: 1.00026336

Sumaériode Ajuste de Rede — Coordenadas Ajustadas

12.9.1.8 Residuos

A secéo apresenta os residuos dos vetores ajustados. Esta é a se¢do a mais importante da lista com a
meta de andlise.

A secao sera somente exibida ao estiver selecionada na pagina Rede em Ferramentas > Opcoes...

REsIDUCS

Vetor DesvioPad Residuo (Limite 3.085) Residuo Padréo

BlcorTopografos-ALHE

dx: 5719.851 +/- 0.028 -0.01a -0.827
dy: 43881.543 +/- 0.020 -0.03%8 -2.187
dz: -3669.856 +/- 0.022 0.00& 0.322

AlcorTopografos-La Tecnica

d=: 12067.495 +/- 0.022 0.007 0.410
dy: -2953.038 +4/- 0.015 0.001 0.101
dz: -14514.694 +/- 0.015 -0.010 -0.881

Sumaério do Ajuste de Rede — Residuos

* Vetor: Contém os campos seguinte:
o Nome do Vector
o Numero de ocupacgao da Linha-base: Vazio para um marco de trajetéria.

o Tipo de solucéo: Tipo de solugdo. Olhe no appéndice Tipos de Solugdes para mais
detalhes.

0 . - . . . .
** Otipo de solugéo pode ajudar a determinar qual vetor causa residuos altos dentro de um grupo de vetores com residuos altos.

» dx/dy/dz: Componentes do vetor (valores originais).
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« DesvioPad: Desvio padrdo dos trés componentes do vetor.
« Residuo: O residuo padronizado para cada componente.

» Residuo Padrao: Um residuo padronizado comprido (mais comprido do que o valor estatistico
critico) indica geralmente um problema com esta medida.

o Os residuos acima do valor critico sdo exibidos com uma sinalizagao (ou seja uma série
de simbolos " - Anota que estes simbolos ficam na esquerda do valor
residual padrao.

12.9.1.9 Correcoes de marco

Esta secéo lista as corre¢cdes de marco por iteragéo.
Esta secéo sera somente exibida ao estiver selecionada na pagina Rede em Ferramentas > Opcgoes...

CORREQéES DE MRRCO

Coordenadas de inicio Corregdo por iteragdo
1 i
ALHE
Lat: N 40 28 54.32175 00 00 00.00045 00 00 00.00045
Lon: © 3 21 53.46002 - 00 00 00.001e8 - 00 OO0 00.00168
Alc: 656.141 -0.006 -0.006

La Tecnica

Lat: N 40 21 11.0715%2 00 00 00.00040 00 00 00.00040
Lon: © 3 54 38.75268 - 00 00 00.00208 - 00 OO0 00.00208
Alt: T10.353 -0.000 -0.000

Sumario de Ajuste de Rede — Corregbes de marco

¢ Coordenadas de inicio: Nome do marco.
e X/Y/H: Coordenadas de X, Y e da altura do elipséide para cada marco, no inicio do ajuste.

e Correcées por iteracao: Exibe as corregdes aplicadas em cada componente, depois de cada
iteracao.

12.9.1.10 Regides de confianca

Esta secao exibe textualmente as elipses de erro. O contelido desta se¢ao depende da regido de
confianca (2D+1D ou 3D).

REGIJES DE CONFIANGA 2D+1D

Fator de expansao 2ZD: 2.71le Niwvel de confiancga: a7.5%
Fator de expansao 1D: 2.241
Marco Maior Az. Menor Vert.
ALHE 0.030 26 0.025 0.031
La Tecnica 0.031 23 0.025 0.032
Leica 0.025 26 0.020 0.025
Cr=senor 0.03> 28 0.029 0.035
Vetor FEM Disténcia Maior Az. Menor Vert.
AlcorTopografos-ALHE

0.7 44404.625 0.030 26 0.025 0.031
AlcorTopografos-La Tecnica

1.8 19105, 540 0.031 23 0.025 0.031

Sumario de Ajuste de Rede — Regides de confianga 2D+1D
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REGICES DE CONFIANCL 3D

Fator de expansdo 3D: 3.058 Nivel de confianca: a7.5%
Harco Lz. Maior AngV hz. Médio AngV Az. Menor AngV
ALHE 0.043 182 &8 0.033 38 18 0.027 124 12
La Tecnica 0.045 184 &4 0.032 43 20 0.028 128 15
Leica 0.036 182 &8 0.027 38 18 0.022 123 12
Cr=senor 0.050 182 &8 0.038 37 18 0.031 123 12
Vetor PEM Distdncia Lz. Maior AngV Lz. Méedio AngV Az. Menor AngV

AlcorTopografos-ALHE

1.0 44404.625 0.043 182 &8 0.033 38 18 0.027 124 12

AlcorTopografos-La Tecnica

2.4 15105.540 0.045 184 &4 0.032 44 20 0.028 128 13

Sumario de Ajuste de Rede — Regides de confianga 3D

« Fator de expansao: Fator de expansao 2D+1D ou 3D, segundo a sele¢édo do usuario.
» Nivel de confianga: Corresponde ao nivel de confianga, na pagina Ferramentas > Opc¢ées... >

Rede.

* Marco: Uma lista de todos os marcos, com os parametros de elipses de erros associados.

o Marco:

Nome do marco.

o Componentes das Elipses(para 2D+1D):

Maior: Comprimento do eixo maior.
Az: Azimute do eixo maior.

Menor: Comprimento do eixo menor.
Vert: Altura Vertical.

o Componentes das Elipses (para 3D):

Maior: Comprimento do eixo maior.
Az: Azimute do eixo maior.

AngV: Angulo vertical do eixo maior.
Médio.: Comprimento do eixo médio.
Az: Azimute do eixo médio.

AngV: Angulo vertical do eixo médio.
Menor: Comprimento do eixo menor.
Az: Azimute do eixo menor.

AngV: Angulo vertical do eixo menor.

e Vetor: Uma lista de todos os vetores,com os parametros de elipses de erros associados em fator
ppm (Parte por milh&do). Os vetores podem ser sinalizados ("Aviso") ao exceder o limite maximo
(absoluto em mm + relativo em ppm) configurado na pagina das op¢des Ferramentas >
Opcoes... > Rede.

o Vetor: Nome do vetor.

o PPM: Parte por milh&o.

o Distancia: Distancia do vetor.

o Componentes das Elipses: Igual a secao Marco acima.

12.9.2 Residuos de Ajuste de Rede
Os Residuos de Ajuste de Rede serdo exibidos ao seguir os passos seguinte:
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o Desde o menu principal, selecione Analise > Ajuste de Rede > Residuos de Ajuste de Rede;

o Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo E'

Y+ Resultados dos residuos de ajuste de rede - Rede 1 E=nEER( ==
K« » » E - |
Mivel de confianca: 95% Mimero de residuos: 90

Histograma dos residuos

- Rede boa

I:| Limite de rede
- Rede ruim

[— | Distribuigdo normal

[=—valor critico

Frequéncia relativa

Rede 1

Residuos de Ajuste de Rede

» Nivel de confianca (Lado superior esquerdo): Nivel de confianca corrente.

« Numero de residuos (Lado superior direito): NUmero de residuos usados no programa.

¢ Rede (lado inferior esquerdo): Nimero da rede corrente.

» Frequéncia relativa (eixo Y): Frequéncia relativa para uma rede particular.

¢ Redes (eixo X): Residuos em classes de redes de 0.5 (os residuos padronizados sem unidade)

« Grafico: Os residuos sao grupados em classes de redes, com cores representando uma rede
boa, no limite ou ruim, em termos de residuos. O gréafico exibe também uma curva de distribuicao
normal, e duas linhas verticais significando os valores criticos.

[ Rede com residuos de boa qualidade.
: Rede com residuos préximos do valor critico (sem ser de muito boa qualidade)
Il: Rede com residuos de péssima qualidade, fora do limite critico.
== : Curva de distribuicdo normal.
== : Valores criticos.

O O O O O

Sumdrio de ajustamento de rede
Imprirnir...
Opgdes...

Residuos de Ajuste de Rede — Menu rapido

* Sumario de ajustamento de rede: Comuta para a vista do Sumario de ajustamento de rede.
e Imprimir...: Imprimir a vista.

* Opcoes...: Exibe a pagina Rede em Opgoes. Todas as outras paginas serao blogueadas. Isto
serve para exibir ou esconder Secoes de Sumario especificas.
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12.10 Sumario do Fechamento

O Sumario do Fechamento pode ser exibido ao seguir um dos procedimentos seguinte:
« Desde o menu principal, selecione Analise > Sumario do Fechamento;

» Desde a barra de ferramentas Analises, aperte o botdo R

‘ﬁ'g Sumario do fechamento EIE
SUMARIC DO FECHRMENTOC e
| Projeto | C:\Users\sgos\Desktop\traduction manuel‘\Loop\Locp.spr |
1 Segmentos por fechamento | 3 1
I | |

Critério de falha > 1.000 ppm, Encerramento 2D > 0.050 m

| HNimero de fechamentos | 270 1
| HNiamero de fechamentos falhas | 110 (40.74%) 1

1 1 | _ Fechamento | 1

1 1 Comprimento 1 2D H | FEM |

| | (m} | (m} (m) | |

|————— o o o |

| Melhor | | 0.000 Q.000 | 0©0.000 |

| Pior | ] 0.150 -0.286 | 1.278 |

| fechamento médio | 1819%66.576 | 0.042 0.070 | 0.483 |
__________________________________________________________________ i
< | n 3

Sumario do Fechamento

O Sumario do Fechamento ¢ um sumario no formato texto, contendo:
« Cabecalho: Informagdes gerais sobre os fechamentos e o projeto.

» Estatisticas para todos os fechamentos: As melhor, pior e médida das informagdes achadas
para todos os fechamentos.

« Fechamentos: Ao nao estiver critérios de falha, corresponde a lista de todos os fechamentos em
ordem decrescente em termo de ppm. Caso estiver pelo menos uma critério de falha, esta lista
conterd todos os fechamentos falhados, em ordem decrescente em termo de ppm.

e Vetores usados: Lista de todos os vetores usados na secao dos fechamentos acima.

70 Fechamentos |

Sumario do Fechamento — Barra de estado

¢ (Painel esquerdo): Numero de fechamento sem projeto.

Salvar Como...

Imprimir...

Sumario do Fechamento — Menu rapido

* Salvar Como...: Salvar esta vista feito um arquivo text.
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e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.10.1 Cabecalho

| Projeto | C:\Uszers'sgos\DesktopiTransfer PC\Loop‘Loop.spr |
| Segmentos por fechamento | =] |
| Critério de falha 1 > 1.000 ppm |

| MNamero de fechamentos | 270 |
| HNomero de fechamentos falhas 1 10 (3.70%) |

Sumario do Fechamento — Cabegalho

¢ Projeto: Nome do projeto.

« Segmentos por fechamento: Niumero de segmentos dentro de cada fechamento, conforme
definido na pagina Fechamento em Ferramentas > Opc¢oes...

Gerar todos os loops possiveis com IE VI segmentos

Opgoes — Fechamento — Nimero de segmentos

» Critério de falha: Lista de critérios de falha permitidos na pagina Fechamento em Ferramentas
> Opc¢oes...

Criténio de Falha

¥ PPM > |1.DEIEI [ Enceramento 2D » ID.DED m
[~ Enceramenta H » ID.1DD ]

Options — Fechamento — Citérios de falha

« Numero de fechamentos: Nimero total de fechamentos produzidos antés de aplicar os critérios
de falha.

« Numero de fechamentos falhados: Numero de fechamentos falhados, com a percentagem de
fechamentos falhados dentro do nimero total de fechamentos. Presente somente ao ativar pelo
menos um critério de falha.

12.10.2 Estatisticas par todos os fechamentos

Estatisticas par todos o= fechamentos

1 1 1 Fechamento 1 |
1 1 Comprimento 1 2D H | FEM |
| | (m) | (m) (m) | |
| === e R o |
| Melhor | | 0.000 0.000 | 0.000 |
| Pior | | 0.150 -0.286 | 1.278 |
| fechamento médio | 181966.576 | 0.042 0.070 | 0.483 |

Sumario do fechamento — Estatisticas par todos os fechamentos

e Comprimento: Comprimento médio de todos os fechamentos.

« Fechamento 2D: Isto representa o melhor, o pior e o valor médio achados para o encerramento
em planimetria em todos os fechamentos.

* Fechamento H: Isto representa o melhor, o pior e o valor médio achados para o encerramento
em altimetria em todos os fechamentos.
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o O melhor e o pior s&o comparados em valores absolutos (ndo importa o sinal).
o O fechamento médio é criado usando valores absolutos, entdo sera sempre positivo.

PPM: Isto representa o melhor, o pior e o valor médio achados para o ppm em todos os
fechamentos.

12.10.3 Fechamentos

Caso nao estiver nenhum critério de falha, corresponde a lista de todos os fechamentos.
Se estiver pelo menos um critério falhado, corresponde a lista de todos os fechamentos falhados.
A lista é ordenada numa ordem decrescente de ppm.

Fechamentof84 (Fechado - 1.770 ppm)

1 1 Vetor ECEF 1

|

Segmento Ccc | Solugdo 1 DX DY DZ | Comprimento |
| | (m} (m} (m) | (m) |

; ; ; 1

VIDT-VICX 03 | L3 (fixada iono-free) 1 2550.040 -30904.262 -31097.865 | 43916.436 |
VICK-VIOV 01 | L3 (iono-free) | -93287.453 8346.701 36722.557 | 100602.038 |
VIUV-VIDT 02 | L3 (iono-free) 1 90737.666 22557.242 -5624.517 | 93668.503 |
| | | |
........................... R e e,
Fechamento 1 1 0.213 -0.31% 0.175 | 238186.976 |
Fechamento 2D 0.165 m | | | |
Fechamento H 0.386 m | | | |
| | | |

Fechamento 3D 0.422 m

Sumario do loop — Umfechamento

Fechamento: Nome do fechamento, tipo e valor ppm.
o Nome: Nome do fechamento.
o Tipo: Tipo de fechamento.
= Fechado: Isto € um fechamento comegando e acabando no mesmo marco.
= Aberto: Corresponde a um fechamento entre dois pontos de referéncia.
o ppm: Ppm (parte por milido) em respeito com o comprimento total do fechamento.

Segmento: Lista de todos os vetores pertecendo ao fechamento. O vetor pode ser revertido, feito
uma figura encerrada, e o nome dos dois componentes sera permutado quando isso acontecer.

Oc.: Lista das ocupagdes correspondente para os vetores.

Solucao: Tipo de solugdo para o vetor. Olhe no appéndice Tipos de Solugdes para mais
detalhes.

Vetor ECEF: Vetor em coordenadas ECEF. Caso o vetor for revertido, todos os sinais do vetor
serao revertidos.

Comprimento: Comprimento do vetor.

Fechamento: Esta linha contém a soma dos componentes DX, DY e DZ, pegados
individualmente, e a soma do comprimento de todos os segmentos.

Fechamento 2D: Fechamento horizontal do fechamento.
Fechamento H: Fechamento vertical do fechamento.
Fechamento 3D: Fechamento vertical e horizontal do fechamento.

12.10.4 Vetores usados

Isto é a lista de todos os vetores usados em fechamentos, ordenados em ordem decrescente de nimero
de occoréncias.
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Esta se¢éo seréd exibida quando ativar a opgao correspondente na pagina Fechamento em Ferramentas
> Opcoes...

Secdo de Sumdrio
’7 v Wetores uzados

Opgoes — Fechamento — Seg¢éo de Sumario

Vetores usados

/7
0‘0

Vetore | Soma | Solugéo | Comprimento REM5 RDCP Fator de gquallidade Duragdo # Sat |
I I I (m) (m) I
' : : 1
VIOXK-VITUV(01) | 27 | L3 (iono-free) 1 100602.038 0.021 0.14 0.0 00:59:59 11 |
VICK-VITUV(03) | 27 | L3 (iono-free) 1 100602.043 0.016 0.18 0.0 00:59:59 9 1
VIC1-VIUV(03) | 23 | L4 (banda larga fixada) 1 T5669.135 0.052 0.18 8.6 00:59:59 2 1
VIDT-VIUV(03) | 23 | L4 (banda larga fixada) 1 93668.424 0.06% 0.18 5.8 00:59:5%9 2 1
1 1 1 ] 0.18 10.0 00:5%:59 2 1

VIUV-VCRP (03)

L4 (banda larga fixada) 54200.129 .051

Sumario do fechamento — Vetores usados

Vetor: Nome do marco da linha-base ou da trajetéria, com o nimero de ocupagdes entre
parénteses.

Soma: Numero de occoréncias deste vetor usado nos fechamentos.

Solugao: Tipo de solugdo para o vetor. Olhe no appéndice Tipos de Solugdes para mais
detalhes.

Comprimento: Comprimento do vetor.
RMS: Root Mean Square (Valor Médio Quadratico) para o vetor.
RDOP: Diluicao relative da precisdo para o vetor.

Fator de qualidade: O Fator de qualidade ¢é diferente de zero quando o tipo de solugao é Fixo,
quer dizer que as ambiguidades da portadora de fase sé@o fixadas em valores inteiros. O menor
valor possivel para uma solugéo Fixa é de 2.5. Quanto maior o fator de qualidade, mais
confianga pode ter nos resultados. Um fator de qualidade maior do que 5 significa que o
resultado pode ser aceito com grande confianga.

Duracao: Duracao do vetor.
# Sat.: Numero de satélites para o vetor.

Quando o vetor for um marco de trajetéria, os campos RDOP, Racio e # Sat. sao pre-enchidos com N/A, porque néo é aplicavel.

12.11 Marcos de levantamento

Existem duas vistas:

Coordenadas de Campo: Coordenadas originais do marco antés de qualquer pos-
processamento.

Coordenadas Pos-Processadas: Coordenadas pds-processadas (quando disponiveis).

Todas as vistas tem informag¢des em comum na barra de estado:

|24 marcel(s) |1 referéncials) | v
Marcos de levantamento — Barra de estado

(Painel esquerdo): Nimero de marcos no projeto.
(Painel direito): NUumero de referéncias no projeto.
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12.11.1 Coordenadas de Campo

As Coordenadas de Marco de todos os marcos dentro do projeto sdo exibidas ao seguir os passos

seguinte:
» Desde o menu principal, selecione Analise > Marcos de Levantamento > Coordenadas de
Campo;

* Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botao wgt.

O relatério das coordenadas de campo dar-lhe as coordenadas de campo originais para todos os marcos
do projeto.

%7 Coordenades de Campo =
CCORDENZDAS DE CAMPO e
| Projeto | C:\Users\=gos\EZData\SurvCE\SurvCE Novatel\EZSurv\20110712am.spr |
| HModelo de Gedide | @2000c00 [Canada HIvZ2.0 with CGG2000] ]
| Sistema de coordenadas | Geo NADB3csrs 1 =
| Modelo de Projeglo | Geographic ]
| Datum | MNADE3 - Canadian Spatial Reference System ]

Marcos
1 I I Posigéao ] Deavio padrdo ]
| Marco Cédigo | Solugdo | Latitude Longitude AItEl m Lat Lon alc |
I | | (m) (m) | (m} () (m) |
I |
| 11031 (01) | L1 (fixada) | N 45°32'33.57041" © 73°33'53.179%2" 15.465 46.332 | 0.007 0.007 0.017 |
| 1ipaz(oi) | Li (fixada) | N 45°32'33.57010™ © 73°33'53.18043" '15.498 46.305 | ©0.006 0.006 0.014 |
| 11021 (01) | L1 (fixada) | N 45°32'34.48638" © 73°33'56.22452" 15.6099 46.568 | 0.007 0.007 0.018 |
| 1i022(01) | Li (fixada) | N 45°32'34.48639" O 73°33'56.22420" '15.708 46.577 | ©0.006 0.006 0.013 |
| 11031(01) | L1 (fixada) | N 45°32'35.87270" © 73°34'00.89863" 16.074 46.943 | 0.007 0.007 0.018 |
| 11032 (01) | Li (fixada) | N 45°32'35.87320" © 73°34'00.89872" '16.081 46.950 | ©0.006 0.006 0.013 | -

Coordenadas de Campo

X/
** Ao abrir um projeto existente criado antes de 2.88, as posigdes seréo pre-enchidas com N/A, desde que as coordenadas de campo néo

forem guardadas.

Coordenadas Pés-Processadas
Salvar Como...

Irnprimir...

Coordenadas de Campo — Menu rapido

» Coordenadas Pos-Processadas: Comute para a vista das Coordenadas P6s-Processadas.
» Salvar Como...: Salve a vista num arquivo text.
e Imprimir...: Imprimir a vista.

As Coordenadas de Campo sao compostas por:
« Cabecalho: Informagbes gerais sobre o projeto
¢ Tabela dos Marcos

* Tabela das Referéncias

Cada tabela sera exibida somente se ndo estiver vazia.
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12.11.1.1  Cabecalho

Projeto | C:\Users'sgos'\Desktop\Mesa2\Surveys\16124EZG\EZS5urv\16124EZG.3pr |
Modelo de Gedide | CGG2013 |
Sistema de coordenadas | UTIM HADE3(2011) Auto 1
Modelo de Projeg&n | Uniwversal Transverse Mercator, Automatic (UIM-A) 1
Datum | NADE3 (2011) |

Coordenadas de campo — Cabegalho

Projeto: Caminho inteiro do projeto.

Modelo de Geodide: Nome do modelo de gedide (se estiver)
Sistema de coordenadas: Nome inteiro da projecéo corrente.
Modelo de Projecao: Nome inteiro do tipo de projecao corrente.
Datum: Nome inteiro do datum para a projecéo corrente.

12.11.1.2 Colunas Comuns

Aqui esta a definicao das colunas comuns. Estas colunas aparecem em varias tabelas, vamos definir-las
de uma vez:

Marco: Nome do marco com numero de ocupagao entre paréntese, quando for aplicavel.

o Quando for presente, 0 nUmero de ocupagdes € sempre composto por duas cifras. Por
exemplo: Marco(01).

Caédigo: Nome do cédigo.
Solucao: Tipo de solugdo.Veja no apéndice Tipo de Solucao para mais detalhes.
Posicao:
o Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a ocupagdo do marco, quando o sistema
de mapeamento for de tipo geografico.

o X/Y:XeY para a posi¢cao do marco, quando o sistema de mapeamento for de tipo
projetado.

AIREl: Altura do elipséide para a posi¢cao do marco.

o Ond: Ondulagao do geoide nesta posicao. Esta coluna esta presente somente se 0
gedide for <Ondulacao do Usuario>.

o NMM: Altura ao nivel médio do mar na posi¢do do marco. Esta coluna esté presente
somente se o gedide ndo for <Nenhums.

Desvio padrao: Os valores sao em “N/A” quando sdo exatamente 0.

o Lat/Lon: Desvio padrdo na dire¢céo da latitude/longitude, quando o sistema de
mapeamento usado for de tipo geografico.

o X/Y: Desvio padréo na direcdo de X/Y, quando o sistema de mapeamento usado for de
tipo projetado.

o Alt: Desvio padrao na direcao da altura.
Fonte: Fonte da posicao.Os valores possiveis sdo:

o Provedor de Base: desde um carregamento de base automatico.

o Linha-base: desde os resultados da uma linha-base.
o Campo: desde o campo (ainda ndo processado).
(e)

Rede: desde um ajuste dos minimos quadraticos das suas linhas-base (sao as melhores
posicoes possiveis).

o
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o PPP: Desde um resultado de PPP.

o Posicionamento de Ponto Unico: Desde uma solugédo de Posicionamento de Ponto
Unico.

o Trajetoria: Desde as coordenadas do marco, calculadas dentro da trajetéria.
o Usuario: Desde os dados entrados pelo usuario (ex.: marco de referéncia).
¢ Provedor: Nome inteiro do provedor.

o N/A: Néo disponivel. Para estaticos usados como referéncia ou provedores de base que
nao foram resolvidos.

12.11.1.3 Marcos

Esta tabela exibe as coordenadas de campo de todas as ocupacées que NAO s&o usadas como
referéncia no projeto.

A tabela exibe Marco, Codigo, Solucao, Posicao e Desvio padrao.

Marcos k

| | | Posicgdo | Desvio padrio |
| Marco Codigo | Solugdo | Latitude Longitude EI1l1lHgt MSL | Lat Lon Hgt |
| | | (m) (m) | (m) (m) (m) |
| ; ; ; |
| 1i011(0l) | FIXED | N 45°32'33.57134" O T73°33'53.17976" 17.553 49.182 | 0.012 0.012 0.022 |
| 1ipiz(ol) | FIXED | N 45°32'33.57138" O T73°33'53.18037" 17.540 49.16% | 0.011 ©0.011 0.01% |
| 1ip2i(0l) | FIXED | N 45°32'34.48725" O T3°33'56.22444" 17.803 49.433 | 0.012 0.012 0.022 |
| 1ioz2z(ol) | FIXED | N 45°32'34.48741" © T3°33'56.22410" 17.810 49.440 | ©0.011 ©0.011 ©0.01% |

Coordenadas de Campo — Marcos

12.11.1.4 Referéncias

Esta tabela exibe as coordenadas correntes para todos os marcos de referéncia no projeto.
A tabela exibe Marco, Posi¢ao, Fonte e Provedor.

Referencias

1 1 Posigéo 1 1
| Marco 1 X Y L1tEl 1 Fonte Provedor 1
| | (m} (m) (m) | |
|————————- e e |
| pmtl | 615477.744 5045902.801 ©54.054 | Provedor de Base MNatural Resources Canada (NRCan) |

Coordenadas de Campo — Referéncias

12.11.2 Coordenadas Po6s-Processadas

Pode exibir as Coordenadas de Marcos para todos os marcos do projeto ao seguir 0s passos seguinte:

» Desde o menu principal, selecione Analise > Marcosde Levantamento > Coordenadas Pés-
Processadas;

« Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botao Q
Se o processamento ainda néo for realizado, esta vista seré vazia.
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e
m'&mdmmdas#’&«ﬁmmaﬂas |
COORDENADAS POS-PROCESSADAS i
EZSurv 2.93

| Projeto | C:\Users\sgos\EZData\SurvCE\SurvCE Novatel\EZSurv\20110712Zam.spr |
| Modela de Gedide | g2000c00 [Canada HTv2.0 with CGG2000] ] =
| Sistema de coordenadas | Geo NADEB3csrs ] T
| Modelo de Projegdo | Geographic ]
| Datum | NADEB3 - Canadian Spatial Reference System ]

Marcos desde as Trajetorias

] | | Posigdo | __ Desvio padrda |

| Mareco Cédigo | Solugdo | Latitude Longitude AltEl mM | Lat Lon Zlt | De

I | | (m} (m)} | (m) (m) (m)} |

1 +

| 1ipii(oi) | Li (fixada) | N 45°32'33.57041" O 73°33'53.17992™ '15.465 46.332 | 0,008 0.006 0.017 | PM

| 11032 (ol1) | L1 (fixada) | N 45°32'33.57010"™ © 73°33'53.18043" 15.438 46.305 | ©0.007 0.005 0.014 | PM

| 1i02i1(01) | Li (fixada) | N 45°32'34.48639" O 73°33'56.22452™ '15.699 46.568 | 0,008 0.006 0.017 | PM

| 11p22(01) | L1 (fixada) | N 45°32'34.48639" © 73°33'56.22420" 15.708 46.577 | ©0.007 0.005 0.014 | PM

| 11031(01) | L1 (fixada) | N 45°32'35.87270" O© 73°34'00.89864" '16.074 46.943 | 0,008 0.006 0.016 | PM -

il T | r

Coordenadas Pés-Processadas

Coordenadas de Campo
Salvar Como...

Imprimir...

Coordenadas de Campo — Menu rapido

¢ Coordenadas de Campo: Comute para a vista das Coordenadas de Campo.
e Savar Como...: Salve a vista num arquivo text.
¢ Imprimir...: Imprimir a vista.

As Coordenadas Pos-Processadas sdo compostas por:
e Cabecalho: Informagbes gerais sobre o projeto.
« Tabela das marcos nao processados
« Tabela do marcos das Trajetorias
¢ Tabela dos marcos do PPP
« Tabela dos marcos das linhas-base
¢ Tabela dos resultados ajustados
+ Tabela das referéncias

Cada tabela sera exibida ao nao ser vazia.

12.11.2.1  Marcos nao processados

Todas as ocupagbes de marco que nao fazem parte de um marco de referéncia, de uma trajetoria, de um
PPP, de uma linha-base, e quando o marco fonte nao for Rede, acabam nesta tabela.
Esta tabela contém somente coordenadas de campo.

A tabela exibe Marcos, Codigos, Solucoes, Posicoes e Desvios padrao.
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Marcos n8c processados (Coordenadas de Campo)

1 | | Posigdo | __ Desvio padrdo |
| Marco Céddigo ] Solugédo ] Latitude Longitude EI11Hgt MSL | Lat Lon Hgt |
I | | () (m) 1 (m) (m) (m) 1
I ‘ ' ' I
| 11012(01) | FIXED | N 45°32'33.57138" O 73°33'53.18037" 17.540 49.16% | 0.011 0.011 0.013 |
| 11i022(01) | FIXED | N 45°32'34.48741" O 73°33'56.22410" 17.810 49.440 | 0.011 0.011 0.018 |
I Q 1 I

11032(01) | DGES | N 45°32'35.93446" O 73°34'00.392626™ 17.922 49.554 | 0.678

678 -462

Coordenadas P6s-Processadas — Marcos néo processados

12.11.2.2 Marcos desde as Trajetérias

Isto exibe toda posigdo de marco calculada desde os marcos da trajetéria.
» Pula todo marco usado como referéncia.
¢ Pulatoda ocupagédo de marco onde o marco fonte ja é a Rede.
Exibe as colunas seguinte: Marco, Cédigo, Solucao, Posicao, Desvio padrao e Desde.

» Desde: Indicao marco-base da trajetoria. Se a trajetoria ndo conter um marco-base, a coluna
indicara Posicionamento de Ponto Unico.

Marcos desde as Trajetdrias

1 1 1 Posigdo | __ Desvio padrdo | 1
| Marco Cédigo | Solugdo 1 Latitude Longitude EllHgt M5L | Lat Lon Hgt | Desde 1
| | | (m}) (m) | (m) (m) (m) | |
! J t t + 1
| 11011(01) | L1 (fixada) | M 45°32'33.57112" O 73°33'53.18001" 17.548 49.177 | 0.008 0.006 0.016 | montreal |
| 11021(01) | L1 (fixada) | N 45°32'34.48706" © 73°33'56.22473" 17.793 49.423 | 0.007 0.005 0.014 | montreal |
| 11031(01) | L1 (fixada) | N 45°32'35.87350" O 73°34'00.89855" 18.165 49.787 | 0.007 0.006 0.016 | montreal |

Coordenadas Pés-Processadas — Marcos desde as Trajetdrias

Se existirem multiplas ocupagdes do mesmo marco, uma coluna extra sera adicionada a direita para
marcar os marcos com multiplas ocupacdes. Nesse caso, uma nota também sera adicionada abaixo da

tabela.
0 . o x .
** Quando a nota esta presente, vocé pode melhorar a posicéo dos marcos com Ferramentas > Processamento manual > Ajustar a
Rede.

12.11.2.3 Marcos desde o PPP

Exibe toda posi¢do de marco calculada desde os marcos do PPP.
¢ Pulatodo marco usado como referéncia.
» Pula toda ocupagao de marco onde o marco fonte ja € a Rede.
Exibe as colunas seguinte: Marco, Cédigo, Solucao, Posicao e Desvio padrao.

Marcos desde a PPP

| 1 1 Posigdo | __ Desvio padrdoc___ |
| Marco Cédigo | Solugdo 1 Latitude Longitude EL1Hgt MSL | Lat Lon Hgt |
| I I (m} (m) | (m) (m} (m) |
I + + + I
| 1i011(01) | L3 (iono-free) | N 45°32'33.56908™ O 73°33'53.16340" 18.337 49.966 | 0.028 0.092 0.144 |
| 1i012(01) I L3 (iono-free) | N 45°32'33.56908" O 73°33'53.16357" 18.196 49,825 | 0.036 0.097 0.1492 |
| 11021(01) | L3 (iono-free) | N 45°32'34.48585" © 73°33'56.20893" 18.526 ©50.156 | 0.029 0.093 0.143% |
| 1i022(01) I L3 (ionmo-free) | N 45°32'34.48646" O 73°33'56.20613" 18.446 50.076 | 0.036 0.097 0.1491 |
| 11031(01) | L3 (iono-free) | N 45°32'35.87208™ O 73°34'00.88264"™ 18.871 50.503 | 0.029 0.093 0.141 |

Coordenadas Pés-Processadas — Marcos desde o PPP

12.11.2.4 Marcos desde as Linhas-base

Para cada marco, vai achando todas as linhas-base usando este marco, e exibe uma linha por marco,
que estiver com pelo menos uma linha-base pds-processada.

* Pula todo marco usado como referéncia.
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» Pula todo marco onde o marco fonte ja é a Rede.
Inclui as colunas seguinte: Marco, Solugao, Posicao, Desvio padrdao e Soma das Linhas-base.
+ Soma de Linha-base: Indica o nimero de linhas-base p6s-processadas ligadas com este marco.

Quando a Soma das Linhas-base for 1, exibe a posicao inteira, como qualquer outra tabela. Mas se for
maior do que 1, a Solucéo e o Desvio padrao serado *, simbolo que indica uma posicao bruta,
precisando de um ajuste de rede.

A nota “* Nao ajustado” esta presente quando pelo menos um marco estiver com mais de uma linha-
base processada.

Marcos desde as Linhas-base

1 ] ] Posigéo | _Desvio padrio_ | 1
| Marco | Solugdo | Laticude Longitude E1lHgt MSL | Lat Lon Hgt | Linha-base

I | | (m} (m) | (m) (m} (m) | soma I
I I
| AlcorTopografos | # | W 40°31'26.54923" O 3°53'08.56348" 808.961 756.785 | * # * 1 3 1
| ALHE I * | W 40°28'54.32808" © 3°21'53.45909" 656.195 604.432 | = i = 1 3 1
| Leica | | W 40°31'56.73167" O 3°38'47.42066" 7T32.241 680.288 | * # * 1 3 1

Coordenadas Pés-Processadas — Marcos desde as Linhas-base

0 . A x .
** Quando a nota esta presente, vocé pode melhorar a posi¢ao dos marcos com Ferramentas > Processamento manual > Ajustar a

Rede.

12.11.2.5 Resultados Ajustados

Isto inclui todos os marcos onde a fonte é a Rede.
Exibe as colunas seguinte: Marco, Posicao, Desvio padrao e Fonte.

Reslutados Ajustados (desde o= gquadrados minimns}

| | Posigdo | __ Desvio padrdo__ | |
| Marco 1 Latitude Longitude El11Hgt MSL | Lat Lon Hgt | Fonte |
| | (m) (m) | (m) (m) (m) | |
| t t t |
| Station002 | N 40°21'11.07199" O 3°54'38.75477" T10.353 658.510 | 0.011 0.010 0.014 | Rede 1
| Station003 | N 40°28'54.32219" © 3°21'53.46169" 656.135 604.372 | 0.011 0.010 0.014 | Rede 1
| Station004 | N 40°58'30.30656" © 3°31'21.12411" 1160.130 1106.2%2 | 0.012 0.011 0.016 | Rede 1
| Station005 | N 40°31'56.72577" O 3°38'47.42363" T732.167 680.214 | 0.009% 0.008 0.011 | Rede 1

Coordenadas Po6s-Processadas — Resultados ajustados

12.11.2.6 Referéncias

Esta tabela exibe as coordenadas correntes para todos os marcos de referéncia no projeto.
A tabela exibe os Marco, Posi¢ao, Fonte e Provedor.

Referencias

1 1 Posicao 1 1
| Marco 1 X Y A1tEl 1 Fonte Frovedor 1
| | (m} (m) (m) 1 |
|————————- e e |
| pmtl 1 615477.744 5045902.801 54.054 1 Provedor de Base Natural Resources Canada (HRCan) 1

Coordenadas Pés-Processadas — Referéncias

12.12 Calculo Inverso

O Calculo Inverso é um relatério de Levantamento relacionado com os parametros do marco e do vetor,
entre dois marco especificos. Alguns parametros dependem do sistema de mapeamento selecionado.
Todos os parametros serdo exibidos ao selecionar a opcao Transverse Mercator.
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O Calculo Inverso pode ser exibido ao seguir os passos seguinte:
» Desde o menu principal, selecione Analise > Calculo Inverso;

.H A
» Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botao 9@

¢ Desde o Gerenciador de Projeto, quando o n6 de Marcos for ativo e ao selecionar exatamente
dois marcos e ao fazer o seguinte:

o Analisar desde o menu rapido;
o Analisar desde o menu Marco;

o Na barra de ferramentas Analise, aperte o botéao R;

Eﬁuﬂﬁa&m&m sjeto : = n@-ﬁ
itens || Nome: [codiga |inicio | Duragio | Atura ant. | Modelo ant. 1D arg. de Obs -
&[] 201107123m 500 A ooy 2011/07/12 08.35.56.00 00.:00:08.00 2000m NOV702GG 20110712AM
.}* Orbitas A ooy 2011/07/12 08:51.08.00 00.:00:06.00 2000m NOV702GG 20110712AM
% Fechamentos i) i 00:00:07.00 oDk 0
iw Linhas-Base A 102 Al 2:34.00 00:00:06.00 2.000m NOV702G5 20110712AM
;b Méveis 0 Novo Marco... D 00:00:08.00 oD
|LA Mercos I A tw0saon Exportar... 54:31.00 00.00:08.00 2000m NOV702GG 20110712AM
~||f Observagies A o Selecionar Todos 1.06.00 00.00.07.00 2000m NOV7I2GG 20110712AM
B || [p Trajetérias 11042001 56.00.00 00:00:06.00 2000m NOV7I2GG 20110712AM
A Deletar
A ooy Renomear 2:35.00 00:00:07.00 2000m NOV7023G 201107124M
A 1os20 7.08.00 00:00:07.00 2000m NOV702GG 20110712AM
Propriedades...
A 106101 3:54.00 00.00.07.00 2000m NOVTI2GG 20110712AM
A e 2011/07/12 08:58:23.00 00:00:08.00 2000m NOV7IZGG 20110712AM
A ooy 2011/07/12 08:45:25.00 00:00:07.00 2000m NOV7I2GG 20110712AM
A 1oron 2011/07/12 09.:00.07,00 00.00:08.00 2000m NOV702GG 20110712AM
A noson 2011/07/12 08:48:20.00 00.00.07.00 2000m NOV7I2GG 20110712AM i
Pedir o Célculo Inverso desde o Gerenciador de Projeto — Marcos
Caleulo Inverso =1 Eol 53
Desde:  [11021 | wa P [11031 =l
CALCULC INVERSC 11021-11031 i a
| Projeto | C:\Users\sgos\EZData\SurvCE\SurvCE Novatel\EZS5urv\20110712am.spr |
| Sistema de coordenadas | Geo HADE3csrs 1
| Modelo de Projegédo | Geographic | =
| Datum | HADE3 - Canadian Spatial Reference System 1
| Modelo de Gedide | g2000c00 [Canada HIv2Z.0 with CGG2000] 1
Pardmetros do Marco
| HNome do Marco 1 11021 1 11031
| I I I
| Latitude | N 45°32'34.48639" | N 45°32'35.87270"
| Longitude | © 73°33'56.22452" | O T3°34'00.89864"
| Altura Elipsoidal 1 15.699 m | 16.074 m
| I I I
| Cartesiano-3D - ¥ | 1265978.961 m | 1265873.134 m
| Cartesianc-3D - Y | -42919817.032 m | —-4291916.669 m -

Célculo Inverso

O Calculo Inverso tem uma barra de ferramentas:

Desde:

Station003(Global)

vy Para:

| Station002(Global)
Calculo Inverso — Barra de ferramentas

» Lista suspensa Desde: Selecione um primeiro marco para o vetor.
o Lista os marcos e também os marcos globais em opcéao.
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o (Favor selecione um marco): Sele¢ao inicial indicando para o usuério a necessidade de
selecionar um marco.

«  ¥“:Este botdo troca a selecéo da lista suspensa “desde” com a lista suspensa “para”.
e Lista suspensa Para: Selecione o segundo marco para o vetor.
o Lista os marcos e também os marcos globais em opgéo.

o (Favor selecione um marco): Selecao inicial indicando para o usuario a necessidade de
selecionar um marco.

Antes de poder gerar um relatério, deve selecionar dois marcos diferentes na barra de ferramentas.

O relatério esta dividido em varias segoes:
e Cabecalho: Informagbes gerais sobre o projeto
» Parametros do Marco;
« Parametros do Vetor;

v Marcos Globais
Salvar Como...

Imprimir...

Calculo Inverso — Menu rapido

* Marcos Globais: Marcos globais anexos ou nao, nas listas suspensas da barra de ferramentas.
* Salvar Como...: Salve a vista num arquivo text.
e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.12.1.1 Cabecalho

| Projeto | C:\Users\sgos\EZData\network\Loop\Loop.spr |
| Modelo de Gedide |  <NHNenhum> |
| Sistema de coordenadas | UTM WGS84 Auto |
| Modelo de Projegdo | Uniwversal Transverse Mercator, Automatic (UTM-4) |
| Datum | World Geodetic System - 1984 |

Calculo Inverso — Cabegalho

¢ Projeto: Caminho inteiro do projeto.

* Modelo de Geodide: Nome do modelo de gedide (se estiver)

» Sistema de coordenadas: Nome inteiro da projegéo corrente.

* Modelo de Projecdo: Nome inteiro do tipo de projegao corrente.
¢ Datum: Nome inteiro do datum para a proje¢éo corrente.
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12.12.1.2 Parametros do Marco

Pardmetros do Marco

| HNome do Marco 1 VCAE | VIOV |
I R TR R |
| Mapeamento — X | 692977.9%98 m | 643340.643 m |
| Mapeamento — ¥ | 4903812.758 m | 4925570.214 m |
| Ondulac;,."an 1 0.000 m | 0.000 m |
| Niwvel Médio do Mar | 163.978 m | 115.891 m |
S S 1
| ZLatitude | ¥ 44°15'43,10353" | N 44°28'09.2104&" |
| Longitude | © 72°34'56.53161" | © 73®%11'52.35250" 1
| Altura Ellipsoidal | 163.978 m | 115.891 m |
S S 1
| Cartesiano-3D - X | 1369552.201 m | 1317811.89% m |
| Cartesiano-3D - ¥ 1 -4365538.52e6 m | -4364549.966 m |
| Cartesianc-3D - Z | 4429098.092 m | 4445529.588 m |
S S 1
| Fator de Escala do Mapeamento 1 1.000058016 | 0.999852679 1
| Convergéncia 1 -0°01'46.05668™ | -0°01'19.33613" |

Calculo Inverso — Parametros do Marco

Esta tabela contém trés colunas:
e A primeira coluna € somente um rétulo.
¢ A segunda coluna contém informagdes sobre o primeiro marco do vetor (“Desde”).
* Aterceira coluna contém informagdes sobre o segundo marco do vetor (“Para”).

«  Nome do Marco: Nome do marco ou do marco global.

¢ Mapeamento — X, Mapeamento - Y: X e Y para a posigdo do marco, quando o sistema de
mapeamento em uso for de tipo projetado.

* Ondulagao: Ondulagao no local do marco. A ondulagéo sera obtida desde o Modelo de Gedide
indicado na segéo cabecalho. Pode configurar-lo manualmente no Editor de Marco, quando o
Modelo de Geoide for <Ondulacdo do Usuario>.

* Nivel Médio do Mar: Altura donivel médio do mar para o marco.
» Latitude, Longitude, Altura do Elipséide: Latitude, longitude e altura do elipséide para o marco.

e Cartesiano-3D — X, Cartesiano-3D - Y, Cartesiano-3D — Z: Posicao geocéntrica no datum
corrente.

¢ Fator de Escala de Mapeamento: Fator de Escala de Mapeamento (somente para o sistema de
mapeamento Transverse Mercator).

« Convergéncia: Convergéncia (para o sistema de mapeamento Transverse Mercator s6).
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12.12.1.3 Parametros do Vetor

Pardmetros do Vetor
36°31"20.79743"
186°23"47,54836"
§%22"45,04853"
—-0%46"47.83330"

Azimuth de Mapeamento
Forward Azimuth Geodésico
Backward RAzimuth Geodésico
t-T Correcdo

| ECEF - DX | 12067.502 m |
| ECEF - DY | -2953.037T m |
| ECEF - DZ | -14514.704 m |
Lot et e e e e e sesasasasanannnnnn [ et enenaennns 1
| Altura Delta (MSL) | -98.225 m |
| Altura Delta (E11.) | -98.559 m |
R [ evevevanarnrnnnnnnns |
| Fator de Escala da Linha | 1.339073438 |
| Fator de Escala de Elevagioc | 0.999880711 |
| Fator de Escala Combinado | 1.338913701 |
R [ evevevanarnrnnnnnnns |
| Distédncia de Mapeamento | 263266.398 m |
| Distédncia Geodésica | 19103.014 m |
| Distdncia 3D | 19105.540 m |
| Disténcia ao solo | 1%6626.861 m |

Calculo Inverso — Parametros do Vetor

+ Azimute de Mapeamento: Azimute de mapeamento. Somente presente quando nao for num
sistema de mapeamento geogréfico.

« Azimute Geodésico de Frente: Azimute Geodésico de Frente (do primeiro marco para o
segundo).

« Azimute Geodésico de Tras: Azimute Geodésico de Tras (de segundo marco para o primeiro).

e Correcao t-T: Também conhecido como Arco para corda. Trata-se da diferenga de angulo entre
a direcao inicial da curva geodésica e o Azimute da linha reta projetada (somente no sistema de
mapeamento Transverse Mercator) .

« ECEF - DX, ECEF - DY, ECEF — DZ: Vetor ECEF desde o primeiro marco para o0 segundo
marco.

»  Altura Delta (NMM): Diferenca de altura no Nivel Médio do Mar, entre a base e o remoto.
Somente presente no uso de um sistema de mapeamento outro do que geografico.

» Altura Delta (EIl.): Diferenga de altura no elipséide, entre a base e o remoto.

» Secao de Fator de Escala (somente com o sistema de mapeamento Transverse Mercator):
o Fator de Escala da Linha: Fator de escala da linha para o vetor.
o Fator de Escala de Elevacéo: Fator de escala de elevagao para o vetor.

o Fator de Escala Combinado: Isto é o Fator de Escala da Linha multiplicado pelo Fator
de Escala de Elevacao.

« Distancia de Mapeamento: Distancia de mapeamento para o vetor. Somente presente quando o
sistema de mapeamento nao for de tipo geografico (calculado com coordenadas projetadas).

« Distancia Geodésica: Distancia geodésica para o vetor (no elipséide). Isto é a Distancia de
Mapeamento dividida pelo Fator de Escala da Linha.

» Distancia 3D: Distancia3D para o vetor (calculada com coordenadas ECEF). Isto é a Distancia
Geodésica dividida pelo Fator de Escala de Elevagao.

» Distancia no Solo: Distanciano no solo para o vetor (somente com o sistema de mapeamento
Transverse Mercator). Isto é a Distancia de Mapeamento dividida pelo Fator de Escala
Combinado.
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12.13 Sumario de Feicao GIS

O Sumario de Feicao GIS esta fornecido para ter certeza que todos os pontos relacionados com uma
feigcao foram calculados apropriadamente pelo software. As vezes, acontece que um ponto GNSS néo
pode ser processado. Neste caso, a posicdo no campo serd usada se o processamento falhou. O
Sumario de Feicao GIS fornece-lhe uma referéncia rapida para analizar este problema.

O Sumario de Feicao GIS sera exibido ao seguir os passos seguinte:
» Desde o menu principal, selecione Analise > Sumario de Feicao GIS;

e Desde a barra de ferramentas Analise, aperte o botdo % %

- =

e ST o
S Sumario de feictes Gis [ e

44 ¢4 1 0 [PARK2 ~|  [N&o Processados ~| [CAlpakztag
SUMARIC DE FEICOES GIS -
| Projeto | C:\Users\sgos\EZData\archer2\EZTag Parc\pp\pp.spr |

| Formato da Hora: | (LOCAL) |

| Sistema de coordenadas | Geo NADEScsrs |

| Modelo de Projegdo | Geographic | =
| Datum | HNADBE - Camadian Spatial Reference System |

| | | Coletor de dados |

| ID do arg. de observ. | Arquiveo de feigbes | Home Versio | L4
| t t |

| PARK2 | C:\Users\sgos\EZData\archer2\EZTag Parc\park2\park2.tag | EZTag CE 2.93.1426.00 |

| [Pontos] | | | Pozigio

| Feigbes RAétula | Inicio Duragdo | Solugdo | Latitude Longit

| | | |

| . . .

| Point Average 106 | 2013/11/189 12:50:50 ©00:00:29 | L1 (flutuante) | N 45°32'39.62292" 0O T3%34'02.13¢

| Point 1901 | 2013/11/19 12:55:56 N/a | L1 (flutuante) | N 45°32'33.63953" O T73°33'53.1€" L
¢ m aan | mmansesgan an.rr.an are3 4 ta  4msaeeo_ et i a1 aTOmAian AninAm A mAdaaira ans
4 m | 3

Sumario de Feigcoes GIS

O Sumario de Feicao GIS tem um barra de ferramentas:

44 44 w b [MARS_2011_RB | |Nao Processados =] [CAIFP\mars_2011_RE'mars_2011_REtag

Sumaério de Fei¢oes GIS — Barra de ferramentas

« Controles de VCR (5 controles na esquerda): Veja em Andlise, no inicio deste capitulo, para
mais detalhes.
o A primeira lista suspensa pode ter um item a mais:

» <Todos os arquivos de Fei¢goes>: Exibe um relatério combinado de todos os arquivos
de feicdes em vez de um relatério de um arquivo de uma Unica feigcdo. Este item esta
presente quando estiver mais de um arquivo de feigao no projeto.

¢ Filtro (controle da segunda lista suspensa da barra de ferramentas): Selecione uma das opgdes
seguinte na lista suspensa para filtrar as trajetérias:

o Todos: Exibe todas as feicdes de um mesmo relatério.
o Todos Processados: Exibe somente as feicdes processadas.
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o Nao Processados: Exibe somente as feigdes ndo processadas.
* Arquivo de Feicdo: Caminho inteiro do arquivo de feigao exibido.

O sumario esté dividido em varias segoes:

e Cabecalho;

* Arquivos de Observacio;
* Pontos;

¢ Linhas;

* Poligonos.

|?8 feigdes tipo ponto |1 linhas |U areas | s
Sumario de Feigdes GIS — Barra de estado

» (Painel esquerdo): Numero de feigbes de ponto no arquivo.
» (Painel médio): Numero de feigdes de linha no arquivo.
* (Painel direito): Numero de fei¢cdes de poligono no arquivo.

Muostrar Auto-vértices em linhas ou poligonos

Salvar Como...
Hi

Imprimir...

Sumario de Feigdes GIS — Menu rapido

» Mostrar Auto-vértices em linhas ou poligonos: Exibir ou ocultar informacdes detalhadas para
auto-vértices em linhas ou poligonos.

* Salvar Como...: Salve a vista num arquivo text.
e Imprimir...: Imprimir a vista.

12.13.1.1 Cabecalho

| Projeto | cC: \Users\sgas\Desktup\GPS_data\FielGenius_data\EZSurv\COLLEE.'.I'z .spr |
| Formato da Hora: 1 (LOCAL) 1
| Sistema de coordenadas | UIM WGSE84 Auto 1
| Modelo de Projecgéo | Universal Transverse Mercator, Automatic (UTH-4) 1
| Datum | World Geodetic System - 1984 1

Sumario de Feigdes GIS — Cabegalho

¢ Projeto: Caminho inteiro do projeto.
* Formato da Hora: Formato da hora no relatério. Os valores possiveis séo:

o GPS
o LOCAL
o UTC

» Sistema de coordenadas: Nome inteiro da projegéo corrente.
* Modelo de Projecao: Nome inteiro do tipo de projecéo corrente.
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« Datum: Nome inteiro do datum para a projecao corrente.

12.13.1.2  Arquivos de Observagao

ID do arg. de observ. | Arguivo de feigdes

Coletor de dados

Home

Versdo

MARE 2011 RB | C:\Users\sgos\EZData\IFP\marg8 2011 RB\marf_ 2011 RB.tag |

EZTag CE

2.80.1208.00

Sumario de Fei¢des GIS — Arquivos de Observagao

« ID do arq. de observ.: Identificacao dos arquivos de observacgao, correspondendo com o arquivo

de feigao.

» Arquivo de feicao: Nome do arquivo de feicdo com caminho inteiro.

¢« Coletor de dados:

o Nome: Nome do coletor de dados usado na recolha do arquivo de feicao.

o Versao: Versao do coletor de dados usado na recolha do arquivo de feigéo.

12.13.1.3 Pontos

[Fontos]

Feigdes Rétulo Inicio Duragéo

Solugao
(m)

AltEl
(m)

MSL
(m)

Desvio padric

{m)

¥
(m)

nlt
{m)

2012/04/17 12:07:23 00:00:58
2012/04/17 12:20:08 00:00:58
2012/04/17 12:26:07 00:00:08
2012/04/17 12:30:11 00:00:58
2012/04/17 13:15:37 00:00:58

FC FC2
Quick Point SX LOW
FC FC3

1
1
1
1
| FC FC1
1
1
1
| FEC FC4

I |
I |
1 |
| L1 (flutuante) | 489127.044
| L1 (flutuante) | 488881.816
| L1 (flutuante) | 498795.857
| L1 (flutuante) | 498805.774
| L1 (flutuante) | 498887.930

5776065.772
5776276.176
5776360.238
5776566.262
5776565.245

Sumario de Fei¢oes GIS — Pontos

* Feicoes: Nome da fei¢éo.
e Rétulo: Rétulo da feigdo.
e Inicio: Hora inicial do ponto.

1201.550
1218.553
1215.261
1224.533
1200.317

1215.082
1232.081
1228.787
1238.058
1213.844

1.085
1.176
1.774
1.156
1.415

1.531
2.301
3.690
2.178
2.430

2.430
3.309
4.704
3.203
4.622

» Duracgao: Duragao para o ponto ou N/A (ndo aplicavel) se o ponto estiver como uma época s6.
» Solucao: Tipo de solugéo. Veja o apéndice Tipo de Solucao para mais detalhes.

* Posicao:

o Latitude/Longitude: Latitude e longitude para a posi¢cao do ponto, quando o sistema de
mapeamento em uso for de tipo geogréfico.

o X/Y: X e Y para a posicao do ponto, quando o sistema de mapeamento em uso for de tipo

projetado.

o ARREI: Altura do elipséide na posi¢ao do ponto.

o Ond: Ondulagédo do gedide nesta posicao. Esta coluna esta presente somente quando o
gedide for <Ondulacao do usuario>.

o NMM: Altura ao nivel médio do mar na posi¢éo do ponto. Esta coluna esté presente se o

gedide nao for <Nenhums.

« Desvio padrao: Desvio padrao na posigao do ponto.

o Lat/Lon: Desvio padrdo na direcéo da latitude/longitude, quando o sistema de
mapeamento em uso for de tipo geogréfico.

o X/Y: Desvio padrao na direcao de X/Y, quando o sistema de mapeamento em uso for de

tipo projetado.

o Alt: Desvio padrédo na direcdo da altura.
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12.13.1.4 Linhas/Poligonos

As secdes de Linhas e de Poligonos sao idénticas, exceito o contetdo das colunas Tipo e Rotulo. As
linhas e poligonos sédo construidos a partir de Vértices. Cada vértice representa uma posicao.

| [Linhas] 1 1 1 Posigéo | Desvio padrdo |
| Feigdes Rétulo I Inicio Duracidc | Solugdo 1 X T L1tE1l | X Y nic |
| I I I () (m) (m) | () (m) (m) |
| + + g |
| Line 1 1 1 1 | 1
| [-.- Abrir | 2016/05/03 17:33:47 H/R | L1 (fixada) | 6€11814.497 ©5044304.523 18.271 | 0.006 0.007 0.016 |
| ..0.. Ruto (12) 1 1 1 | |
I ..] Fechar | 2016/05/03 17:34:13 N/R | L1 (fixada) | 611812.9%31 5044305.247 18.313 | 0.007 0.008 0.01% |
leeriinnnnannans | T |
| Line 2 I I I | |
| [-.- Abrir | 2016/05/03 17:34:31 H/R | L1 (fixada) | 6€11812.895 5044305.752 18.2% | 0.008 0.009 0.021 |

Sumario de Feigdes GIS — Linhas

Cada Linha e Poligono comega com uma linha especial, com informagdes somente nas duas primeiras
colunas:

* Feicoes: Nome da fei¢éo.
« Rétulo: Roétulo da feicao.

Sera seguido pela lista dos vertices para esta linha ou este poligono. O contetido desta tabela é o mesmo
que o da tabela de Feicoes de Ponto, exceito as duas primeiras colunas:

» Feigc6es: Estado continuo e discreto

o [... :Vértice iniciando uma secdo continua.
o ..0.. :Vértice numa segao continua.

o - -« I: Vértice finalizando uma segao continua.
o o :Vértice numa secgéao discreta.

e Rétulo: Fonte do vértice
o Ponto: Um ponto que foi coletado dentro da linha.
o Manual: Um vértice coletado.

o Continuo: Um vértice que foi coletado porque a linha/poligono foi comutado para
continuo.

o Discreto: Um vértice que foi coletado porque a linha/poligono foi comutado para discreto.

o Pausar: Um vértice que foi coletado porque a linha/poligono foi pausado. Pode pausar
para coletar outra coisa perto, antes de retomar a coleta da linha/poligono.

o Retomar: Um vértice que foi coletado porque a linha/poligono foi retomado. Acha-se
geralmente logo depois de um vértice Pausado.

o Auto: Um vértice que foi coletado autométicamente num segmento continuo, num
intervalo fixo ou a uma distancia fixa.

*= Quando Mostrar Auto-vértices em linhas ou poligonos néo esta ativo, ele
exibe o nimero de auto-vértices entre parénteses, sem mais detalhes.

= Quando Mostrar Auto-vértices em linhas ou poligonos ¢ ativo, ele exibe auto-
vértices como qualquer outro vértice.

o Abrir: Inicio da linha/poligono.
o Fechar: Fim da linha/poligono.
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Capitulo 13

13 Exportar

Esse é geralmente o Ultimo passo de uma sesséo de processamento. Com o software, pode exportar
coordenadas de marcos, componentes de linhas-base, posicées de épocas (trajetérias ou PPP), assim
como dados de feigdes.

Sera também possivel exportar arquivos de observacgéo e de érbitas no formato RINEX.

13.1 Editor de Perfil

O Editor de Perfil esta disponivel desde varias caixas de didlogo de exportagao.

Quando a secao Exportar perfil esta presente, aperte o botao _| para entrar no Editor de Perfil.
Exportar perfil

’7| < aypoint j _I

QK I Catcelar | Ajuda |

Exportar — Exportar perfil

(‘Editar de Perfil - Linhas-base - =)
Perfil:
[<CSV Padrio> 7]
| [ o | [Savmoomon ] [ Deea |
Campos de linhas-base

|
Neme do marco remoto [exigida] 7 - -
Ocecupacio [edgida]

[#] Vetor (ECEF)

[7] Distanciz 3D

[7] RMS

[7] Status da solugdo

Parte inferior da matriz de covarianga (ECEF)
[] Atura da base (Blipsoide)

[] Attura da base {Othomética/MSL)

[] Adtura de antena da base

[ Altura de antena do remato

[ Altura do remato (Elipscide)

Altura do remato {Orthométrica/MSL)

| Maver Acima |

Desvio padrdo da altura do remato
[] Desvio padrdo da azimuth de frente (seg.) - I Fechar I
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Editor de Perfil

Nome do perfil: Lista todos os arquivos atualmente disponiveis para uma exportagdo em
particular.

o <CSV Padrao>: Perfil por defeito. Pode usar-lo como um padréo para criar o seu proprio
perfil. So basta editar os campos como desejado. Aperte Salvar Como para guardar o
perfil com um novo nome.

o Antés de mudar o perfil, o software pedira confirmacéo se o perfil em uso foi modificado.
Salvar: Salve o perfil atual.
Salvar Como: Salve o perfil atual com um novo nome.

- " ==T"
Salvar perfil como g

Parfavor escolha um novo nome para o peril,

Pedil: | [l

l [ ok || cancelar

Salvar perfil como

Deletar: Delete o perfil atual depois de uma confirmacéo.

Campos: Lista de sele¢@o contendo todos os campos que podem ser exportados. Cada item
corresponde a uma coluna ou um grupo de colunas ligadas. Para mais detalhes, consulte o
apéndice Exportar CSV.

o Pode selecionar ou deselecionar um campo; so basta clicar num item ja sublinhado.

Mover Auto: Move automaticamente todos os campos selecionados no topo da lista, mas
preservando a ordem relativa dos itens. Todos os campos deselecionados séo colocados em
baixo da lista, e ordenados alfabeticamente.

Mover Acima: Move o campo sublinhado para cima.
Mover Abaixo: Move o campo sublinhado para baixo.
Selecionar: Selecione o campo sublinhado.
Deselecionar: Deselecione o campo sublinhado.

Certos campos ndo podem ser deselecionados por ser requeridos. Por tanto, pode mover-los.

Fechar: Feche o Editor de Perfil. O software pede uma confirmagao antés de fechar quando o
perfil corrente foi modificado.

13.2 Linhas-base

As linhas-base s@o exportadas no formato padrao CSV, no formato GeoLab™ ou no formato SurvNET™.
Pode exportar todas as linhas-base processadas, ou um subgrupo das suas linhas-base.

Selecione Ferramentas > Exportar > Linhas-base... no menu principal. A caixa de didlogo Exportar
Linhas-base sera exibida.
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f — o —— ™
Exportar Linhas-Base u
Filtrar [Iimo processado ;I

Ocupagies Solugio |RMS

45 01:53:40 0.0 m

01:53:40 L4 0.034 m

45 01:59:40 LA 0.034 m

0:53:40 L3 0014 m

201010402 01:53:40 L4 0.042 m

20104 45 M:53:40 L3 0.012m

Expandir Todas | Comprimir Todas |

— Exportar perfil

<C8Y Padidor ~| EI

QK | Cancelar | Ajuda |

Exportar Linhas-base

* Filtrar:

o Ultimo processado: Se selecionado, exibe na lista das Linhas-base somente as linhas-
base calculadas durante o ultimo processamento.

o Todos processados: Se selecionado, exibe na lista das Linhas-base todas as Linhas-
base processadas.

« Expandir Todas: Para ver todas as ocupagdes de linha-base. Os simbolos [# anterior aos
registros principais séo substituidos por simbolos . As ocupagdes sao listadas abaixo da linha-
base relacionada.

« Comprimir Todas: Para ocultar todas as ocupagdes de linha-base. Os simbolos = sdo
substituidos por simbolos [#, e as ocupagaos sdo ocultadas.

a. Selecione as linhas-base ou as ocupagées de linha-base que deseja exportar.
A lista de linhas-base tem cinco colunas:

* Ocupagdes: Nome da linha-base na primeira linha e nimero de ocupagéo na segunda
linha.

+ Hora inicial: Hora de inicio da linha-base.

« Duracao: Periodo de observagao da linha-base (tempo de observagao simultaneo dos
dois marcos).

* Solucao: Tipo de solugao. Olhe no appéndice Tipos de Solugcdes para mais detalhes.
* RMS: Valor médio quadratico para o vetor calculado entre dois marcos.

** Para selecionar mais de uma linha-base ou uma ocupagao de linha-base, arraste o ponteiro através das linhas, ou aperte e mantenha

pressionada a tecla Ctrl enquanto clicar em cada linha. Pode selecionar uma gama de linhas-base ao selecionar o primeiro item, e depois
manter pressionada a tecla Shift até selecionar o dltimo item.

b. Selecione o Perfil de Exportacédo desejado. Aperte o botédo _| para entrar no Editor de Perfil.

EZSurv® Manual do Usuéario 226



C.

/I Pés-Processamento GNSS

vidliual Q0O Usuario

* <CSV Padrao>: Exportagao padrao para CSV. Para mais detalhes, consulte o apéndice
Exportacdo CSV.

¢ <Geolabs: Exportagao para GeoLab™
* <SurvNET>: Exportagdo para SurvNET™

¢ Todos os outros perfis sdo formatos de exportacdo CSV definidos pelo usuario. Para
mais detalhes, consulte o apéndice Exportacao CSV.

Cligue em OK. Uma janela sera exibida para poder selecionar um arquivo de saida.

. .
# Exportar Linhas-Base [30 linha(s)-base] P— =)
Savein:| |, EXPORT 7] « i ol
Marme : Date modified Ty

Mo iterns match your search,

u 4 | i (3 I

File name: Save I
Save as type: I.’-\rqui\ro CS5V (".cav) ;I Cancel

 —— é

Exportar Linhas-base — Salvar

Selecione o diretério aonde quiser exportar o novo arquivo de dados.

Digite um novo nome para o arquivo de dados na caixa Nome do Arquivo, ou aceita 0 nome por
defeito.

Cligue em OK. A exportacdo de dados serd logo iniciada.

"BasesiteName", "RemotesiteName”, "0cc", "ECEF_DX", "ECEF_DY", "ECEF_DZ","Dist3D","BMS", "Ssolution"
"stationd0l","station002",1,12067.495,-2953.038,-14514.694,19105.528,0.011,"L1 (fixed)"
"stationd01l","station003",1,5719.851,43881.543,-3660. 856,44404.666,0.034,"L4 (fixed wide Tane)"”
"station00l"”, "station004™,1,-30384.501,32707.204,38180.326,58742.799,0.034,"L4 (fixed wide lane)"
"stationQ0l"”, "station005",1,669.518,20270.711,657.862,20292.431,0.014,"L3 (fixed jono-free)"
"station002"”,"station004™,1,-42452.025,35660. 266,52695.061,76489,205,0.042,"L4 (fixed wide lane)"
"station003","station002",1,6347.664,-46834.531,-10844, 8§57 ,48491.000,0.012,"L3 (fixed iono-free)"
"station003","station004",1,-36104.273,-11174, 333,41850.178,56389.907,0.014,"L3 (fixed iono-free)"
"station003","station005",1,-5050.326,-23610.771,4327.715,24529.644,0.013,"L3 (fixed jono-free)"
"station005","station002",1,11397.989,-23223.761,-15172.572,29991.068,0.013,"L3 (fixed iono-free)"
"stationd05","station004™,1,-31053.947,12436.438,37522.463,50268.756,0.017,"L3 (fixed iono-free)"”

Exportar Linhas-base — CSV
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TITL Processor Project - [static]

ELIP WGS584 6378137.0000 6356752.3142 0.0 0.0 0.0
HIST END GPS Observations (standardized residuals)

PAD] YES YES NO NO YES YES

PLH 000 station00l N 40 31 26.578842 w 23 53 B.500772 B0S. 3690

FLH 000 station002 N 40 21 11.107626 w 3 54 38.688643 709.8100

PLH 000 station003 N 40 28 54,357752 w 3 21 53.395077 655.6080

FLH 000 station004 N 40 58 20.342289 w 3 31 21.057444 1159.6090

PLH 000 station00s N 40 31 56.761406 w 3 3B 47.357228 731.6340

# 10 solutions

GRP static[199] 1

3IpD

DXYZ stationd0l station002 12067.4950 -2953.0380 -14514. 69400
COov CT UPPR 0.0 1.0 0.0 1.0 0.0

ELEM 6.429893e-05 -4_.638216e-06 9.286295e-06

ELEM 2.825685e-05 2.660021e-06

ELEM 3.043462e-05

GRP static[199] 2

3IbD

DXYZ station00l station003 3719.8510 43881.5430 -3669, 85600
COvV CT UPPR 0.0 1.0 0.0 . 0.0

ELEM 1.039749e-04 -6.696423e-06 1.706115e-05

ELEM 5.190755e-05 8.722360e-06

ELEM 6. 525466e-03
WW

Exportar Linhas-base — GeoLab™

SUrvGNss © Vector Qutput

Gl station00l-Station002 12067.49500000 -2953. 03800000 -14514.69400000
G2 6.429893e-005 2.B253685e-003 3.043462e-005

I3 -4.638216e-006 9,286295e-006 2.600021e-006

IG1 station001-5tation003 5719. 85100000  43E881. 54300000 -3669. 85600000
a2 1.039749e-004 5.190755e-005 6.525466e-005

I3 -6.696423e-006 1.706115e-005 &.722360e-006

Il station00l-station004 -30384.50100000 32707. 20400000 38180. 32600000
G2 1.550002e-004 7.788042e-005 9.862243e-005

I3 -1.120873e-005 2.554011e-005 1.22206B8e-005

Gl Station00l-Station005 ©69. 51800000 20270. 71100000 657. 86200000
12 2.581487e-005 1.290555e-005 1.616529e-005

3 -1.717021e-006 4.171809%e-006 2.118928e-006

stamd 2-Stati 000 35660, 266 5269 0001

Exportar Linhas-base — SurvNET™

13.3 Trajetorias

Selecione Ferramentas > Exportar > Trajetorias... no menu principal. A caixa de didlogo Exportar
Trajetodria sera exibida.
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' ™
Exportar Trajeténia u

Filtrar

Trajetdria Hora | Duragdo |Ocup. do Marco
MOMTREAL-20100 2010 08:12:04 00:22.27 24

— E=portar perfil
|<C5V Padrio> I |
— Intervalo de amostragem
Ilntewalo de processamento ;I
Ok, I Cancelar Ajuda
e "y
Exportar Trajetéria

Filtrar:

« Ultimo processado: Quando selecionado, a lista das Trajetérias exibe somente as trajetérias
calculadas durante o ultimo processamento.

« Todos processados: Quando selecionado, a lista das Trajetorias exibe todas as trajetérias
processadas.

a. Selecione as trajetérias que deseja exportar.
A lista trajetérias tem quatro colunas:
« Trajetdria: Nome da trajetéria.
¢ Horainicial: Hora de inicio da trajetéria.
« Duracao: Duragdo da trajetéria.
¢ Ocup. do Marco: Niumero de ocupagdes do marco na trajetéria..

%* Para selecionar mais de uma trajetéria, arraste o cursor através das linhas, ou aperte e mantenha pressionada a tecla Ctrl

enqguanto clicar em cada linha. Pode selecionar uma gama de trajetérias ao selecionar o primeiro item e manter pressionada a
tecla Shift até selecionar o Ultimo item.

b. Selecione o Perfil de exportacao desejado. Aperte o botao _| para entrar no Editor de Perfil.
* <ASCII Breve — Geografico>: Exportar para um arquivo ASCII:
o Exportar num formato geografico (de acordo com o datum escolhido).
o Nao inclui as colunas de desvio padrao e GDOP.
* <ASCII Breve — Mapeamento>: Exportar para um arquivo ASCII:

o Somente disponivel quando o sistema de mapeamento corrente nao é de tipo
geografico.
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Exportar usando um sistema de mapeamento.

N&o inclui as colunas de desvio padréo e GDOP.

<ASCII Detalhado — Geografico>: Exportar para um arquivo ASCII:

Exportar no formato geografico (de acordo com o datum escolhido).

Inclui as colunas de desvio padrédo e GDOP.

<ASCII Detalhado — Mapeamento>: Exportar para um arquivo ASCII:

Somente disponivel quando o sistema de mapeamento corrente nao é de tipo
geografico.

Exportar usando o sistema de mapeamento corrente.

Inclui as colunas de desvio padrdo e GDOP.

<CSV Padrao>: Exportagao por defeito para CSV. Para mais detalhes, consulte o
apéndice Exportar CSV.

<GPX>: Exporta num arquivo GPX.

Todos os outros perfis sdo exporta¢des CSV definidas pelo usuério. Para mais
detalhes, consulte o apéndice Exportar CSV.

o

(e]

o

o

o

o

o

Selecione o Intervalo de amostragem que vocé quer. Ele sempre propor Intervalo de

processamento, mas se vocé pode reduzir o intervalo de amostragem mais se vocé nao precisa de

tanto posicdes.

Intervalo de amostragem

IIntervan de proceszameito

|ntervalo de pro

Cancelar

Exportar Trajetoria — Intervalo de amostragem

d. Cligue em OK. Uma caixa de didlogo seré exibida para poder selecionar um arquivo de saida.

.E-"
R el ==

Date modified

-
4+ Exportar Trajetéria [1 trajetarials)]

Sa\re'rn:l |, EXPORT

»

Marme Ty

Mo iterns match your search,

4k il +

F File: name: 15196EZ4 Trajectosies cav Save I
| Save astype: |Arquivo CSV [".csv) =] Cancel |
Exportar Trajetéria — Salvar

"

Selecione o diretério aonde quiser exportar os dados.

f.  Digite um novo nome para o arquivo de dados na caixa Nome do Arquivo, ou aceita o nome por

defeito.
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13.3.1 ASCII

As trajetérias sdo exportadas em arquivos text, com um cabecgalho fornecendo as informagdes basicas
usadas no calculo da trajetéria.

FoOs-Processamento GNSS
TRAJETORIA: PMTL-201304121433

C:h...\Desktop"GP5_data‘\FielGenius_data‘\EZSurv\COLLECT2. spr
2013/05/16 15:15 (Local)
Transmitida

UTM WGS84 Auto

world Geodetic system - 1984

ARQUIVO DE EPOCAS E TRAJETORIAS(Detalhada)

Projeto:

Data de Processo:
Efemérides:

Sist. de Coord.:
patum:

Modelo do Reldgio: Transmitida

Modelo do Gedide: <Nenhum=
ESTACAD BASE: pmt] [C:h. .. \Fielgenius_data‘\EZsurv'\4ff00001. obhs]
Ocupacio do Marco: 001 Altura da Antena: 0.000 [Inclinada: 0. 000]

Intervalo de Gravacdo: 30.0 segundoss Modelo da Aantena: LEIARLIO* (m)

WGS84 UTM WGS84 Auto (m)

Lat: N 45 33 25.494884 Xi ©153477.744

Lon: O 73 31 13.512695 Y: 5045902, 801

Alt: 54.054

NMM: 54,054

INFORMACAD DO MOVEL (201304121433) [C:\...\datalog_2013_04_12_14_33.dat]
Intervalo de gravacdo: 1.0 segundos

Altura da antena: 1.895 [Inclinada: 1.895] Modelo da antena: sF-3040 (m)

RESULTADOS DE TRAJETORIA
Intervalo de Processo: 1.0 segundos

Intervalo de Tempo: 2013/04/12 10:33:41 a 2013/04/12 11:01:57 (Local) [ 28 min.]

Observacdes: 21957

2010,/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09;:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09:
2010/07,/09,09;:
2010/07,/09,09:
2010/07/09,09:12:
2010/07,/09,09:12:21
201

20170305 3922

Observacdes Usadas:

Exportar Trajetéria — Cabegalho ASCII

- S

. ot el - :
Krow e VAt Tl ors’ TL2yl = ™ -7 T

L

.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032,
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032,
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032,
.00,4,6,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.
.00,4,7,612032.

.00,4,7,612032.

WZC@I&QQ S%W

Exportar Trajetéria — Dados ASCII

A

P

= uu’berV\

118,5044114.
096,5044114,
103,5044114.
108,5044114.
106,5044114.
118,5044114.
114,5044114.
127,5044114.
126,5044114.
110,5044115.
073,5044115.
062,5044115.
080,5044115.
079,5044115.
071,5044115.
082,5044115.
203,5044114,

199,5044114.

e

L AS e~

381,49,
383,49,
383,49,
382,49,
383,49,
385,49,
386,49,
384,49,
385,49,
385,49,
389,49,
402,49,
398,49,
399,49,
399,49,
398,49,
383,49,
438,49,

950,18,
964 ,18.
959,18.
952 ,18.
973,18.
970,18.
950,18.
953,18,
958 .18.
007,18.
042,18.
095,18,
096,18.
092,18.
091,18.
079,18.
945,18,
787,18.

LAy

245,
248,
247,
247,
248,
249,
250,
249,
250,
250,
254,
266,
263,
263,
263,
262,
247,
302,

PR

0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.

As colunas exportadas num arquivo text (valores separados por virgulas):

19369 [ 88

0053,
0038,
0044,
0038,
0045,
0050,
0037,
0037,
0042,
0110,
0059,
0048,
0051,
0040,
0056,
0042,
0055,
0042,

o TU0T

0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.
0.

21% ]

- _’./]." -'"-—-__.. .

0130,0.0199, 3.
0077,0.0122, 3.
0091,0.0143, 3.
0079,0.0125, 3.
0093,0.0147, 3.
0103,0.0162, 3.
0076,0.0120, 3.
0076,0.0120, 3.
0086,0. 01386, 3.
0226,0.0357, 3.
0119,0.0192, 3.
0098,0. 0155, 3.
0090,0.0139, 3.
0070,0.0109, 3.
0097,0.0151, 3.
0074,0.0114, 3.
0094,0. 0146, 3.
0073,0.0114, 3.

265,0. 014i|££150, 0.0305 ,7

i,

L O BGRB8 06 WD 60 06 60 0O G0 00 00 06 00 09 00 A

« Data: Datada posi¢ao no formato AAAA/MM/DD, sendo AAAA o ano, MM o més e DD o dia.
¢ Tempo: Hora da posigao no formato 24 horas.

» Codigo de Solucao: Tipo de solucéo feito um cédigo numérico. Veja o apéndice Tipo de
Solugéao para mais detalhes.
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« Numero de satélites: Numero total de satélites usados pelo processamento da posi¢édo, em

todas as constelagdes.
« Posicao Planimétrica:

o X, Y: Quando o Perfil de exportacaofor <ASCII Breve — Mapeamento> ou <ASCII

Detalhado — Mapeamento>.

o Lat, Lon: Quando o Perfil de exportagcao for <ASCII Breve — Geografico> ou <ASCII

Detalhado — Geograficos.
e Altimétrico:

o Altura do Elipséide: Altura do Elipséide.
o NMM: Altura do Nivel Médio do Mar.

« Colunas de Desvio padrao: Nao esta sempre presente:
o StdX/StdY/StdHgt: Quando o Perfil de exportacao for <ASCIl Detalhado —

Mapeamento>.

o StdLat/StdLon/StdHgt: Quando o Perfil de exportacao for <ASCII Detalhado -

Geografico>.

*  GDOP: Global Dilution of Precision = Diluicdo Global da Precisao. Presente somente quando o
Perfil de exportacao for <ASCIl Detalhado — Mapeamento> ou <ASCII Detalhado —

Geografico>.

13.4 Movel PPP

Este tipo de exportagdo usa somente o Mével PPP. Os Estaticos PPP serdo exportados como os marcos
normais, em Ferramentas > Exportar > Marcos.

Selecione Ferramentas > Exportar > Mével PPP... no menu principal. A caixa Exportar Mével PPP sera

exibida.

o
Exportar Mavel PPP

Filtrar [lltimo proces

PPP Hara inicial

Duragdo | Ocup. do Marco

PPP-100428_CHEMN  2010/04/23 03:07:22 06:32:08 00

— E=portar perfil

[<C5Y Padigox

— Intervalo de amostragem

Ilntervalo de proceszamenta

Cancelar

Ajuda
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Exportar Mével PPP

O método para Exportar Movel PPP ¢é idéntico a Exportar Trajetoria. Favor verifique na secdo Exportar
— Trajetorias para obter mais detalhes.

13.5 Marcos

Selecione Ferramentas > Exportar > Marcos... desde o menu principal. A caixa de dialogo Exportar
Marcos serd exibida.

a.

Exportar Marco *
E=portar Filtrar
' Coordenadas Pés-Processadas Todas oz Marcos ;I
" Coordenadas de Campo

Mome Fonte Feferéncia | Solugio [esde A

— E=portar perfil

<CSY Padido [ = |
r Coordenadas tenestres

Elevacao de referéncia I m Seleccionar coordenada |

Fator de ezcala do mapeamento |

Ok, I Cancelar Ajuda |

Exportar Marcos

Selecione a exportagédo que deseja.

Coordenadas Pos-Processadas: Isso exporta as correntes coordenadas pés-processadas. Isso
exibe os mesmos marcos e ocupacdes como Andlises > Marcos de Levantamento >
Coordenadas Pés-Processadas.

Coordenadas de Campo: Isso exporta as coordenadas de campo originais. Isso exibe os

mesmos marcos e ocupacdes como Analises > Marcos de Levantamento > Coordenadas de
Campo.

Selecione outra Exportar ajustar filtros disponiveis ea lista de marcos. Os filtros disponiveis sao:

A partir de moveis: Quando selecionado, exibe somente a lista dos marcos provenientes de um
mével ou semi-cin e 0s marcos que nao sao uma referéncia.

Todos os marcos: Quando selecionado, exibe a lista dos marcos com todos os marcos.

Todos os processados: Quando selecionado, exibe a lista dos marcos com todos os marcos
que foram processados.

b. Selecione os marcos que deseja exportar.
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A lista de marcos tém 3 ou 5 colunas dependendo do tipo de exportagao selecionado. Colunas
possiveis sao:

Nome: Nome do Marco e nimero de ocupagao (quando aplicavel)

Fonte: Fonte da posicao.Os valores possiveis sdo:
» Provedor de Base: desde um carregamento de base automatico.
» Linha-base: desde os resultados da uma linha-base.
» Campo: desde o campo (ainda nao processado).

» Rede: desde um ajuste dos minimos quadraticos das suas linhas-base (sdo as melhores
posicoes possiveis).
» PPP: Desde um resultado de PPP.

+ Ponto de Posicionamento Unico: Desde uma solugéo de Posicionamento de Ponto
Unico.

» Trajetéria: Desde as coordenadas do marco, calculadas dentro da trajetéria.
« Usuario: Desde os dados entrados pelo usuario (ex.: marco de referéncia).
Referéncia:
« Sim: Indica um marco de referéncia.
« Nao: Indica um marco nao-referéncia.

» Software: Indica um marco que o aplicativo escolhe como referéncia ao gerar linhas-
base porque nenhuma outra referéncia esta disponivel.

Solucao: Tipo de solugdo. Olhe no appéndice Tipos de Solugdes para mais detalhes.
Desde: Indica o marco de base para a trajectéria (quando Fonte é Trajetdria).
‘:‘ Para selecionar mais de um marco, arraste o cursor através das linhas, ou aperte e mantenha pressionada a tecla Ctrl

enquanto clicar em cada linha. Pode selecionar uma gama de marcos ao selecionar o primeiro item e manter pressionada a
tecla Shift até selecionar o Ultimo item.

c. Selecione o Perfil de exportacao desejado. Aperte o botéao _| para entrar no Editor de Perfil.

<CSV Padrao>: Exportagao padrdo para CSV. Para mais detalhes, consulte o apéndice Exportar
CSV.

<DroneDeploy=: Exporta num arquivo DroneDeploy.
<DroneMapper>: Exporta num arquivo DroneMapper.
<DXF>: Exporta num arquivo AutoCAD DXF (Formato Drawing eXchange).

<Marcos Globais EZSurv>: Exporta para o arquivo de marco global. Isto € um banco de dados
interno do seu software. Pode acessar ao banco de dados Marcos Globais através do Editor
de Marco, e usar-lo para recuperar coordenadas de estacoes-base (refere-se a se¢ao Editar —
Marco). Entao, pode exportar alguns marcos neste banco de dados (marcos a ser usados em
futuras sessbes de processamento).

<GPX>: Exporta num arquivo GPX.
<Pix4D sem Precisao>: Exporta num arquivo Pix4D (sem a coluna de precisao).

<Coordenadas terrestres UTM>: Exporta coordenadas terrestres UTM. Para mais detalhes,
consulte a secao abaixo.

Todos os outros perfis sao de tipo exportacao CSV, e definidos pelo usuario. Consulte o apéndice
Exportar CSV para mais detalhes.

d. Cliqgue em OK.
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e. Se os marcos selecionados precisar de um ajuste de rede, uma caixa de confirmacao sera exibida.
Esta altamente recomendado de apertar Nao, de sair da Exportagao e de realizar um ajuste de rede
(Ferramentas > Processamento Manual > Ajuste de Rede) antés de exportar novamente.

EZSurv ﬂr

lr' Alguns marcos ndo foram ajustadeos, Um ajuste de rede podera
¥ melhorar a posigdo destes marcos, e gerar desvios padrées
significantes. Deseja exportar os marcos ndo ajustados?

| No I

f.  Uma caixa de didlogo sera exibida, para poder selecionar um arquivo de saida (esta caixa ndo sera
exibida caso selecionar o arquivo Marcos Globais).

i ———— —_—
# Exportar Marco [36 marco(s]] - =X
Savein: | | EXPORT <]« =% B
Marme ’ Date modified Ty
% PP_ref_TR_S5ites.csv 06/08/20151:58 PM M
%} PP_ref_TR_Sites_header.csv 06/08/20151:58 PM M
| (2R il [
File: name: PP ref TH Sites (Z).csv Save I
Save as type: IArquivo CSV {".cav) ;I Cancel |

Exportar Marcos — Salvar

g. Selecione o diretério aonde quiser exportar os seus dados.

h. Digite um novo nome para o seu arquivo de dados ne caixa Nome do arquivo, ou aceite 0 nome por
defeito.

i. Clique em OK.

j- A exportagéo de dados sera logo langada.

13.5.1 Coordenadas terrestres UTM

As coordenadas projectadas obtidas a partir do processamento GNSS sao calculadas a partir da latitude
e longitude ao nivel do elipséide numa superficie plana. Surge um problema quando um utilizador tenta
utilizar estas coordenadas no campo com equipamento de topografia convencional. O problema é devido
a uma diferenca de escala entre as distancias projetadas (entre os marcos) e suas distancias terrestres
correspondentes. O grafico a seguir ajuda a ilustrar este conceito:
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Distancia terrestre

Terra °

—

Distancia geodésica
Elipsoide

./
° °
/ \'(. Distancia projetada .7'\

Projecao

Centro da Terra

Distancia terrestre versus Distancia geodésica/projetada

A ferramenta de exportagdo Coordenadas terrestres UTM permite converter as coordenadas

projectadas sobre uma superficie definida por uma elevagao de referéncia a fim de corresponder com
distancias medidas no campo.

— Exportar perfil
|<Eoordenadas terrestres UTh > LI |

r— Coordenadas terestres

Elevagio de referéncia 197 649 m | Seleccionar coordenada I

Fator de escala do mapeamento  |1.00010280

1] | Cancelar | Ajuda |

Exportar Marco — < Coordenadas terrestres UTM>

Quando vocé seleciona < Coordenadas terrestres UTM > no Exportar perfil, A secdo Coordenadas

terrestre é ativada e preenchida com o Ultimo valor usado neste projeto para Elevacao de referéncia e
Fator de escala do mapeamento.

« Elevacao de referéncia: Esta é a elevacao de referéncia para utilizagao terrestre.

« Fator de escala do mapeamento: Este é o fator de escala do mapeamento para usar em cada
marco que vocé exportar.

» Seleccionar coordenada: Exibe a caixa de didlogo Elevagao de referéncia para ajuda-lo a
calcular uma Elevacao de referéncia e um Fator de escala do mapeamento.

)
** Se desejar que as coordenadas terrestres sejam compativeis em dois projetos diferentes, anote o Elevagéo de referéncia e
Fator de escala do mapeamento do primeiro projeto e digite esses mesmos valores no segundo projeto.
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13.5.1.1 Elevacao de referéncia

Esta caixa de dialogo calcula uma Elevacao de referéncia média e um Fator de escala do
mapeamento médio com base em marcos seleccionados.

Bases baixadas ndo estdo listadas aqui.

Elevagdo de referéncia X

Selecionar marcoz para incluir no calculo da elevagio de referéncia.

Referéncia | Solugdo

— Coordenadas terestres

Elevagdo de referéncia 426,955 m

Fator de escala do mapeamenta  |0.99971776

Ok, I Cancelar Ajuda

Exportar Marco — Elevagdo de referéncia

Tabela:
* Nome: Nome do Marco e niumero de ocupagao (quando aplicavel)
+ Referéncia:
¢ Sim: Indica um marco de referéncia.
¢ Nao: Indica um marco nao-referéncia.

« Software: Indica um marco que o aplicativo escolhe como referéncia ao gerar linhas-
base porque nenhuma outra referéncia esta disponivel.

« Solucao: Tipo de solugao. Olhe no appéndice Tipos de Solugdes para mais detalhes.
»  AREI: Altura do Elipsoide para o marco.
e NMM: Altura do Nivel Médio do Mar para o marco.

« Delta: Para marcos selecionados, contém a diferenca entre AIREI e Elevacao de referéncia. Caso
contrario, é vazia.

e Isto é usado para detectar um ou mais marcos que tém uma altura elipséide muito
diferente da média.

Coordenadas terrestres: Sao valores calculados e néo editaveis.
» Elevacao de referéncia: Esta é a média ARREI de marcos selecionados.
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« Fator de escala do mapeamento: Esta é o médio Fator de escala do mapeamento de marcos

selecionados.

Quando estiver satisfeito com sua selecéao, clique em OK para fechar este caixa de dialogo e voltar a
Elevacao de referéncia e Fator de escala do mapeamento na caixa de didlogo Exportar Marco.

13.5.1.2 Exportar

IGNS5 POST Processor

Project:

Processing Date:
Mapping System:
Datum:

lGeoid Model:
Measure unit:
Export:

reference Elevation:
Point Scale Factor:

)": ERERENE]
U\l.n-h-Lth

icombined scale Factor:

C:\Samplebata‘\Kinematic'Kinematic.spr

2016/08/18 09:28 (Local)

UT wWGS584 Auto (Ground Coordinates)

world Geodetic system - 1984
=None>

Metric

Post-Processed Coordinates
15.215 m

0.99975402

0.99975163

UTM GROUND COORDINATES RESULTS
sitename,X,¥,ET1THQT,M5L, Und, StdDevx, stdDevy, StdDevHgt

"1 ,612183. 861,5045369.135,15.191,15.191,0. 000, 0. 005,0.
" 612153.154,5045374.493,15.303,15. 303,0.000,0.003,0.
",612126.220,5045377.402,15.493,15.493,0. 000,0.003,0.
" 612096.159,5045381.607,15.606,15.606,0.000,0.001,0.
,612036. 560,5045388.728,15.804,15. 804,0.000,0,002,0.

.32522? 222, 50453?\22?54@ 15.863,0.000, gf 0. W.‘DIB b

009,0.015
004 ,0. 008
003,0.007
002,0.003
002,0.005

GROUND COORDINATES

[9de]

Exportar Marco — < Coordenadas terrestres UTM> — Exportar

¢ Project: Caminho do projeto completo.

¢ Processing Date: Data, hora e formato da hora entre parénteses (quando pés-
processado)

* Mapping System: Nome completo da actual projec¢éo. O sufixo “(Ground
Coordinates)” é adicionado para lembrar que as posicoes neste exportacdo sao
coordenadas terrestres.

Datum: Nome completo do datum para a projecao atual.
Geoid Model: Nome do modelo de gedide (se houver)
Measure Unit: Indica o nome da unidade de medida

= Metric

= International Feet

= US Survey Feet

Export: Indica quais coordenadas do marco sdo usadas para exportagdo. Os valores
possiveis sao:

= Post-Processed Coordinates
= Field Coordinates
Reference Elevation: Elevacao de referéncia para utilizagao terrestre

Point Scale Factor: Fator de escala do mapeamento para usar em cada marco que vocé
exportar.

Combined Scale Factor: Fator de escala combinada usado para converter coordenadas
UTM para coordenadas terrestres.

EZSurv® Manual do Usuéario 238



/I Pés-Processamento GNSS

vialiiadl U0 Usualll

«  UTM GROUND COORDINATES RESULTS: Coordenadas terrestres para todos os
marcos selecionados.

= SiteName: Nome do marco
= X/Y:XeY para as coordenadas terrestres na unidade de medida corrente.

= EllHgt: Altura do elipsoide para as coordenadas terretres na unidade de medida
corrente.

= MSL: Altura do nivel médio do mar para as coordenadas terretres na unidade de
medida corrente.

= Und: Ondulagao do geodide para as coordenadas terretres na unidade de medida
corrente.

= StdDevX / StdDevY: Desvio padrao para a posi¢do do marco na unidade de
medida corrente.

= StdDevHgt: Desvio padrao para a altura do marco na unidade de medida
corrente.

13.6 Feicoes

..................................................................................................................................................................... -

IMPORTANTE Esta se¢éo é principalmente para aplicagdes de campo OnPOZ.

Use o menu Ferramentas > Exportar > Feicoes... para exportar feicdes (pontos, marcos, linhas e
poligonos) desde arquivos TAG, assim como posigdes GNSS desde arquivos POS.

Export Features também esta disponivel a partir de OnPOZ Tools.

13.6.1 Introducao a exportacao de feicoes

A opcéao Export Features é um aplicatovo do software, usado na exportacédo de feicdes (pontos, linhas e

poligonos). Também pode exportar posi¢des de trajetorias para os formatos shapefile ESRI, AutoCAD
DXF, ASCII CSV ou Google Earth KMZ.

A opcao Export Features fornece-lhe uma interface gréfica de uso facil para o usuério e uma interface de
linha de comando (Veja o apéndice Export Features -Interface de linha de comando para mais
detalhes) para uma inclusao no aplicativo de trabalho automatizado. Isto também inclui um perfil de
exportacao para poder usar novamente as mesmas especificacées de saida em todos 0s seus projetos.

13.6.1.1 Arquivos de entrada e saida

A opcéo Export Features aceita os arquivos TAG e POS. As opgdes de saida sdo o Shapefile ESRI,
AutoCAD DXF, ASCII CSV e Google Earth KMZ.

EZSurv® Manual do Usuéario 239



/I Pés-Processamento GNSS

viallual U0 Usuallo

Exportar FeicGes

Os arquivo SHP s&o usados
nos softwares de GIS, como
ArcView ou Maplnfo.

Os arquivos Google Earth KMZ sao
usados pelo Google Earth.

Os arquivos ASCII CSV sao usados
nos softwares Microsoft Excel e
editores de texto.

Os arquivos DXF sdo usados nos
programas de CAD, como AutoCAD
ou MicroStation.

Entradas e Saidas

13.6.1.2 Camadas de Saida

A exportacao de feicoes pode criar, a partir de arquivos TAG, os tipos de camadas de saida seguinte:
« Camadas de Pontos desde feigbes de pontos;
+ Camadas de Marcos desde feicoes de marcos;
« Camadas de Linhas desde feigcbes de linhas;
» Camadas de Poligonos desde feigcdes de poligonos;
» Camadas de Vértices desde todos os Vétices de fei¢cdes de linhas ou poligonos.
« Camadas de Posicoes GNSS desde as posigoes dos arquivos POS.

X/ i A
** Para as camadas de saida de Pontos, Linhas e Poligonos, os atributos sdo escritos na tabela de feicdes para cada ponto, linha ou
poligono.

‘ ’ ot o~ . ~ . .
** Para as camadas de saida de Pontos, Vértices e Posigdes GNSS, existe uma opgéo para incluir as coordenadas e os metadados (horas,

nUmero de satélites, DOP, precisao, solugéo e desvios padrdo) na tabela, para cada local.
A exportacao de feicoes pode criar, a partir de arquivos POS, os tipos de camadas de saida seguinte:

« Camadas de Posicoes GNSS desde as posicoes dos arquivos POS.

13.6.1.3 Interface Grafica

A exportacao de feicoes permite criar um perfil de exportagdo que podera ser usado novamente para as
exportacoes freqlientas. A imagem seguinte apresenta os passos da exportagao de feicdes e posigoes.
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1 — Selecione os 2 — Escolhe um
arquivos de folder de destino e
entrada TAG e as opgoes de
POS a exportar folder

Destino

Pasia de saida:

3 —Crie ou
selecione um B | Cisersisgos|Deskiopitest ™
perfll de B Criar subpastas
exportacao [Z] Mesclar todos os arquivos de entrada

reutilizavel com
todas as suas
opcoes favoritas [

SRER|CTTNE

Formato

Formato de saida:

 Gooale Earth KMZ .|

4 — Configure |.
todas as opgdes
para os perfis de

exportagéo
selecionados

5 — Exportagdo
usando o perfil

selecionado

==

. =

Export Features — Visdo geral

13.6.2 Interface Grafica do Usuario

13.6.2.1 Secao dos Arquivos

A secéo dos arquivos fica no local desenhado para a pasta dos arquivos de entrada a exportar, assim
como a pasta de saida e as configuragbes relacionadas com estas pastas. Caso deseja exportar o projeto
corrente, € preciso salvar-lo primeiro.

13.6.2.2 Selecionar Arquivos de entrada
Use a area de Arquivos de entrada para selecionar os arquivos de entrada TAG e POS.

Entrada de arquives:
mard_2011_RB.tag (C\Usersisgos\EZData\F P

L] m | 3

Export Features — Fonte
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‘:’ Quando iniciado a partir de Ferramentas> Exportar> Fei¢oes, a secao Entrada de arquivos é automaticamente preenchido com todos
os arquivos de TAG e POS de seu projeto.

» Adicionar um arquivo de entrada

a. Clique no botao . Isto abra uma caixa de dialogo de selegao de arquivos, com uma lista dos
projetos GPS disponiveiS'

s =
Selecione os arquwus para adicionar i m—- w
O ——
@uvl\. » Stéphanie Gcrsselln 4 IZData 4 agn r - | g |l| Pesguisarogn iel |
Organizar MNova pasta = M @
4 Favoritos MNome Data de modificag... Tipo
B Area de Trabalho W Csol 11/7,/2001 312 PM Pasta de arquivos
| Downloads L demo 1/0/20012 2:03 PM Pasta de arquivos
%l Locais 1 Gestrisol 11/14/2011 10:53 ...  Pasta de arquives
1 Magic Briefcase |E 1 PleineTerre 10/18/201110:06 ...  Pasta de arquivos
- Bibliotecas
18 Computador —
ﬂ, Disco Local (C)
& Apps (\\5102) (X:
il Forbune fbstody 70 f L il | ¥
MNome: - ’qu-jeto GP5 (".gps) v]
I [ Abrir lv-i [ Cancelar l

Export Features — Selecione os arquivos para adicionar

b. Para listar arquivos TAG ou POS em vez de projetos GPS, use a caixa de filtro na parte de baixo,
no lado direito da caixa de didlogo.
Projeto GPS -

TAG (*.tag)
(POS (*.pos)
iTodos os Arguivos (%)

Export Features — Selecione os arquivos para adicionar — Filtos

c. Selecione um ou mais dos tipos de arquivos seguinte, desde uma pasta do seu disco, e depois
clique em Abrir:

¢ Um arquivo TAG adiciona, na lista dos arquivos de entrada, um arquivo TAG junto com o
arquivo POS associado.

* Um arquivo POS adiciona, na lista dos arquivos de entrada, somente um arquivo POS
sem o arquivo TAG.

* Um projeto GPS adiciona o arquivo POS para este projeto, e o arquivo TAG quando
disponivel.

‘ . . . . . .
** Para selecionar mais de um arquivo, use a tecla Ctrl ou Shift, enquanto clicar nos nomes dos arquivos.
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X/ . A q
** Pode arrastar e saltar os arquivos na area de Entrada de arquivos.

d. Isto adiciona arquivos TAG e POS na lista. Para qualquer arquivo TAG da lista, o arquivo POS
associado sera automaticamente considerado como uma entrada adicional, mas sem ser listado.

Enirada de argquivos:
mar8_2011_RB.tag (C:\Users\sgos\EZDat=\F Puma

] [ | »

Export Features — Fonte

* Remover um arquivo de entrada
a. Selecione um arquivo TAG ou POS na lista dos Arquivos de entrada.
b. Clique no botdo X. Isto removera o arquivo selecionado da lista.

13.6.2.3 Selecionar uma pasta de saida e as configuracoes relacionadas

Use a area da Pasta de saida para selecionar a pasta de saida, assim como as configuragdes
relacionadas. O nome da pasta e as suas configuracdes nao serao salvas como partes do perfil de
exportacao (descrito na secao Op¢oes abaixo) mas serdo salvas segundo as configuragdes atuais, se

nao forem modificadas.

Pasta de saida:
|C:iUser5‘Bgos'lDﬁ|{top\test | E]

Criar subpastas

[7] Mesclar todos os arquives de entrada

Export Features — Destino

» Selecionar a pasta de saida

a. Clique no botao D Isto abra uma caixa de de didlogo de selegcao de pasta:

F = I
Procurar Pasta 1 g

) |

Selecione & pasta de saida

b 48 ESRI *
‘i-i. IZData|
10 11335E7B
I g 20110225
> 4 agri
I Altus
.. ASPEMN
.. autray

| BackGround b

E | criar Nova pasta | [ ok || cancelar

= — =

Export Features — Procurar Pasta
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b. Selecione uma pasta e clique em OK.
c. A pasta selecionada sera mostrada na Pasta de saida:

Pasta de saida:
|C:iUser5‘Bgos'lDﬁ|{top\test | E]

Criar subpastas

[7] Mesclar todos os arquives de entrada

Export Features — Destino

d. Marque a caixa Criar sob-pastas, caso deseja exportar os dados numa sob-pasta da pasta de
saida selecionada. Recomendemos isto.

» Combinar o contetdo de todos os arquivos para a saida

a. Marque a caixa Combinar todos os arquivos de entrada caso precisar combinar todos os
arquivos de entrada num mesmo conjunto de dados.

13.6.2.4 Secao das Opcoes

A secao das Opcoes € o local aonde pode editar as Opgdes dos perfis de exportagdo. Um perfil de
exportacao esta requerido para poder realizar toda operagcéao de exportagao.

13.6.2.5 Criar um novo perfil de exportacao

As Feicoes de Exportacao vem com o perfil de exportacdo <Padroes da Fabrica>, que esta
configurado para exportar para SHP, com algumas opgdes predefinidas. Pode usar este perfil como
modelo padréo, para criar e editar os seus préprios perfis.

»  Criar um novo perfil de exportacao

a. Selecione <Padrées da Fabrica> na lista (ou qualquer outro perfil ja existente), e clique em
Salvar Como...

b. Digite 0 nome do seu novo perfil e clique em OK.

Perit | Nuevo perfi v| | Sater || Salvarcomo.. E|

-
Salvar perfil como

Por favor escolha um nova nome parza o perfil.
=1 O (Nuevo perdil (2))

OK I Cancelar

Export Features — Salvar Perfil como

c. O novo perfil seré logo exibido, sendo o perfil atualmente selecionado, e sera pronto para ser

editado.
Perfil: [NUEWD‘EFH vl Salvar | | Salvar como... E]

Export Features — Perfil
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13.6.2.6 Editar Opcoes para um Perfil

» Editar e salvar um perfil
a. Use o campo Perfil para selecionar o perfil que deseja editar:

s 52 SRESE==—ry

Export Features — Perfil

b. Segue as op¢des de edicao (como descrito nas se¢des abaixo) e cligue em Salvar quando
estiver pronto. Pode usar Salvar Como... para salvar num novo perfil. Anote que se estiver
selecionado o perfil <Padrao>, s6 podera usar o botdo Salvar Como... .

I‘Eﬁl: [<Pﬁd550> vl Salvar | | Salvar coma... | |

Export Features — Perfil — <Padrao>

» Editar o formato do arquivo de saida

a. Selecione a pagina Formato.

b. Selecione o formato desejado na lista de Formato de saida:
Formato

Formato de saida:
ESRI Shapefile -

ASCIICEY
AutoCAD DXF
ESHI Shapehle
Google Earth KMZ

Export Features — Formato

» Editar as configuracdes das camadas de saida
a. Selecione a pagina das Camadas de saida.

Saida de colunas extras nas tabelas
Camadas de saida Saida de coordenadas
ia espacial Saida de metadados
e offests || Saida de milissegundos
- [] Saida de hierarquia
Saida de camadas extras

Saida de camadas de vérices das linhas/poligonos
Saida & camada das posigies

Export Features — Camadas de saida

b. Selecione a caixa Saida de coordenadas caso deseje obter as coordenadas dos pontos e

Vértices incluidas nas tabelas de saida. Sera sempre selecionado se o Formato de saida é
ASCII CSV.

c. Selecione a caixa Saida de metadados caso deseje obter as colunas de dados GNSS nas

tabelas de pontos e Vértices. Sera sempre selecionado se o Formato de saida é Google Earth
KMZ.

d. Selecione a caixa Saida de milisegundos caso deseje criar uma coluna extra para a fracao de
segundo de tempo GPS.
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e.

g.

Selecione a caixa Saida de hierarquia caso o seu dicionario incluir relagdes pai-filho. Ao ativar
esta opcao, as colunas extra serdo exportadas para poder ligar as tabelas entre elas.

Selecione a caixa Saida de camadas de vértices das linhas/poligonos caso deseje exportar
camadas especiais de vértices para linhas e poligonos, a mais do que as camadas usuais de
linhas e poligonos. Uma camada de vértice contém um ponto para cada posigao de linha ou
poligono, junto com os metadados GNSS associados.

Selecione a caixa Saida a camada das posicoes se vocé desejar enviar todas as posicoes
GNSS de arquivo de POS.

» Editar as Referéncias Espaciais

a.
b.

C.

e.

Selecione a pagina Reférencias Espaciais.

Use o botao Sistema de coordenadas de saida E] para selecionar o sistema de coordenadas
de saida desejado. Isto ira exibir o Selector de sistema de coordenadas. Veja o capitulo
Sistemas de Mapeamento para obter detalhes

Perfl. [ <Padréo> v |Seia Sarva:mmq..|'_,—._

Sisterna de coodenadas de destino

Sistema de coordenadas de saida:
<Padrdc - WGS84 (G1150)> |j

Referéncia espacial ESRI

Lrguivo modelo de referéncia espacial ESRE

Altitude

) Nenhum (2D)
@) Elipsoidal
) N.M.M. Geoidal
Modelo: | Alaska Gnd #1 GEOIDOG

Export Features — Referéncia espacial

Usar Arquivo modelo de referéncia especial ESRI se vocé quer que seus arquivos exportados,
de tipo ESRI Shapefile, incluem um arquivo PRJ. Quando um arquivo modelo é selecionado, o
seu conteudo é copiado inalterado. Vocé deve escolher uma referéncia espacial ESRI que

corresponde ao seu Sistema de coordenadas de saida. Usar o botdo E] para selecionar um
novo arquivo modelo. Usar o botao E] para remover 0 arquivo modelo.

Na aba Altitude, selecione Nenhum (2D) para exportar as posi¢des 2D, ou selecione Elipsoidal
ou NMM Geoidal para posicdes 3D.

Se estiver escolhido NMM Geoidal, selecione um modelo dﬁ:ﬁ;eéide na lista atualmente

disponivel no seu computador. Pode também usar o botao para abrir o0 Gerenciador de
Geoide, para baixar um modelo do gedide predefinido ou importar um modelo privado. Veja o
capitulo Gedide para mais detalhes.

» Editar filtros e offsets
Observe que as configuragdes de filtros se aplicam somente a posicdes, nao a linhas ou poligonos..

a.
b.

Selecione a pagina Filtros e Offsets.

Use o campo Num Sat para selecionar o nimero minimo de satélites, requerido para que a
posicao seja presente na saida.
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Filtros para a camada de posigies

/| Ndim Sat. < |4

[F] PDOP > [ao
[F]2SigHor (36%) > [7.00 |m
Offzets

Aplicar "offsets” dos pontos, linhas e poligonos
|:| Aplicar corregio de n.rmu:; 0.0

Export Features — Filtros e offsets

c. Marque a caixa DOP (PDOP, GDOP, HDOP ou VDOP dependendo das configura¢des escolhidas
na pagina Preferéncias) para evitar a saida de posigoes excedendo o valor DOP especificado na
direita.

d. Marque a caixa Precisao (1 Sig. Hor. (39%), 2 Sig. Hor. (86%), ou 3 Sig. Hor. (99%))
dependendo do nivel de Precisao escolhido na pagina Preferéncias), para evitar a saida de
posicdes com uma precisao pior do que o valor de precisao especificado na direita.

» Editar as configuracdes de offsets
a. Selecione a pagina Filtros e Offsets.

b. Use Aplicar “Offsets” de Pontos, Linhas e Poligonos para aplicar offsets de linhas, pontos e
poligonos que foram gravados no campo com o OnPOZ EZTag CE™.

c. Use Aplicar correcéo de rumo para aplicar uma corregao final em todo rumo usado em offsets
de ponto. Isto pode ser usado para ajustar um erro de declinagdo magnética entrada em OnPOZ
EZTag CE™ na hora da colheta. Digite um valor em grau decimal. Este valor serd adicionado a

todos os rumos em todos os parametros de offset. A posicéo final de offset serd entdo ajustada
segundo estes parametros.

‘:‘ Ocasionalmente, a declinagdo magnética é no leste ou oeste. Para leste, digite um valor positivo. Para oeste, digite um valor negativo.
» Editar outras preferéncias
a. Selecione a pagina Preferéncias.

b. Use o campo DOP para selecionar o tipo de DOP que deseja usar nas paginas Filtros e Offset,
assim como nas colunas de metadados de saida. Escolhe entre PDOP (posigao 3D), GDOP
(posigao 3D + hora), HDOP (posicao 2D horizontal) e VDOP (Posicao 1D vertical).

Colunas de metadados

i o DoP:  (PDOP -
& offsets Precisdo: | 1 Sig.Hor, [39%) » |
FiEREiEEs Tempa: | Dataitempa local v|
Unidades
Medidas: |Métrico -

Export Features — Preferéncias

c. Use o campo Precisao para selecionar o tipo de nivel de confidnga de precisao horizontal a ser
usado na pagina dos Filtros e Offsets, assim como das colunas de dados de saida. Escolhe
entre 1 Sig. Hor. (39%) (1 vez horizontal, variancia (2D)), 2 Sig. Hor. (86%) (2 vezes horizontal,
variancia (2D)) e 3 Sig. Hor. (99%) (3 vezes horizontal, variancia (2D)).
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d. Use o campo Tempo para selecionar o tipo de tempo a usar nas colunas de dados de saida.
Escolhe entre semana e segundo GNSS, data/tempo UTC e data/tempo local.

e. Use o campo Medidas para selecionar as unidades de medida. Escolhe entre Métrico, Pé
Internacional, e Pé de levantamento US.

» Salvar as alteragdes no perfil de exportagao corrente
Clique em Salvar ou no botdo Salvar Como... para salvar as altera¢des no perfil corrente.

13.6.2.7 Selecionar um Perfil de Exportacao

Antes de exportar, selecione o perfil que deseja usar para realizar a exportacdo. O perfil selecionado sera
lembrado durante as sessdes, até trocar-lo.

» Selecionar um perfil de exportagao
a. Selecione um perfil desde a lista Perfil:

s 57 :

Export Features — Perfil

13.6.2.8 Iniciar a Exportacao

Uma vez que estiver selecionado os arquivos de entrada, a pasta de saida e o perfil, estara pronto para
comecar a exportar os seus dados.

» Exportar os arquivos de entrada para a pasta de saida, usando o perfil selecionado
a. Clique no botdo Exportar.

Acdo

Export Features — Agéo

b. Espere até o processo de exportagdo exibir a janela Export Features — Relatério, indicando se a
exportacdo de arquivos falhou ou foi um sucesso. Usar Abrir pasta de saida... para abrir uma
janela Windows Explorer na pasta usada para exportar. Salvar Como... para salvar o relatério ou
Imprimir... para imprimir-lo. Clique em OK para fechar a janela.
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4 Export Features - Relatdrio *

Export Features - Relatdrio

Sucesso (1):

* 16124E7ZG.tag (C:\Users\sgos\Desktop\Mesa2\Surveys\16124EZG)

+

EE -

Abrir pasta de sal’da..,“ Salvar Coma... H Imprimir... H OK l

Export Features — Relatério

13.6.3 Entender os dados de saida
13.6.3.1 Metadados GNSS

O Metadado GNSS esta sempre incluido nas camadas de saida das posicoes GNSS, e esta facultativo
para camadas de saida de pontos, marcos e vértices. Esta opgao sera configurada na caixa Sair
metadados, na pagina Camadas de Saida.

O Metadado GNSS contém as colunas seguinte:

« Tem duas colunas contendo a hora de inicio da recolha do local GNSS. O par de colunas sera
feita como segue, dependendo da selecao feita no campo Tempo da pagina das Preferéncias:

o Semana GNSS e Seg GNSS se semana e segundo GNSS for selecionado;
o Data UTC e Tempo UTC se data/tempoUTC for selecionado;
o Data Local e Tempo Local se data/tempo Local for selecionado;

¢ Acoluna Sat. contém o nimero de satélites usados no célculo da posigéao;

» A coluna DOP contém o valor DOP associado com a posigao. Estara no formato PDOP, GDOP.,
HDOP ou VDOP, dependendo da escolha de DOP na pagina Preferéncias.

* A coluna de precisdo contém o valor da precisao horizontal (2D), associado com a posigao. O
titulo da coluna serd HOR_1SIGMA, HOR_2SIGMA ou HOR_3SIGMA, e seguira o filtro de nivel
de Precisao escolhido na pagina Preferéncias.

» A coluna Solugao contém o valor indicando o tipo de solugdo usado no calculo desta posicdo. Os
valores possiveis sao:

o USUARIO: a posicao foi configurada manualmente pelo usuario;
o OFFSETADO: pontos « Offsetados » desde um ou dois pontos de referéncia;
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o GNSS: a posigao foi calculada em tempo-real, usando somente GNSS;

o DGNSS: a posicao foi calculada em tempo-real, usando GNSS e correcbes em tempo-
real, como WAAS ou RTCM;

o RTK FLUTUANTE: a posicao foi calculada em tempo-real, usando RTK;
o RTKFIXO: a posi¢éo foi calculada em tempo-real, usando RTK;

o PP BRUTO: a posicao foi calculado depois do pos-processamento, usando uma solucao
de pseudo-distancia;

o PP FLUTUANTE: a posic¢ao foi calculada depois do pds-processamento, usando uma
solucdo de ambiglidades flutuantes;

o PP FIXO: a posicao foi calculada depois do pds-processamento, usando uma solugéo de
ambigUidades fixas;

o PP POLINOMIAL: a posicéo foi calculada depois do pés-processamento e, em seguida,
interpolado usando um polinémio com Interpolador de eventos.

o PP Rede: a posicéo foi calculada depois do pds-processamento e, em seguida, ajustada
com Ajuste de Rede.

» Tem trés colunas contendo os valores de desvio padrao para a posi¢ao. Sdo StdDevX, StdDevY
e StdDevHgt se o sistema de coordenadas de saida for projetado, ou StdDevLon, StdDevLat e
StdDevHgt se o sistema de coordenadas de saida for geografico.

X/
%* A coluna StdDevHgt ndo ser4 presente numa saida 2D.

‘:‘ O contetido de toda coluna de desvio padrao é multiplicado pelo fator de precisdo corrente, quer dizer 1 para 1 Sig. Hor. (39%), 2 para 2

Sig. Hor. (86%) e 3 para 3 Sig. Hor. (99%).

O uso dos milisegundos é opcional para as camadas de saida de Pontos, Marcos et Vértices. Esta opgao
pode ser configurada ao selecionar a caixa Saida de milisegundos, na pagina das Camadas de saida.
Fica disponivel somente quando a Saida de metadados for requerida, e ao deselecionar a opgao
Semana e segundo GNSS,no campo Tempo da pagina das Preferéncias.

A opcao Milisegundos contém as colunas seguinte:

» As colunas contém os milisegundos da hora de inicio da recolha de dados para o local GNSS.
Veja em seguida o nome da coluna, dependendo da selecéo feita no campo Tempo da pagina
das Preferéncias:

o UTCMSe caso data/tempo UTC for selecionado;
o LocalMSe caso data/tempo Local for selecionado;

As saidas de relagdes Pai-filho nunca séo incluidas nas camadas de saida das Posi¢cdes GNSS, e ficam
disponiveis em opgao para as camadas de saida de Pontos, Marcos e Vértices. Esta opgao pode ser
configurada com a caixa de selegdo Saida de relagoes pai-filho, na pagina Camadas de saida.

A saida de relag¢bes Pai-filho contém as colunas seguinte:
* FeaturelD: O GUID associado com esta feigcao
» ParentID: O GUID do pai (se estiver)
+ ParentFeat: O nome da tabela pai (se estiver)
» ParentAttr: O nome atributo na tabela pai que possui esta feicao (se estiver).
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13.6.3.2 Camadas de saida ESRI Shapefile

Cada camada de saida ESRI Shapefile contém trés ou quatro arquivos com extensdes SHP, SHX, DBF
e PRJ. O SHP contém a geometria, o SHX é um arquivo de indice de geometria e o DBF contém dados
atribuidos. O arquivo PRJ é opcional. Quando presente, o PRJ contém a referéncia espacial ESRI.

13.6.3.3 Camadas de saida AutoCAD DXF

Cada camada de saida AutoCAD DXF contém um arquivo s, com uma extensdo DXF, contendo ambés
dados atribuidos e a geometria. Este formato suporta personaliza¢des; veja no apéndice Personalizar a
saida de Feigoes Exportadas para mais detalhes.

13.6.3.4 Camadas de saida ASCIlI CSV

Cada camada de saida ASCII CSV contém um arquivo s6, com uma extensédo CSV, e contendo dados
atribuidos.

13.6.3.5 Camadas de saida Google Earth KMZ

A saida Google Earth KMZ pode ser usada para ver e analizar as camadas GNSS e GIS no software
gratis Google Earth. O Google Earth permite ver camadas GIS com imagens de camadas de fundo em
alta resolucao.

Esta recomendado usar a Ultima versdo do Google Earth, pode baixar ele de graga ao entrar o link:
https://www.google.com/earth/versions/#download-pro.

Todas as camadas serdo exportadas num unico arquivo KMZ, contendo arquivos KML.

Este formato suporta personalizagdes; veja o apéndice Personalizar a saida de Feigcoes Exportadas
para mais detalhes.

Ao fazer um clique-duplo nos arquivos KMZ exportados, o projeto sera automaticamente exibido no
Google Earth.
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File Edit View Tools Add Help
¥ Search ‘ E ‘§|I'_;‘+|n:}ﬂ+ & = @

| search | B

EX: pizza near NYC
Get Directions History

¥ Places ‘

TD @ My Places
Pk [CED Visite tourictique

Pensez & cocher "Batiments 3 D" dans

les données gengraphiques
4 VI &3 Temporary Places

+ [V 20110712am kmz
i@ Projeto GNSS - 20110712am
4 @& RS
@ E Por Precisdo Hor. (1 sigma)
Q Por Tipo de Solugdo
Posigties GMSS
(5] E Por Precisio Hor. (1 sigma)
+ @ @ Por Tipo de Solugdo

- [C1E pseudo-Alcance (5.7%)

¢+ [T 20 Futuante (4.4%)

- VIE Fixo (90.0%)

—
Bo a]v = i
¥ Layers | Earth Gallery » ” 4

@ = Primary Database -
- ¥ Borders and Labels k|

- | Places
v [0 = photos ¥

8. @ | 2002

Ja que este tipo de saida serve mais em andlises, os metadados GNSS serdo sempre exportados.

O software Google Earth funciona somente com um sistema de mapeamento gegrafico; entdo as
camadas sdo sempre exportadas no sistema referencial WGS84.

» Explorar a arvore de camadas
Cada camada esta exibida usando dois diferente tipos de representagéao:
e Com critérios de precisdo horizontal
¢ Com critérios de tipo de solugcdo GNSS
Para cada tipo de representacao, os dados sdo juntados em grupos de valores.

Os critérios de nivel de precisdo horizontal selecionados em Export Features com a opgao Preferéncias
serdo usados na arvore de camadas.

Clique no grupo de opgbes na arvore de camadas para escolher os critérios de representacao, segundo o
tipo de analise desejado.
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4 [VI&S 20110712am.kmz + V&S 20110712am.kmz
4 [/ Projeto GNSS - 20110712am 4 [V]5Q8 Projeto GNSS - 20110712am
@ RS - @ 3 Rws

3 Posiches GNSS 4 © &3 posises GNSS

4 @ fes : —
|>_ EF,OL?:EE.‘;.};W (2 sigmas) b E Por Precisdo Hor. (2 sigrmas)

b B3 1-5m@07% h)l'ﬁpndeSnIugan

b B 05-1m [03%) - YIED pseudo-Alcance (114%)
- WIED 01-05m (2.2%) > WD Flutuante 0.9%)

> V1B 005-01m 99%) b+ VB2 Fixo (87.7%)

- VD <0,05 m 75.9%)

) E Por Tipo de Solugdo

Google Earth — Selecionar por Precisdo horizontal ou por Tipo de Solugao

Cligue no né de Projeto GNSS para exibir mais informagdes sobre o projeto corrente.

Propriedade Valor

Software

Estado GNSS Pés Processado

Hora Inicial UTC 07/12/2011 13:35:24

Hora Final UTC 07/12/2011 14:16:20

Arquivos Originais C:\Users\sgos\EZDats\SurvCE\SurvCE_Novatel\201107
12am.TAG
C:\Users\sgos\EZData\SurvCE\SurvCE_Novatel'\201107
12am.pos

'@ 2010-2016 Effigis. All rights reserved.
Google Earth — Projeto GNSS

» Exibir dados GNSS/GIS
Na vista do mapa, clique no simbolo de um ponto para abrir uma janela contendo as propriedades GNSS
e GIS para o item selecionado.

&5 Google Earth - O X
Fichier Edition Affichage Outils Ajouter Aide

¥ Recherche

| | Rechercher |

exemple: Réparation ordinateur & proximité de SaintBri
Itinéraire Historique

¥ Lieux |
= MT&S Mes lieu préférés ¥
+ D Visite touristique n . T

Pensez a cocher "Batiments 3 D" dans (R 3

& Fainthi
les donnees géographigues Nome da Camada ity
3 Lieus temporaires : i |D_Point ]

[ parcAG2.kmz 14 Commentair
99 Projeto GNSS - parchG2 . Lengitude 73:3354.28851° W
2 Polygone Latitude 45°32°36.09001" N

Propriedades GNSS/GIS

= MED Ligne Data Local 10/28/2014
= & 2 paintMoy

Hora Local 11:43:29
E & point

5 & €3 posicses GNSS i ats focd sttt
= B por Precisio Hor. (1 sigma) Fim Hora Local D
# & porTipo de Solucin " : Mimero de Satélites ]
PDOP a
Precisdo Hor {1 sigma) (m) o
Tipo de Solugio GNSS OFFSETTED
Desvio Padrio da Longitude (m}) a
Desvio Padrio da Latitude (m) a

[ [ 1 ——SEA T

b Calgues | Galerie Google Earth »» | [EESVETREEES P | 2002
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13.7 Fechamentos

Selecione Ferramentas > Exportar > Fechamentos... desde o menu principal. A janela Exportar
Fechamento sera exibida.

<C5Y Padidos = ]
(] I Catcelar | Ajuda

Exportar Fechamento

" Exportar perfil

a. Selecione os fechamentos que deseja exportar.
A lista de fechamentos tem quatro colunas:
* Nome: Nome do fechamento;

¢ PPM: O encerramento de fechamento ppm (parte por milhdao) com respeito ao
comprimento total do fechamento;

« Fechamento 2D: Fechamento horizontal do fechamento.
« Fechamento H: Fechamento vertical do fechamento.

‘ . . ra . .
%* Para selecionar mais de um fechamento, arraste o cursor através das linhas, ou aperte e mantenha pressionada a tecla Ctrl
enquanto clicar em cada linha. Pode selecionar uma gama de fechamentos ao selecionar o primeiro item e manter pressionada
a tecla Shift até selecionar o Gltimo item.

b. Selecione o perfil de exportagédo desejado. Aperte o botédo _| para entrar no Editor de Perfil.

e <CSV Padrao>: Exportacédo padrao para CSV. Para mais detalhes, veja o apéndice
Exportar CSV.

e Todos os outros perfis sdo exportagbes CSV definidas pelo usuario. Para mais
detalhes, veja 0 apéndice Exportar CSV.

c. Clique em OK. Isto exibe uma janela para poder selecionar um arquivo de saida.
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4 Exportar Fechamento (270 fechamentolsl] ﬂ
Savein:| |, EXPORT 7] « i ol '
Marme : Date modified Ty
EL]PP_ref_TR_Sites.csv 06/08/20151:58 PM M
@ PP_ref_TR_Sites_header.csv 06/08/20151:58 PM M

4 | i (3

File: name: Loop Loops.csv Save I
Save as type: l.’-\rquivo C5Y ("oav) ;I Cancel |

Exportar Fechamento — Salvar

Selecione o diretério aonde quiser exportar os dados.

Digite, na caixa Nome, um novo nome para o arquivo de dados, ou aceite 0 nome por defeito.
Clique em Salvar.

O processo de exportagéo de dados sera langado.

@ -0 o

13.8 Configurar o exportacao de lote

Com Configurar o exportacao de lote, vocé pode configurar varias exportagdes para ser executado
com o clique de um bot&o ou feito automaticamente apés um Processamento automatico.

A janela Configurar o exportacao de lote pode ser exibida ao seguir um dos procedimentos seguinte:

« Desde o menu principal, selecione Ferramentas > Exportar > Configurar o exportacao de
lote...;

Smp
« Desde a barra de ferramentas Principal, aperte o botao = .

A janela Configurar o exportacao de lote sera exibida.

EZSurv® Manual do Usuéario 255



/I Pés-Processamento GNSS

vidllual U0 Usuarlio

p s,
Configurar o exportagdo de lote ﬂ
— Exportagdo de lote

—w LinhasEBaze W Marcoz
Perfi |<CSV Padrio> e | Perfi [<C5V Padides . |

—w Trajetdrias —{w Feigdes
Perfi |<C8v Padros =] [ | Perfi [ <Padizios =] |
Intervalo de amostragem Ilntewalo de processamento;! ¥ Criar subpastas
[T Mesclar todos os arquivos de entrada [~ Mesclar todos oz arquivos de entrada

—v Méveis PP
Peri [<cav Padigo> = ] e <C5V Padido> e 2

Intervalo de amostragem llntewalo de processamento vl

[ Meszclar todos os arquivos de entrada

- Pasta de zaida

il::\Users\Martin\Documents\Effigis'\EZSurv\EHport |
W Criar uma subpasta dnica por data
i [~ &brir pasta de saida apds o exportacio de lote
|
E [~ Exportar automaticamente apds processamento automatico ok, I Canicelar |
Pr— - -~

Configurar o exportacao de lote

Exportacao de lote: Vocé pode configurar uma exportacdo para cada tipo:

¢ Linhas-Base: Esta é a mesma exportacdo que Exportar Linhas-Base em que:
o Filtrar é configurado a Todos os processados.
o Todas as linhas-base sdo selectadas.

» Trajetorias: Esta é a mesma exportacdo que Exportar Trajetdria em que:
o Filtrar é configurado a Todos os processados.
o Todas as trajetorias sdo selecionadas.

* Moveis PPP: Esta é a mesma exportagdo que Exportar Movel PPP em que:
o Filtrar é configurado a Todos os processados.
o Todas as trajetorias sdo selecionadas.

¢ Marcos: Esta é a mesma exportacdo que Exportar Marco em que:
o Exportar é configurado a Coordenadas Pés-Processadas.
o Filtrar é configurado a Todos os processados.
o Todos os marcos séo selecionados.

¢ FeicOes: Esta é a mesma exportacao que Export Features em que:
o Todos os arquivos TAG e POS do projeto corrente sao selecionados.

* Fechamento: Esta € a mesma exportagéao que Exportar Fechamento em que:
o Todos os fechamentos sdo selecionados.

Para ativar uma exportacédo, vocé deve marcar a caixa na parte superior do grupo que vocé deseja.
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v Trajetdriaz
Peifil [ <5V PadiEos B |

Intervalo de amostragem Ilntewalo de processamento vI

[~ Mesclar todos oz arquivos de entrada

Configurar o exportagéo de lote — Trajetdrias

» Perfil: Selecione o Perfil que deseja exportar. Clique no botao _| para iniciar o Editor
de Perfil.

)
** Perfis em exportagdo de lote s&o limitados a tipos CSV. Export Features é o (nico exportacdo que suporta todos os perfis. Se
vocé quer uma exportacao nao-CSV, vocé deve usar uma exportagao especifica em Ferramentas > Exportar.

* Intervalo de amostragem: Selecione o Intervalo de amostragem que deseja. O
software sempre propor Intervalo de processamento, mas vocé pode reduzir o interval
amostragem mais se vocé ndo precisa de tantas posigoes.

—v Trajetdrias

Peifi [ccsv Padidos ==

Intervalo de amostragem Ilntervalo de proceszamenta vI

[~ Mesclar todos os arg

—v Maveis PPP
Perfil

]

3
Intervalo de amostragem | g o

Configurar o exportagéo de lote — Trajetorias — Intervalo de amostragem

* Mesclar todos arquivos de entrada: O software cria um Unico arquivo de exportagao. O
arquivo inclui informagdes de todos os itens encontrados.

o Quando desmarcada, o software cria um arquivo de exportagédo por iten

encontrado.
« Criar subpastas: Os dados sado exportados para uma subpasta na pasta de saida
selecionada.
v Feiglies
Peifi [ <Padizn> ==

[V Criar subpastas

[~ Mesclar todos os arquivos de entrada

Configurar o exportagao de lote — Fei¢des — Criar subpastas

Pasta de saida:

« Pasta: Selecione a Pasta de saida que vocé deseja. Pressione o botao _| para selecionar uma
pasta com Procurar Pasta.

» Criar uma subpasta unica por data: Os dados serdo exportados para uma subpasta na pasta
de saida selecionada. A subpasta sera nomeada AAAAMMDD. AAAA é o ano em curso, MM é o
més atual e DD é o dia atual. Se uma pasta com esse nome ja existe, o software ira adicionar um
sufixo para ter uma pasta Unica.
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« Abrir pasta de saida apos o exportacao de lote: Ap6s a Exportacao de lote é concluida, o
software abre uma nova instancia do Windows Explorer na pasta de saida.

)
%* Abrindo a pasta de saida é muito Gtil para abrir os arquivos exportados diretamente no aplicativo que vocé usa. Por exemplo,
voceé pode clicar em o arquivo KMZ gerado com Export Features e Google Earth vai abrir e carregar seus dados.

Exportar automaticamente apds processamento automatico: Esta opcao ir4 executar uma
Exportacao de lote que a Ultima etapa de um Processamento automatico.

‘ ~ 7 B 7o ~ e ] .

** Esta opgéo é muito dtil, mas néo se esqueca de verificar o Sumario do processamento e qualquer outros sunmarios
relacionados com os dados processados. O Exportacao de lote ira exportar todos os dados processados independentemente
da qualidade.

‘ a a . . ol ~ s
%* Se vocé usar Processamento manual o se vocé processar linhas-base ou trajetérias manualmente, o software néo ira
executar o Exportacao de lote automaticamente. Vocé tera que executar o Exportacao de lote manualmente.

13.9 Exportacao de lote

A Exportacao de lote pode exportar até seis tipos diferentes de exportagdes e fazé-los como um lote.

Antes que vocé possa usar a Exportacao de lote, vocé deve configura-lo usando Configurar o
exportacao de lote.

Pode ser configurado para ser executado automaticamente apdés um Processamento Automatico ou
manualmente.

Vocé pode iniciar a Exportacao de lote manualmente com os seguintes procedimentos:
o No menu principal, selecione Ferramentas > Processamento manual > Exportacao de lote;

o Na barra de ferramentas Principal, pressione o botdo EE;
o Do teclado usando a tecla <F10>.

O Exportacao de lote fara as seguintes operacdes (consecutivamente):
» Exportar Linhas-Base.
» Exportar Trajetorias.
+ Exportar Méveis PPP.
» Exportar Marcos.
» Exportar Feicoes.
» Exportar Fechamento

e Se Abrir pasta de saida apds o exportacao de lote for marcado, uma nova instancia do
Windows Explorer estara aberta na pasta de saida.

Uma exportagéo especifica sera feita somente se as seguintes condi¢cdes forem atendidas:

» Essa exportacdo estda marcada no Configurar o exportacao de lote.
¢ Deve haver alguns dados desse tipo para exportar.

EZSurv® Manual do Usuéario 258



/I Pés-Processamento GNSS

‘ a . ~ a . ya . ~ . a
** Vocé pode selecionar todas as exportagdes que vocé precisara para qualquer combinagao de projetos que vocé usa. Se o
projeto nao tiver dados de um tipo especifico, ele ndo gerara um arquivo vazio.

13.10 RINEX (arquivos de Observagdes/Orbitas)

Os arquivos de observagao e de 6rbitas podem ser exportados no formato RINEX (Receiver Independent
Exchange Format) versdo 2.10 e 3.01. Ao exportar arquivos de observacgéo e de érbitas, pode criar até 5
RINEX com as extensbes seguinte (yy sendo os dois ultimos digitos do anno de colheta dos dados):

yyO: Arquivo de observagdes RINEX, que contém todas as informagdes de médidas brutas. As
medidas brutas de constelagbes também se acham neste arquivo;

yyN: Arquivo de navegacdo RINEX (arquivo de 6rbitas), que contém todos os efemérides radio-
transmitidos para a constealagao GPS.

yyG: Arquivo de navegacao RINEX (arquivo de 6rbitas), que contém todos os efemérides radio-
transmitidos para a constealagdo GLONASS.

yyL: Arquivo de navegacao RINEX (arquivo de 6rbitas), que contém todos os efemérides radio-
transmitidos para a constealagéo Galileo.

yyC: Arquivo de navegacgao RINEX (arquivo de érbitas), que contém todos os efemérides radio-
transmitidos para a constealagéo BeiDou.

» Exportar usando o Gerenciador de Projeto
a. No Gerenciador de Projeto, selecione a pasta Observacées ou Orbitas.
b. No painel de vista, selecione o arquivo de observacao ou 6rbitas que deseja exportar em RINEX.:

c. Desde o menu répido, selecione Exportar para RINEX.:.. Ou clique em i _Inabarra de

ferramentas Principal. A caixa de dialogo Conversor de dados GNSS para RINEX sera exibida.

P — = T
Conversor de dados GNSS para RINEX . ﬂ

~ Entrada:
CAUzershagosiDesktophS. . AEk 00000 obs
C:Al zershegoshDesktoph5. AEkA0000E. arlb

~ Saida:
Pazta;
CAlsershegoshDeskiopsStephhEZ. . SLooph D

Arquivos a ger criados:

5k30000b.110
[ | BkI0OOCH:T1M

| [ Ewportar tudo para este caminho

0K | Cancelar l {

Conversor de dados GNSS para RINEX

» Exportar tudo para este caminho: caso selecionou mais de um arquivo para exportar de
uma vez, este didlogo sera repetido para cada arquivo exportado. Se quiser exportar todos
os arquivos RINEX para o mesmo diretorio, selecione a caixa de selecdo Exportar tudo para
este caminho, e o dialogo ndo sera mais exibido com cada arquivo a ser exportado.
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d. A secédo de Entrada exibe o arquivos que foram selecionados para exportacao (observacdes e/ou
orbitas). A segao de Saida sera usada para selecionar o pasta de saida destes arquivos no

formato RINEX. Pode mudar o pasta de saida por defeito, ao apertar o botao J Navegue no
lugar aonde quiser exportar o arquivo.

W . f = . e . 2 2 - .
** Ao selecionar um arquivo de observagéo, o arquivo de drbita associada sera também automaticamente selecionado para ser exportado
em RINEX. Portanto, se selecionar direitamente um arquivo de érbita, este sera o Unico arquivo exportado em RINEX.

e. Clique em OK. A caixa de dialogo sera fechada, e o nome do arquivo selecionado exibido na
caixa de dialogo Informacéao do cabecalho RINEX. Em opcéo, pode encher os campos vazios
com a suas informagodes, para criar um cabecalho personalizado nos arquivos RINEX. Marque a
caixa Saida em RINEX versao 3 para exportar para o formato RINEX 3.01. Caso contrario, o
software vai exportar para o formato RINEX 2.10.

- - —
Informagdo do cabegalho RINEX. - — — g
i
~ Dados sendo convertidos — Informagado da sessdo
| ChUzerstzgosiDeskioph .. ADk 300000, obs | Hbsarsation I
- Agéncia criando arquiva RINEX
l| Organizagaon l
~Marco do cabegalho [jEopeass
MNome | MNuimero I | I
—&ntena !
S5 | Tipa ITHM559?1 oo ¥ Usar cabegalha RINEX minima |
Altura Delta iu.uuu i [~ Saidaem RINEX versso 3 |
Dielta Este oo - ™ Usar estas opgfies para todos os arquivos i
Delta Morte iD.DDD m oK. I Caricalar
]

Informagao do cabegalho RINEX

‘:’ A informagao do cabegalho RINEX sera guardada num arquivo de configuragao para todo uso futuro.

f. Clique em OK. A exporagao do arquivo sera iniciada, e uma janela exibida, detalhando o
progresso.

g. Assim que a exportacao for completada, a caixa de didlogo Conversor de dados GNSS para
RINEX — Resultados serd exibida. A primeira linha indica um sucesso global (ou falha) e é
seguido por um registo completo da exportacéo.

P = e
Conversor de dados GNSS para RINEX - Resultados 5

Todas as conversties $30 um sUCesso

5k90000k.* - Sucesso
Criadolz]; C:\UzershsgosDesktoptStephh\ELD ata network\Looph 5k S00000_1.110
Criadofz]: C:\U zershegoziDesktophStephhELD atahnetworkhLooph Bk 300008_1.11H

Conversor de dados GNSS para RINEX — Resultados
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a. Clique em OK. Os arquivos de dados foram exportados em RINEX.

13.11 Interpolador de eventos

O Interpolador de eventos calcula posi¢cdes de UAV (Unmanned Aerial Vehicle) com observagdes
GNSS. Com as posicoes da trajetéria do UAV, pode interpolar a cada posicao da imagem precisamente
(ou quaisquer outros eventos).

IMPORTANT: Para boa preciséao, é altamente recomendavel gravar observagcées GNSS com uma alta
: taxa de dados (entre 5 e 20 observagdes por segundo).

A

Posicdes interpoladas

Posicdes pds-processadas

Interpolador de eventos — Interpolagéo de eventos entre posicdes pds-processadas

O Interpolador de eventos pode ser exibido desde o menu principal, selecione Ferramentas >
Interpolador de eventos.

O Interpolador de eventos ¢ exibido.
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Interpolador de eventos >

Arquivo de eventos Gnico  Anguivos de eventos muttiplos

Selecione o anquivo de eventos

| i

Perfil
|Mydmr1e V| Salvar Salvar como... | | Deletar |

Geral  Offset da antena  Saida
Formato do arquive de eventos

DJI MRK v| Btensio: |mk

Corfigurar o formato do arquivo de eventos..

Intervalo entre o tempo de disparo e o cbturador da camera : 5

] Atualizar posicio em fotas (EXIF)
Criar um arquivo TAG para exibir as posigdes dos eventos no EZViewer

ermgies | [IGR [oe|

Interpolador de eventos — Arquivo de eventos Unico

Ver registros exibe o Interpolador de eventos - Registros. Consulte a secdo Registros para obter
mais detalhes.

Vocé deve preencher o Arquivo de eventos Unico ou Arquivos de eventos multiplos. Apenas um
modo é permitido por vez, portanto, preencher un modo ira redefinir o outro.

Arquivo de eventos Unico
Selecione o arquivo de eventos: Nome do arquivo de eventos. Vocé deve seleciona-lo antes de fazer
qualquer outra coisa. Vocé pode digitar o nome manualmente ou clicando no botéo D

0 A . . . . A .
**  Vocé também pode selecionar seu arquivo de eventos no Explorer. Em seguida, vocé pode arrastar e soltar seu arquivo de eventos

nesta caixa.

Arquivos de eventos multiplos
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Interpolador de eventos >

Arquivo de eventos tnico  Arquivos de evertos muttiplos

Hierarquia: | Subpastas contendo arquivos de eventos e fotos e

Pasta raiz
| ]

Perfil
|Mydmr1e V| Salvar Salvar como... | | Deletar |

Geral  Offset da antena  Saida
Formato do arquive de eventos

DJI MRK v| Btensio: |mk

Corfigurar o formato do arquivo de eventos..

Intervalo entre o tempo de disparo e o cbturador da camera : 5

] Atualizar posicio em fotas (EXIF)
Criar um arquivo TAG para exibir as posigdes dos eventos no EZViewer

ermgies | [IGR [oe|

Interpolador de eventos — Arquivos de eventos maltiplos

Pasta raiz: Pasta rais para arquivos de eventos multiplos. Vocé deve seleciona-lo antes de fazer
qualquer outra coisa. Vocé pode digitar o nome da pasta ou clicando no botao E

‘ A ya . . . Y . .
**  Vocé também pode selecionar seu pasta raiz no Explorer. Em seguida, vocé pode arrastar e soltar seu pasta raiz nesta caixa.

Vocé deve organizar seus arquivos na hierarquia adequada antes de usar o Interpolador de eventos.

A pasta rais deve incluir vérias subpastas.

(C) » Data » EZ5Surv @ Eventsinterpolator » 20210518 »

-

2 Mame Date modified
100_0007 2021-053-18 9:46 AM
100_0002 2021-05-18 %:47 AM
100_0003 2021-05-18 9:47 AM
100_0004 2021-05-18 9:48 AM

Interpolador de eventos — Arquivos de eventos mdltiplos — Pasta raiz

Cada subpasta deve incluir o arquivo de eventis e todas as fotos.
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(C:) » Data » EZ5urv » Eventsinterpolator » 20210518 » 1000004

-

£ Mame

=] 100_0004_0160.JPG
=] 100_0004_0161.JPG
=] 100_0004_0162.JPG
2] 100_0004_0163.JPG
[ 100_0004_Timestamp.MRK

Interpolador de eventos — Arquivos de eventos multiplos - Subpasta

13.11.1 Secéo Perfil

A secao Perfil permite configurar e salvar pardmetros especificos de um drone. Para usuarios com mais
de um modelo de drone, cada modelo pode ser salvo com suas especificagdes. Permite que vocé crie
perfis reutilizaveis para suas futuras tarefas de interpolagéao.

O menu suspenso do Perfil permite selecionar um perfil especifico depois que alguns perfis sdo criados
(consulte as sec¢des a seguir para criar um perfil).

Salvar: permite salvar um perfil.
Salvar como...: permite salvar um perfil ou modificar um como um novo nome.
Deletar: permite deletar o perfil selecionado.

13.11.1.1 Geral

« Formato do arquivo de eventos: Selecione o format do seu arquivo de eventos. Valores possiveis
s&o:

o <Personalizar>: Vocé precisa manualmente Configurar o format do arquivo de eventos.
o DJI MRK: Vocé esta usando um arquivo MRK de um drone DJI.
« Extensao: Extenséo do arquivo de eventos. Voce néo precisa incluir o ponto.

« Configurar o format do arquivo de eventos abre um arquivo de eventos e exibe seu conteddo na
janela Formato do arquivos de eventos. Com o conteldo, 0 usuario deve ajustar os parametros
para que o arquivo possa ser lido corretamente (primeira pagina) em seguida, selecione a coluna que
contém o tempo para interpolar (segunda pagina). Uma secao de visualiza¢ao exibe o inicio do
arquivo de eventos.

Quando o Formato do arquivo de eventos é aberto, ele exibe a primeira pagina. Alterar quaisquer
parametros nesta pagina afetara a Visualizacao.
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Arquive:

Formato do arquive de eventos

ClUsers\SG05\Documents S TEPHYWGPS data\Emlid\Veha_Tuffwing‘\rover UBX Events

O X

Delimitador

Visualizagio

virgula

o | N

0 Considerar delimitadores consecutivos

Como um

MNumera de linhas a ignorar na inicio do arquivao: Usarlinhia 1 como cabegalho

2047
2047
2047
2047
2047
2047

187694.760361333
187707 565463641
187721.525622056
187722.043244199
187380.525844233
188120.247371475

FalingEdge_Week FalingEdge_Seconds

Voltar

| Avangar | | Cancelar |

Interpolador de eventos — Formato do arquivo de eventos — primeira pagina

« Delimitador: Selecione o delimitador entre as colunas no arquivo de eventos. Os valores

possiveis sao:

o <Nenhums>: Tudo esté na primeira coluna.

O O O O

catalogacao: A tecla de catalogacao: \’
Ponto e virgula: A tecla de ponto e virgula: ‘;
virgula: A tecla de virgula: ‘;
espaco: A tecla de espacgo: *’

o outro: Uma Unica tecla que deve ser definida na préxima caixa de edicao.

» Considerar delimitadores consecutivos como um: Isto é usado principalmente com colunas
de largura fixa, que sao preenchidos com a tecla de espaco. Quando marcado, uma Unica tecla
de espago ou varias teclas de espago consecutivas sdo consideradas como um Unico delimitador.

A
BB
kccc
DDDD
EEE
FF

G

HH
I11
11113

4992660.484247
499280.1623227 1
499282, 516519
499284, 866945
499287. 085803
499289, 273553
499291.490118
499293, 678280
499295, 861181
499298, 082089

Fod P Pod P Pod P P B L O

. 000000
. 678080

354193
350425
218858

187750
. 216565
. 188163
.182901
. 220907

Col 1

A
EB
cee
DDDD
EEE
FF

G

HH

i
JJ

Col 2

4509266.484247
455280.162327
455282 516519
439284.866345
459287.085803
455289.273553
4552591.450118
459293.678280
455295.861181
459293.082089

Col 3

0.000000
13.678080
2354183
2350425
2218858
2187750
2216565
2188163
2182501
2220807

Interpolador de eventos — Formato do arquivo de eventos — Considerar delimitadores consecutivos como um

« Numero de linhas a ignorar no inicio do arquivo: Se os arquivos de eventos comegam com
uma ou mais linhas de cabecalho, vocé pode ignora-los indicando quantas linhas para ignorar.

« Use a linha XXX como cabecalho: As vezes, ha uma linha no arquivo de eventos que contém o
titulo de cada coluna. Se a ultima linha no cabecalho contiver o titulo de cada coluna, marque a
caixa e a Visualizacao usa-lo-a como titulo da coluna também.
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Vid

326224.
328602.
325831.
331021.
332211,
333441.
334630.
335820.
337049,
338239.
339428,
340618.
341847.
343038.
345456,
346646,

0000,326049.
0000,328439.
0000,329831.
0000,331015.
0000,332199.
0000,333383.
0000,334588.
0000,335797.
0000,336960.
0000,338164.
0000, 339348,
0000, 340532,
0000,341739.
0000,342903.
0000,3452592.

0000,346477.

0000, 364695200

0000,364697600.
0000,364699008.
0000,364700224.
0000, 364701408,
0000, 364702624.
0000,364703808.
0000,364705024.
0000,364706208.
0000,364707424.
0000, 364708608,
0000, 364709824.
0000,364711008.
0000,364712224.
0000,364714624.
0000,364715808.

347836.0000 34?‘5‘@00 364?1“2%

flash time, last message time ms,time week ms,rise time week ms, fall time week ms,rising time ms ,"
.0,0.000000,0.000000,326224.,0000,0.000000,1.000000,

0,0.000000,3646595552.0,328602.0000,326226.0000,2.000000,

0,364697920.
0,364699168.
0,364700384.
0,364701568.
0,364702816.
0,364704000.
0,364705216.
0,364706464.
0,364707648.
0,364708864.
0,364710048.
0,364711296.
0,364712480.

0,364714944.

0,364697920.
0,364699168.
0,364700384.
0,364701568.
0,364702816.
0,364704000.
0,364705216.
0,364706464.
0,364707648.
0,364708864.
0,364710048.
0,364711296.
0,364712480.

0,364714944.

0,328831.
0,331021.
0,332211.
0,333441.
0,334630.
0,335820.
0,337049.
0,338239.
0,339428.
0,340618.
0,341847.
0,343038.
0,345456.

0,346646.

0000,329833.
0000,329833.
0000,331023.
0000,332213.
0000,333443.
0000,334632.
0000,337051.
0000,337051.
0000, 338241,
0000, 339430,
0000,341849.
0000,341849.
0000,345458.
0000, 346648,

0000,3.
0000,4.
0000,5.
0000,6.
0000, 7.
0000,8.
0000,9.

0000,10.
000o,11.
000o,12.
0000,13.
0000,14.
0000,15.
0000,16.

000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,
000000,

Visualizagdo
flash_time last_message_time_ms time_week_ms rse_time_week_ms fal_time_week_ms nsing_tir
326224.0000 326045.0000 364695200.0  0.000000 0.000000 326224,
328602.0000 328439.0000 364697600.0  0.000000 364695552.0 328602,
329831.0000 329831.0000 3646350080 364697920.0 364697520.0 329831,
331021.0000 331015.0000 3647002240 364699168.0 364633168.0 331021,
332211.0000 332158.0000 3647014080 364700384.0 364700384.0 332211,
333441.0000 333383.0000 3647026240 364701568.0 364701568.0 333441,

Interpolador de eventos —Formato do arquivo de eventos — Usar linha XXX como cabecalho

» Visualizacao: Exibir as primeiras linhas do arquivo de eventos de acordo com os parametros
anteriores.

O nome da coluna é gerado automaticamente ou tirado do cabecalho (quando Use a
linha XXX como cabecalho foi marcado).

o

‘ a . .z . . . . . ~
** Vocé pode aumentar o tamanho da caixa de dialogo para ver mais linhas ou mais colunas na Visualizagao.

« Avancar: Exibir a segunda péagina.

A segunda pdgina de Formato do arquivo de eventos esta reservada para a selegdo da coluna de
tempo GPS e formato.

IMPORTANTE O tempo GPS ¢ a principal informagéo usada pela interpolagéo. O Interpolador de
: i eventos encontraré a posigdo correspondente para esse tempo. Vocé é responsavel por selecionar uma
: coluna contendo a hora GPS correta e selecionar o formato de hora correto. Vocé pode consultar seu
: manual UAV para determinar a coluna a ser usada eo formato das informagdes nessa coluna.

T EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEESEEEEEESEEEEEESEEEEEESEEEEEEESEEEEEEEEEEEEEEEE =
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Formato de arquive de eventos O *

Arquive: ClUsers\SG05\Documents S TEPHYWGPS data\Emlid\Veha_Tuffwing‘\rover UBX Events

Porfavor, selecione a coluna tempo. Recomenda-se a tomar uma coluna de tempo GPS (segundos ou
milissequndos) quando possivel.

Coluna: FalingEdge_Seconds w | Formato: segundo GPS ~
Visualizagio

FalingEdge_Week FalingEdge_Seconds

2047 1876594 760361333

2047 187707 565463641

2047 187721.525622056

2047 187722.043244199

2047 187980.525844233

2047 188120 247371475

Voltar Salvar

Interpolador de eventos — Formato do arquivo de eventos — Segunda pagina

« Coluna: Lista de todas as colunas. Vocé deve selecionar a coluna que contém a hora GPS antes
de continuar.

¢ Formato: Formato do tempo GPS. Os valores possiveis sao:
o <Nenhums>: Formato ndo selecionado.
o Segundo GPS: A coluna contém o tempo em segundo com base no tempo GPS
o Milisegundo GPS: A coluna contém o tempo em milisegundo com base no tempo GPS.
o

HH:MM:SS (Hora GPS): A coluna contém uma hora GPS no formato HH:MM:SS. Este é
um Tempo GPS convertido em HH: MM: SS sem qualquer outro ajuste.

o HH:MM:SS (UTC): A coluna contém uma hora UTC no formato HH:MM:SS. Este é um
Tempo GPS convertido em HH: MM: SS e ajustado para segundo intercalar.

**  Se uma coluna HH: MM: SS incluir informagées de data, a parte da data ser ignorada.

‘:’ E recomendada a utilizagdo de uma coluna segundo GPS ou milisegundo GPS sobre a coluna HH: MM: SS. Nao é facil distinguir entre

HH: MM: SS (GPS) e HH: MM: SS (UTC) porque o ajuste do segundo intercalar necessario é apenas alguns segundos. Selecionar o tipo
errado resultara em posicoes erradas.

» Visualizacao: Exibir as primeiras linhas do arquivo de eventos. A Coluna selecionada (se
houver) é destacada.

' Vocé pode selecionar a coluna se vocé clicar no cabegalho da coluna. Isso € o mesmo que seleciona-lo na combo Coluna.

» Voltar: Para voltar a primeira pagina.
» Salvar: Para salvar o formato e fechar a caixa de didlogo.

« Intervalo entre a tempo de disparo e o obturador da camera: Dependendo de como sua camera
esta conectada ao receptor GNSS, o tempo de disparo gravado pode ndo representar o tempo em
que a foto foi gravada, por exemplo, pode representar o tempo de uma luz intermitente. Um intervalo
conhecido pode ser digitado (em segundo) entre o tempo GPS gravado no arquivo de eventos e o
tempo em que a foto foi gravada. A coluna de tempo GPS selecionada com Formato do arquivo de
eventos sera ajustada com o inetrvalo (se houver).
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« Atualizar posicao en foto (EXIF): Vocé pode opcionalmente atualizar ou gerar posi¢gdo no arquivo
de foto (geotagging) quando essa op¢édo € marcada.

e Criar um arquivo TAG para exibir as posicoes dos eventos no EZViewer: Vocé pode
opcionalmente gerar um arquivo TAG quando essa opgao é marcada.

13.11.1.2 Offset da antena

A aba Offset da antena permite ao usuario digite um offset fixo entre a cAmera e a antena. Se vocé
estiver usando um UAV com asas fixas (ou usando um drone como se vocé estivesse usando asas fixas),
vocé pode inserir 0 offset entre a cAmera e a antena. Desta forma, as posi¢des dos eventos podem ser
interpoladas na localizagdo da camera.

X/
** Esta segéo estd inativa quando vocé seleciona DJI MRK no Formato do arquivo de eventos. Em vez de um offset fixo entre a
camera e a antena, os DJI tém um offset diferente para cada posigao do evento. O offset do arquivo MRK sera usado diretamente e
aplicado a cada posigao de evento individualmente.

Para cada evento interpolado, o dY sera aplicado na direcao instantanea do movimento e o dX sera
aplicado perpendicularmente a direcdo instantanea do movimento.

Se vocé estiver usando um helicoptero UAV, dX e dY devem ser zero. Vocé so precisa ajustar a altura
(d2Z).

Interpolador de eventos *

Arquive de eventos Unico | Arquivos de eventos muttiplos

Selecione o arquivo de eventas

| Verregistros | OR | Cancelar |

Interpolador de eventos —Offset da antena
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« dX: O offset transversal entre a camera e a antena.
« dY: O offset longitudinal entre a cdmera e a antena.
« dZ: O offset de altura entre a camera e a antena.

AVISO: se vocé digitar uma altura de antena aqui, certifique-se de néo digitar em
: Medidas da antena - Altura de Editor de Movel (Editar > Movel) antes do pos-
: processamento.

.............................................................................................................................................. -

« Grafico: Indica a orientagao do offset entre a cAmera e a antena. A origem (0, 0, 0) é ajustada na
posicao da camera e dX, dY e dZ sao os componentes ao longo dos eixos X, Y e Z da camera
para a antena.

13.11.1.3 Saida

O aba Saida é usada para gerar um formato de arquivo predefinido ou personalizado (se necessario).
Vocé pode selecionar o formato de saida com o menu suspenso Formato.

Interpolador de eventos *

Arquivo de eventos Unico | Arquivos de eventos muttiplos

Selecione o arquivo de eventos

| ... |

Perfil
|Mydmne v| Salvar | Salvar como... | | Deletar |

Geral  Offset da antena  Saida

Formata: <Menhum: w

Campos CSY CSy
Tempo no | BroneDeploy A Maver Auto
Semana G|GPX
Segundo G PixaD Mover Acima
Longitude {ou X)
Lititude (ou Y) Mover Abaixo
Attura (elipsoide)
Ondulaggo do gedide Selecionar
Altura (ortométrica/MSL)
Desvio padrdo para longitude {ou X) Desselecionar
Desvio padrdo para lattude (ou )

Desvio padréo para altura

Fator de qualidade da interpolagdo

[ Feta inome do arquive, entre aspas)

[] Feta (nome do arquive, sem aspas)

7] Identificador v

Neromes | |00 [ Coosr |

Interpolador de eventos — Saida

« Campos CSV: Lista contendo todos 0os campos possiveis para exportar. Cada item corresponde
a uma coluna no arquivo de saida. As colunas disponiveis séo:
o Tempo no arquivo de eventos: Conteldo exato da coluna usada como tempo GPS no
arquivo de eventos.

o Semana GPS: Semana GPS
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O O O O

Segundo GPS: GPS segundo incluindo o Intervalo entre a tempo de disparo e o
obturador da camera (se houver)

Longitude/Latitude (ou X/Y): Longitude e latitude para a posicéo interpolada quando o
sistema de mapeamento corrente é um sistema geografico ou X e Y para a posicao
interpolada quando o sistema de mapeamento corrente € um sistema projetado.

Altura (elipsoide): Altura elipséidal para a posicao interpolada.
Ondulac¢ao do geodide: Ondulagao do geoide para a posicao interpolada.
Altura (ortométrica/MSL): Altura do nivel médio do mar para a posicao interpolada.

Desvio padrao para longitude (ou X) / Desvio padrao para latitude (ou Y): Desvio
padrdo para longitude/latitude quando o sistema de mapeamento corrente € um sistema
geografico ou desvio padrao para X/Y quando o sistema de mapeamento corrente é um
sistema projetado.

Desvio padrao para altura: Desvio padrdo para a altura.
Fator de qualidade da interpolac¢ao: Indicador da qualidade da interpolacao.
= Os valores de qualidade possiveis sdo de 1 a 10.

= Um valor de qualidade de 10 representa uma interpolagédo sem quaisquer furos
nas posigdes pos-processadas em torno da posicao interpolada.

= Um valor de qualidade inferior a 10 indica a presenga de furos nas posi¢des pos-
processadas. O valor diminui quando sao detectados mais furos ao redor da
posicao interpolada.

Precisao horizontal: Desvio padrao em planimetria.

Indentificador: Identificador exclusivo correspondente ao indice do evento (comega em
1)

Foto (nome do arquivo, entre aspas): Nome do arquivo foto (entre aspas) associada
com o evento na pasta de fotos.

Foto (home do arquivo, sem aspas): Nome do arquivo foto (sem aspas) associada com
0 evento na pasta de fotos.

* Mover Auto: Move automaticamente todos os campos selecionados no topo da lista, mas
preservando a ordem relativa dos itens. Todos os campos deselecionados séo colocados em
baixo da lista, e ordenados alfabeticamente.

¢ Mover Acima: Move o0 campo sublinhado para cima.

¢ Mover Abaixo: Move o campo sublinhado para baixo.

» Selecionar: Selecione o campo sublinhado.

« Desselecion: Deselecione o campo sublinhado.

O primeiro arquivo gerado é um cabecalho.
o Este é um arquivo CSV.
» O nome é gerado automaticamente adicionando o sufixo "_header" ao nome do arquivo de saida.
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"Intenna model™, "<Hone>"

"Base Prowvider","Mew Zealand's Glokal Positioning System Active Control Network (PositioNZ)"™
"Base Site", "wark"™

"Base-Rover Distance","4.1 km"

"Datum", "World Geodetic System - 15347

"Ellipsoid"™, "WGS 1984"

"Events File", "C:\SampleData‘\Phantom 4 RTE\100 0004%100 0004 Timestamp.mrk"
"Events File Format","Phantom 4 RTE"

"Geoid Model™,"EGM2008 (2.5")"

"Latency","0.000"

"Mapping System", "Geo WG524 [Geographic]™

"Measure Unit"™,"Metric"

"Profile Name"™, "Phantom unic™

"Project File","C:\SampleData\Phantom 4 RTE\100_OO004\EZS5urv\100_ 0004 Rinex.spr"
"Rover File","C:\SampleData\Phantom 4 RTE\100 0004\100 0004 Rinex.cbs"

"Rover Hame","100 0004 RIN"

"Software Name"™, "EZSurwv™

"Software Versiom", "2.58"

Interpolador de eventos — Arquivo de saida — Cabegalho

¢ Antenna model: Modelo de antena para a trajetéria usada.

« Base Provider: Nome do provedor de de estacOes-base para a trajetéria utilizada. Se o marco de
base for um estatico adicionad no projeto, este valor esta vazio.

« Base Site: Nome do marco de base para a trajetéria utilizada.
« Base-Rover Distance: Distancia entre 0 marco de base eo mével para a trajetéria utilizada.
¢ Datum: Nome completo do datum para a projegéao corrente.
« Ellipsoid: Nome completo do elips6ide para a projegao corrente.
« Events File: Nome complete do arquivo de eventos.
« Events File Format: Formato do arquivo de eventos.
¢ Geoid Model: Nome do modelo de gedide (se houver).
e Latency: Intervalo entre a tempo de disparo e o obturador da camera em segundo.
¢ Mapping System: Nome completo da projecéo corrente.
¢ Measure Unit: Unidade de medida. Os valores possiveis sdo:
o Metric
o International Feet
o US Survey Feet
» Offset X: dX offset da camera para a antena na unidade de medida atual (se aplicavel).
» Offset Y: dY offset da camera para a antena na unidade de medida atual (se aplicavel).
» Offset Z: dZ offset da camera para a antena na unidade de medida atual (se aplicavel).
¢ Picture Folder: Pasta de fotos (se houver).
« Profile Name: Nome do perfil selecionado.
« Project File: Nome completo do arquivo projeto.
* Rover File: Nome completo do arquivo movel.
¢ Rover Name: Nome do moével.
* Software Name: Nome do aplicativo.
» Software Version: Versao do aplicativo.

O segundo arquivo gerado é o arquivo de saida no formato selecionado pelo usuario.
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"Event ', GPswWeek”,"GP5Second” L TETTHGE™, "und”, "MSLT, "stdDevX", "stdDevy ", stdDevHgt ", qua11ty "Picture”
"499266.48424?”,1922 499266.484 ?19509.981,3881?6?.695,63.846,0.000,63.846,0.005,0.00?,0 012 10, 'DSC0149?.JPG"
"499230.16232?”,1922,499230.162 719514.120,3881751. 880,65. 288,0.000,65. 288,0.006,0.007,0.015,10, "DSC01498. IPG"
”499282.516519”,1922,499282.51?,?19515.050,3881?3?.593,64.2?0,0.000,64.2?0,0.006,0.008,0.01?,10,”DSC01499.JPG"
"409284, B66HO45",1922,499284, 867 ,719516.186,3881722.795,63.963,0.000,62.963,0.006,0.008,0.016,10, "DSCOL500. IPG"
"499287.085803",1922,499287.086,719517.659,3881708.463,64.140,0.000,64.140,0.006,0.008,0.017,10, "D5C01501. JPG"
"499289,273553",1922,499289, 274,719519. 268, 3881694, 031,64, 337,0.000,64.337,0.006,0.008,0.017,10, "D5C01502. IPG"
"409291.490118",1922,499291.490,719520. 871,3881679. 337,64.417,0.000,64.417,0.007,0.010,0.020,10,"D5C01503. IPG"
"499293.678280",1922,499293. 678,719522. 261 ,3881664. 867 ,64.485,0.000,64.485,0.006,0.009,0.016,10, "'D5C0O1504. IPG"
"499295,. 861181",1922,499295, 861,719523. 804 ,3881650. 384,64.191,0.000,64.191,0.007,0.011,0.020,10, "D5C01505. IPG"
"409298. 082089",1922,499298. 082,719525.639,3881635.151,64.121,0.000,64.121,0.008,0.012,0.022,10,"D5C01506. IPG"
"499300.265516",1922,499300. 266,719527.136,3881620.176,64. 380,0. 000,64, 380,0.008,0.011,0.022,10, "D5C0O1507. IPG"
"499302,536758",1922,499302,537,719528. 429, 3881605. 256, 64.126,0.000 64.126,0.010,0.013,0.027,10, ”DSCOISUS.JPG"
"499304.569892",1922,499304. 570,719530. 048, 3881590. 911,64.070,0. 000,64.070,0.007,0.010,0. 020,10, DSCOISOQ.JPG"

"499306. 5",1922,499306. 691,719531. 315, 38815 6,64.200.0. 0 023,10.."DSCO1510. IPG"
LA iLs 1Wﬁnw"_"’*ﬂi W“j G20 \-«J WE J"QW m}"n SE™S11 e

Interpolador de eventos — Arquivo de saida — Formato CSV (exemplo)

13.11.2 Interpolacao
Para interpolar posicoes, Selecione um Perfil que vocé configurou e clique em OK para iniciar o processo
de interpolagao.
As seguintes operacgdes serdo feitas para Arquivos de eventos multiplos:
a. Para cada arquivo de eventos encontrado,
= Encontre uma trajetéria pds-processada que se sobrepde ao arquivo de eventos.

= Exibe uma barra de progresso durante a interoplacdo, atualizagéo de arquivos e
processos de saida:

Interpolador de eventos

100_0001_Timestamp.MRE

8126

Interpolador de — Barra de progresso

b. Exibe os registros uma vez que a interpolacio é feita. Consulte a secao Registros para obter
mais detalhes.

As seguintes operacdes serao feitas para Arquivo de eventos Unico:
a. Encontre uma trajetéria pds-processada que se sobrepde ao arquivo de eventos.
b. Se houver mais de uma trajetéria possivel, pede ao usuério escolher qual usar.
« Combo: Lista todas as trajetérias que se sobrepdem ao arquivo de eventos.

o [XXX/YYY]: Indica o numero de eventos (sobre o nimero de eventos) que
s&0 cobertos pela trajetoria.

c. Para atualizar o arquivo de foto (EXIF) ou 0 nome do evento no arquivo de saida, o usuario
deve selecionar a pasta de fotos que contém o mesmo numero de fotos que o nUmero de
eventos em seu arquivo de eventos..
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Seledione a pasta de fotos

Emlid o]
FOIF
LawrenceMayo
MicroSurvey
Phantom_4_RTK
b complet
v 100_0004
100_0004
EZ5urv

Interpolador de eventos — Selecione a pasta de fotos

v v v ow

L

d. Exibir uma barra de progresso durante a interpolagao:

Interpolador de eventos

100_0001_Timestamp.MRE

8126

Interpolador de eventos — Barra de progresso

e. Exibir os registros uma vez que a interpolacao é feita. Consulte a secao Registros para
obter mais detalhes.

13.11.3 Reqgistros

Apobs un processo de interpolacao, Interpolador de eventos - Registros abre automaticamente e um
resumo de sua ultima interpolagéo é apresentado. Os Registros sdo cumulativos. Vocé pode ver todos
0s seus registros anteriores desde a Ultima vez vocé limpou os registros.

Interpelador de eventos - Registros m} *
=
Arguivo de eventos & Comegar Duragdo Eventos Interpolados Formata EXIF Tag Interpolagdo e Mensag
i
100_0001_Timestamp MRK 20191113 06:36:15  00:13:48 332 332 Csv 332 Sim 2021/06/23 12:38:34 v
Interpolador de eventos *
o 1 arquivos de eventos foram interpolados com sucessa,
Abra a pasta de saida... | Abra CSV... | | Abra EZViewer... | | Limpar registros | Fechar

Events Interpolator — Log

* Arquivos de eventos: Nome do arquivo de eventos.
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‘ . P i . .
** A dica de ferrameta nesta célula exibe o caminho completo do arquivo de eventos.

e« Comecar: Data et hora do primeiro evento neste arquivo de eventos.

e Duracao: Duragao deste arquivo de eventos.

« Eventos: Numero de eventos detectados neste arquivo de eventos.

« Interpolados: Numero de eventos interpolados neste arquivo de eventos.
« Formato: format de arquivo de saida (se houver).

\Z . . . . . .
** A dica de ferrameta nesta célula exibe o caminho completo do arquivo de saida.

« EXIF: Numero de fotos para as quais a posi¢ao foi atualizada (se houver).
» Tag: Indica se um arquivo Tag foi gerado.

¢ . p . . .
** A dica de ferrameta nesta célula exibe o caminho completo do arquivo Tag..

X Para exibe seu arquivo Tag, pressione os botdes Abra EZViewer... e Abra a pasta de saida ... Em seguida, arraste e
solte o arquivo Tag do Windows Explorer para a area Loaded Files no EZViewer.

* Interpolacao: Data e hora da interpolagéo.
« [Estado: Estado de interpolacdo. Pode ser um dos seguintes:

o V:Sucesso
o \ : Aviso

o 8: Erro

* Mensagem: Exibe mensagem quando a coluna Estado contém erro ou aviso.

Use Filtro para selecionar quais registros exibir. Os filtros usam o tempo de interpolacéo.

Use Abra a pasta de saida... para abrir uma janela do explorador do Windows na pasta utilizada para o
arquivo de saida.

Use Abra CSV... para abrir o arquivo de saida (apenas se o arquivo de saida for um CSV).

Use Abra EZViewer... para abrir o EZViewer no navegador da Web (apenas se vocé gerou um arquivo
Tag).

Use Limpar registros para deletar permanentemente todos os registros.

Cligue em Fechar para fechar esta janela.
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Capitulo 14

14 Marcos globais

O software inclui uma base de dados interna para tratar os Marcos Globais. Existem marcos guardados
“em reserva”, para poder usar-los em outros projetos.

Os marcos globais sdao usados em quatro lugares:
« Em Importar Marco, acessivel desde o Editor de Marco (Editar > Marco).

e Como destino de exportacdo (<Marcos Globais>)na caixa Exportacao de Marco (Ferramentas
> Exportar > Marcos).

* No Editor de Marcos Globais (Ferramentas > Marcos Globais...).
* No Calculo Inverso (Analise > Calculo Inverso).

14.1 Editor de Marcos Globais

O Editor de Marcos Globais esta disponivel desde o menu principal Ferramentas > Marcos Globais....

~

-
Editor de Marcos Global

Mome | ><| Yl Altura elip.l Adicionar
S kLation 002 5829740027 29736202427 f09.810
Station003 FE18418.333 29936833253 BRS.A0S Editar
Station004 RA12312140 29158757 468 1159.609

g’

Station005 BE23331.428  29670G01.266  731.634 Dreletar

Impartar |
Exportar |
Fechar I Cancelar | Ajuda |
N "

Editor de Marcos Globais

¢ Ad.: Adicionar um marco global.
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r}'-\.dicionar Marco Global M‘
MHaoms Globall
% |5E562223.971 m
i |o.oo0 o
Altura Elip.  |0.000 -
[____Eﬁz____] Cancelar

Adicionar Marco Global

« Editar: Editar o marco global corrente.

Editar Marco Global i
Mome
b {5618415.333 m

| v |29936838.253 w M
Altura Elip. 555,508 &

ITI Cancelar |
= 4
Editar Marco Global

* Deletar: Deletar o marco global corrente.

« Importar: Substitui inteiramente a base de dados dos marcos globais por uma cépia da base de
dados exportada previamente.

« Exportar: Exportar inteiramente a base de dados dos marcos globais. Pode ser feito por varias
razoes:

o Criar um backup, caso precisar de restaurar a base de dados dos marcos globais para
este estado.

o Sincronizar com uma outra instancia deste aplicativo num outro computador. Exportar a
base de dados globais no primeiro computador, e importar-la no segundo computador
para obter uma cépia da base de dados dos marcos globais no segundo computador.
Usar uma pasta compartilhada numa rede, ou usar uma chave USB para transferir os
arquivos.

o Copiar a base de dados dos marcos globais para OnPOZ EZField™. Exportar a base de
dados dos marcos globais no seu computador, e depois copiar 0s arquivos no seu
aparelho moével. Veja o Guia do Usudrio EZField para mais detalhes

* Fechar: Fechar e salvar todas as alteragdes na caixa de didlogo.
« Cancelar: Fechar e cancelar todas as alteragdes na caixa de didlogo.
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Apéndice A

Apéndice A — Licenciamento para
receptores GNSS

IMPORTANTE Antes de instalar, verifique se o seu Plano de OnPOZ Manutencéao e Suporte Técnico
| ! inclui essa versao do software. Caso contrario, a vontade de licenciamento falhar e vocé precisara entrar
i em contato com o revendedor para renové-lo.

Esta se¢éo descreve o processo de licenciamento do software, usando licengas ligadas ao seu receptor
GNSS.

Regras de Licenciamento

O software aplica as regras de licenciamento seguinte na importagao de dados:

* Nao-RINEX: Os arquivos de dados s&o importados no software somente se for coletados usando
um receptor GNSS autorizado por uma licenga (como descrito nas se¢des seguinte).
As condigbes seguinte sao aplicavel:

o Todas as licencas tem uma data GNSS de inicio. Podera importar no software somente os
arquivos de dados que foram iniciados no campo depois desta data GNSS;

o Algumas licengas tem uma data GNSS final. Neste caso, podera importar os arquivos de
dados coletados no campo antés da data final;

o Pode langar o pés-processamento em qualquer hora, desde que feito com uma licenca
vélida, conforme descrito acima;

» RINEX: Os arquivos de dados sao importados no software somente se estiveram com uma hora
GNSS que sobrepde-se com pelo menos um arquivo (portanto nao-RINEX).

‘:’ Dica: Melhor importar os dados RINEX por Gltimo, ja que os arquivos de dados ndo-RINEX séo pre-requeridos.

O software faz cumprir as regras de licenciamento seguinte ao trocar o tipo de dados:
¢ Nao-RINEX: Nenhuma restricdo, enquanto o arquivo for autorizado por uma licenca.
« RINEX: S6 pode ser trocado por estatico ou base.

O software faz cumprir as regras de licenciamento seguinte ao gerar linhas-base:
* Uma linha-base entre dois arquivos RINEX néo é permitida.

* Uma linha-base com um RINEX é permitida, somente se o outro arquivo for de tipo Nao-RINEX
licenciado.
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O software faz cumprir as regras de licenciamento seguinte ao gerar trajetérias:
* O movel deve ser um arquivo Nao-RINEX licenciado.

O software faz cumprir as regras de licenciamento seguinte ao gerar um PPP:
» O movel ou o estatico deve ser um arquivo Nao-RINEX licenciado.

Atualizagbes automaticas

O Atualiza¢oes automaticas verificar por atualizagdes de licenga na inicializag&o. Isto é o jeito 0 mais
facil de garantir que todos os arquivos de dados coletados com receptores GNSS licenciados para o
software estejam aceitos automaticamente.
Durante Atualizac6es automaticas, a caixa de didlogo seguinte sera exibida brevemente, se o seu
computador for conectado na internet:

Atualizando._.

Processando arquivo (14/43)

Atualizagdes automaticas

Caso ndo deseja Atualizagdes automaticas, pode desmarcar a caixinha Verificar automaticamente
por atualizag6es no inicio na pagina Ferramentas > Opc¢oes... > Atualizacoes.

: RECOMENDADO: Recomendemos de deixar as Atualizacdes automaticas ATIVAS, a menos que

i souber que nunca estarg conectado na Internet. Caso colocar no OFF e se comprar um novo receptor
: GNSS ou alteracao a licenga, o software néo obterd as Gltimas licengas. Atualizac6es automaticas

i também fornecem as Ultimas versdes dos provedores de estacdes-base e outros arquivos de

i parametros.

Se, por alguma razéo, o software ndo conseguir entrar em contacto com o server da licencga, a
mensagem seguinte serd exibida:

Pds-Processamento GNSS

w.  Incaparz de realizar atualizagdes automaticas. Verifique sua conexdo
.f_h com a Internet,

Atualizagbes automaticas — Erro

‘ ~ ~ ~ ra . . .
** A razéo desta mensagem pode ser que o seu cabo de conex&o ao Internet ndo esta bem ligado, ou que o firewall da sua compania
blogueia a conexao Internet desde o software. Favor verifique isso com o seu administrador de sistema.
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Importagcao de arquivos

O software realiza uma verificagao de licenca a cada vez que importa arquivos de dados usando o
Gerenciador de Projeto.

Caso o software deteitar um arquivo de dados para um receptor GNSS licenciado apropriadamente, a
importagdo continua normalmente, segundo as regras descritas acima na secao Regras de
Licenciamento. Pelo contrério, se o software deteitar um arquivo de dados para um receptor GNSS nao
licenciado, a mensagen seguinte sera exibida:

I A

Eiki.up'\l'v'iE;EI_"\EiUr_Ut:y_' ey iDidaediziinide !l';!.EFD;- - i

niimern de <érie do receptor "u-hlne MB" ndn ecta recictarde.

Importar arquivo — Erro

Pergunte ao seu revendedor para obter uma licenga para este receptor GNSS. Em seguida, reiniciar o
aplicativo. Atualizagc6es automaticas ird obter a atualizacédo de licencas.

Ver os receptores GNSS registrados

Selecione Ajuda > Sobre... para visualizar a lista dos receptores GNSS licenciados associados com
arquivos de dados, e que foram importados no software.

Licencas Pos-FProcessamento GNSS atualmente utilizadas;
SEPT2002189 [Full GNSS] 2011./10/31 - 2011412116

Sobre EZSurv®

As informacodes seguinte sao exibidas:
¢ ID do receptor (SEPT2002189 no exemplo acima).
¢ Licenga ([Full GNSS] no exemplo acima). Composto com as freqiiéncias e constelagdes.
o Frequéncias, os valores possiveis sao:
= Full: Usar todas as freqiiéncias (L1/L2).
= L1: Usar somente freqiiéncia L1.
= Lite: Usar somente freqiiéncia L1, limitado & solugao flutuante (sob-metro / sob-
pe).
o Constelagdes, os valores possiveis sao:
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= GPS: Usar somente a constelagao GPS.
= GNSS: Usar qualquer constelacgoes.
» Data de inicio da licenga (2010/01/31 no exemplo acima).
« Data de fim da licenga ou sem limite caso ndo expira (2011/12/16 no exemplo acima).
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Apéndice B

Apéndice B — Licenciamento para
computador

i IMPORTANTE: Antes de instalar, verifique se o seu Plano de OnPOZ Manutengéo e Suporte Técnico
i inclui essa versao do software. Caso contrario, a vontade de licenciamento falhar e vocé precisara
i entrar em contato com o revendedor para renova-lo.

{ IMPORTANT: Vocé deve ter privilégios de administrador no seu computador para adicionar ou remover
: esse tipo de licenga.

Existem dois tipos de licenca para computador: RINEX e Aberta.

Esas duas licengas sdo mutualmente exclusivas.

Entrar em contacto com seu vendedor para comprar uma licenga para computador.

Apébs a compra, seu vendedor dara-lhe um Coédigo de ativacao.

Um Caédigo de ativacao é valido para um computador s6.

Portanto, fica possivel remover a licenga de um computador para registrar-la num outro computador.

Licenca RINEX

A licenca RINEX suporta a importacao de todos os arquivos RINEX reconhecidos.

A licenca RINEX pode ser usada para completar as licengas para receptores GNSS (veja a segao
Licenciamento para receptores GNSS para mais detalhes). Pode suportar ambos receptores
licenciados de formato binario e os arquivos RINEX reconhecidos.

Licenca Aberta

A licenga aberta suporta a importacao de qualquer receptor de formato binario reconhecido e arquivos
RINEX reconhecidos.

Desde que uma licenga aberta importa ambos formatos binario e RINEX, n&o precisa de licencas para
receptors GNSS, como descrito na se¢éo Licenciamento para receptores GNSS.

Adicionar uma licenca para computador

IMPORTANTE: Uma conexao Internet e os privilégios de administrador sdo requeridos para adicionar
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Fechar EZSurv caso estiver ainda aberto.
Iniciar EZSurv License Management sob o Menu Principal da Windows sob OnPOZ.
O aplicativo exibe o Gerenciador de licencgas.

OnpOZék

Este computador ndo tem uma licenga activa.

Active uma licenga para este computader.

Existe uma licenga ativa pars este computador?
MNenhuma licenga ativa para este computador.

o
Gerenciador de licengas

Clique em Active uma licenca para este computador. Ele exibe a janela informac6es de Licenga.

m

Um codigo de ativagdo & necessana para ativar sua licenga

Se wocé ndo tem um cddigo de ativagdo, entre em contato com
seu vendedor para obter um.

Informagdes de licenga
Cadigo de ativagdo - -
Mome do computad LO46

| Solictagso de ativags| Cancel |

Informagdes de licenca

Digite o Codigo de ativacao fornecido por seu vendedor.
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Vocé pode editar o Nome do computador para substituir o nome padrdo. O Nome do computador
serve para o seu uso interno. Caso tentar usar o mesmo Codigo de ativacao em outro computador,
vocé sera lembrado aonde o Codigo de ativacao esta atualmente em uso.

Clique no botdo Solicitacao de ativagao.
O programa vai conectar na Internet e pedir uma ativacdo de licenga.

Existe uma licenga ativa para este computador?
MNenhuma licenga ativa para este computador.
Solicitacdo de ativagdo de licenga

Cadigo de ativagao:

MNome do computador: LO46

Comunicagao com o servidor de licengas.

Gerenciador de licengas — mensagens

Se o Cadigo de ativacao nio for usado por outro computador, o Codigo de ativacao sera atribuido a
este computador e o Resultado de ativacao de licenga exibido.

e e ey

Licenga ativada com sucesso para LO46.

Resultado de ativagao de licenga

Cligue em OK para fechar o Gerenciador de licencas.

Uma nova licenca esta agora agora pronta para vocé no servidor OnPOZ. Ainda precisa ser transferido
para o seu computador.

Iniciar EZSurv.

Durante a AtualizacGes automaticas, a sua nova licenca é transferida para o seu computador.

Atualizando. ..
Processando arquivo (10/46)

Atualizagdes automaticas

Assim que Atualizacoes automaticas forem completadas, a sua nova licenga é ativada neste
computador.

i IMPORTANTE: Uma desinstalagdo do software ndo remove a licenga. Entdo, se quiser desinstalar o
i software e mover a licenga de um computador para um outro, precisara remover a licenga antes de
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Ver a licenga para seu computador

Para verificar se estiver com uma licenga para o seu computador € qual é o seu tipo, selecione Ajuda >
Sobre....

O tipo de licenca é exibido na secao Licencas EZSurv atualmente utilizadas:

Licengas EZ25urv atualmente utiizadas:

Licenga Aberta {Codigo de ativacso: (NS} [Full G

4 L 3

Sobre — Licenga utilizada

Inclui as informagdes seguinte:
» Tipo de licenga (Aberta no exemplo acima). Os valores possiveis s&o:
o Aberta
o RINEX
« (Coadigo de ativacado: O codigo de ativagao utilizado para licenciamento este computador.
e Licenga ([Full GNSS] no exemplo acima). Composto com as freqiiéncias e constelagdes.
o Freqléncias: os valores possiveis séo:
= Full: Usar todas as freqiéncias (L1/L2).
= L1: Usar somente a freqiiéncia L1.
= Lite: Usar somente a freqiiéncia L1, limitado a solucao flutuante (sob-metro / sob-
pé).
o Constelagbes: os valores possiveis sao:
= GPS: Usar somente a constelagdo GPS.
= GNSS: Usar qualquer constelagdes.
« Data de inicio da licenca (se estiver).
» Data de fim da licenga ou sem limite caso ndo expira.

Remover uma licenga para computador

IMPORTANTE: Uma conexao Internet e os privilégios de administrador sao requeridos para remover
i uma licenga para computador.

IMPORTANTE: Desinstalar o software ndo remove a licenga. Entao, se quiser desinstalar o software e
i mover a licenca desde um computador para um outro, precisard remover a licenga antes de desinstalar
i 0 software.

Fechar EZSurv se estiver aberto.
Iniciar EZSurv License Management sob o Menu Principal da Windows sob OnPOZ.

O Gerenciador de licencas é exibido.
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OnpOZé

Cadigo de ativagio:

Desativar a licenga para LO46

Existe uma licenga ativa pars este computador?
Uma licenga & ativa para LI4E.

Gerenciador de licengas

Agora, vocé deve ver a sua licenga ativa.

IMPORTANTE: Por favor, anote o seu Cédigo de ativacao antes de continuar. Depois de remover a
i licenga, o Codigo de ativacado nédo serd mais listado neste computador. Precisaré do seu Cédigo de
i ativacao para licenciar um outro computador. Se vocé perder o seu Codigo de ativacao, deverd entrar

i em contacto com o seu vendedor. ;

Clique em Desativar a licenca.
Devera confirmar que deseja realmente remover a licencga.

@ Codige de ativagdo " " foi usade para ativar uma

licenga para L046. Viocé quer remowvé-lo assim que o codigo de ativagdo
pode ser usado para um computador diferente?

sm | [__Neo_ ]

Gerenciador de licengas — confirmagao.

Cliqgue em Sim.
Uma conexao a Internet sera iniciada, e o software vai pedir que desative a licenga.
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Existe uma licenga ativa para este computador?
Uma licenga & ativa para L046.

Comunicagdo com o servidor de licengas.
Desativando a licenga para L0465,

Gerenciador de licengas — mensagens

O Resultado de ativacgao de licenca ¢ exibido.

Desativagao de licenca com sucesso.

Resultado de ativagédo de licenga

Cligue em OK para fechar o Gerenciador de licencas.
EZSurv ndo é mais licenciado no computador.
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Apéndice C

Apéndice C — Tipos de Solucdes

Os tipos de solugdes sao usados no software para indicar a qualidade de uma posicao.

Veja aqui a qualidade relativa de um tipo particular de solug¢édo, desde a melhor até a pior:

* Rede

« Polinomial (gerado pelo Interpolador de eventos)
¢ Fixo

* Fixo RTK

¢ Flutuante
¢ Flutuante RTK
* Pseudodistancia

» DGNSS
«  MIXED
« GNSS

« Nenhuma

Cédigo | Abreviacdo | Nome completo Categoria
1 PSR Pseudodistancias (brutas) Pseudodistancia
4 L1 L1 (fixo) Fixo
6 L3 L3 (fixo sem iono) Fixo
7 L4 L4 (fixo banda larga) Fixo
9 L1f L1 (flutuante) Flutuante
10 L3f L3 (sem iono) Flutuante

126 Rede Rede Rede
127 Polinomial Polinomial Polinomial
Tipos de Solugdes Pés-Processadas
Cédigo | Abreviacao Nome completo Categoria
0 Nenhuma Nenhuma Nenhuma
128 USR Usuario Nenhuma
129 GNSS Campo (GNSS) GNSS
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130 DGNSS Campo (DGNSS) DGNSS

134 SBAS Campo (SBAS) DGNSS

135 GNSS+DR Campo (GNSS+DR) | DGNSS

136 DR Campo(DR) DGNSS

137 N/A N/A Nenhuma

138 RTK Fixo Campo (fixo) Fixo (RTK)

139 RTK Flutuante Campo (flutuante) Flutuante (RTK)
160 Nenhuma SEM_SOLUGAO Nenhuma

161 Auto AUTONOMO GNSS

162 DGPS DGPS DGNSS

163 FLUTUANTE FLUTUANTE Flutuante(RTK)
164 FIXO FIXO Fixo (RTK)

165 StarFire dual StarFire dual DGNSS

166 RTK Flutuante RTK Flutuante Flutuante (RTK)
167 RTK X RTK X Fixo (RTK)

168 RTK WL fixo RTK WL fixo Fixo (RTK)

169 RTK L1 fixo RTK L1 fixo Fixo (RTK)

170 RTK dual fixo RTK dual fixo Fixo (RTK)

171 StarFire Degrade | StarFire Degrade DGNSS

172 MIXED MIXED MIXED
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Apéndice D

Apéndice D — Exportacao CSV

Este apéndice trata da exportagao CSV para exportar linhas-base, trajetérias, Méveis PPP, marcos e
fechamentos.

Cada exportacédo CSV gera dois arquivos:
* <0 seu nome de exportagcao>.csv: A exportagdo CSV é requerida.

¢ <0 seu home de exportacao>_header.csv: Um outro arquivo CSV contém o cabecalho para o
arquivo CSV.

Um arquivo CSV é um arquivo cujos valores sao separados por virgulas. O formato é o seguinte:
¢ (Cada linha contém o mesmo numero de colunas.
e Cada coluna pode ser:
o Numero: Um nimero é escrito segundo o formato xxx.yyy
o Cadeia de caracteres: Uma cadeia sera sempre escrita entre aspas.
e Cada coluna é separada por uma virgula.

Arquivo cabecalho CSV

O arquivo cabecgalho contém a informagéao geral na hora da exportagéao.
A primeira coluna contém o nome da propriedade.
A segunda coluna contém a informagao corrente ligada a esta propriedade.

"Datum”, "wes84g1150"

"Geoid Model"”, "<None="

"Mapping system","wGs84gll150 [Geographic]"”
"Measure unit", "Metric”

"Project Name","C:%SampleData‘\Static‘\Static.spr”
"software Name","GNSS PoST Processor”

::Sqftwarg Helrrsi 0"”.’." -
Time Uni1t , LOCAL
Arquivo Cabegalho CSV
Campo Descricao
Datum Nome do Datum para o Sistema de Mapeamento corrente.
Elipsoide Nome do elipséide para o Sistema de Mapeamento corrente
Exportar Indica quais coordenadas do marco sao usadas para a exportacao.
Apenas presente no Exportar Marco.
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Os valores possiveis sao:
+ Coordenadas Pos-Processadas
« Coordenadas de Campo
Modelo de Geoide Modelo de Gedide selecionado em Editar > Gedide...
Sistema de Mapeamento Sistema de Mapeamento corrente selecionado em Ferramentas >
Sistema de coodenadas > Seletor...
Unidade de Medida Unidade de Medida selecionada em Ferramentas > Op¢des... >
Geral.
Nome do Projeto Nome com caminho completo do arquivo
Nome do Software Nome do aplicativo
Versao do Software Versao do aplicativo
Unidade de Tempo Unidade de tempo, selecionado em Ferramentas > Opc¢oes... >
Tempo.

Arquivo de dados CSV

A primeira linha contém o titulo de cada coluna.
Todas as outras linhas contém os dados requeridos.

"siteName"”,"Lat”,"Lon","E11Hgt", "stdDeviLat"”, "stdDevLon”, "stdDevHgt", "solution”

"station002",40.3530853413,-3.9107462669,709. 810,0.005,0.005,0.007,"L3 (fixed ijono-free)"
"station003",40.4817659180,-3. 3648315006,655. 614,0. 008,0.007,0.010,"L4 (fixed wide Tlane)"
"station004™,40. 9750956012 ,-3. 5225147977,1159. 569,0.015,0.013,0.019, "L4 (fixed wide lane)"
"station005",40.5324336152,-3,.6464875512,731.639,0.004,0.004,0.005,"L3 (fixed jono-free)”

Arquivo de dados CSV
Todos os arquivos CSV podem ser personalizados ao usar o Editor de Perfil. O usuario seleciona os

campos e escolha a ordem de cada um no arquivo de exportagdao. Cada campo corresponde & uma
coluna ou a um grupo de colunas ligadas.

Algumas colunas podem estar vazias quando néo for aplicavel. Por exemplo, uma posicdo (Mapeamento
X, Y) sera vazia se o sistema de mapeamento em uso for WGS84.

Veja aqui uma lista de cada campo com uma descri¢do e as colunas correspondente:

Campo Descri¢co e colunas

Angulo de mascara Angulo de mascara em grau decimal.
Nome da coluna: MaskAngle

Altura (Elipsoidal) Altura elipséidal na udidade de medida corrente.
Nome da coluna: EllHgt

Altura (Ortométrica/NMM) Altura do Nivel Médio do Mar na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: MSL

Altura da Antena da Base Altura da antena da base na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: BaseAntHgt

Altura da antena do remoto Altura da antena do remoto na unidade de medida corrente.
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Nome da coluna: RemoteAntHgt

Altura da Base (Elipséidal)

Altura elipséidal da base na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: BaseEIlIHgt

Altura da Base
(Ortométrica/NMM)

Altura do Nivel Médio do Mar na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: BaseMSL

Altura do remoto (Elipséide)

Altura Elipséidal do remoto, na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: RemoteEIlIHgt

Altura do remoto
(Ortométrico/NMM)

Altura do Nivel Médio do Mar do remoto, na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: RemoteMSL

Angulo Vertical de frente

Angulo Vertical de frente (da base em direcdo do remoto) em grau
decimal.

Nome da coluna: ForVertAngle

Angulo Vertical de tras

Angulo Vertical de tras (do remoto para a base) em grau decimal
Nome da coluna: BackVertAngle

Altura da antena do mével

Altura da antenado mével na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: MobileAntHgt

Altura delta (Elipsoide)

Diferenca de altura entre o controle remoto ea base na unidade de
medida corrente.

Nome da coluna: DeltaHgtEll

Altura delta (Ortométrica/MSL)

Diferenga de altura entre o controle remoto ea base na unidade de
medida corrente.

Nome da coluna: DeltaHgtMSL

Azimute de frente

Azimute de frente (da base em dire¢ao do remoto) em grau deciaml.
Nome da coluna: ForAz

Azimute de tras

Azimute de trds(do remoto para a base) em grau decimal
Nome da coluna: BackAz

Cédigo

Cédigo do marco.
Nome da coluna: Code

Comprimento

Comprimento na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: Length

Desvio padrao da altura

Desvio padrao para a altura, na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: StdDevHgt

Desvio padrao da altura do
remoto

Desvio padrao para a altura do remoto, na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: StdDevHgt

Desvio padrao da posigao
(Geografica)

Desvio padrao da posi¢ao na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: StdDevLat e StdDevLon

Desvio padrao da posigao
(Cartografica)

Desvio padrao da posi¢ao na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: StdDevX e StdDevY

Desvio padrao da posicao
do remoto (Geogréafica)

Desvio padréao da posi¢cdo do remoto na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: StdDevLat e StdDevLon

Desvio padrao da posicao
do remoto (Cartografica)

Desvio padréao da posi¢cdo do remoto na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: StdDevX e StdDevY
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Desvio padrdo da velocidade
(Geogréafica)

Desvio padréao da velocidade por segundo, na unidade de medida
corrente.

Nome das colunas:

StdDevVNorth: Desvio padrdo em dire¢éo do norte.
StdDevVEast: Desvio padrdo em direcdo do leste.
StdDevVUp: Desvio padrao em direcao vertical.

Desvio padrao de azimute
de tras (seg)

Desvio padrao de azimute de tras (base a remoto) na segundos.
Nome da coluna: BackAzStdDev

Desvio padrao de azimute
de frente (seg)

Desvio padrao de azimute de fonte (remoto a base) na segundos.
Nome da coluna: ForAzStdDev

Distancia (Geografica)

Distancia geodésica para o vetor, na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: DistGeo

Distancia 3D Distancia 3D para o vetor na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: Dist3D
DOP Todas as variagdes da diluicdo da precisao. Sem unidade.

Nome das colunas:

NDOP: Norte — Diluicao da precisao
EDOP: Leste — Diluigéo da precisao
VDOP: Vertical — Diluigao da precisao
TDOP: Tempo — Diluigao da precisao
HDOP: Horizontal — Dilui¢gdo da preciséo
PDOP: Posicao — Diluicao da precisao
GDOP: Geral — Diluicao da precisédo

Elipse (2D+1D)

Paréametros da elipse de erro em planimetria e altimetria na unidade de
medida corrente.

Nome das colunas:

EllipseMajorAz: Elipse azimute maior em grau decimal.
EllipseMajorLength (XX.X%): Elipse comprimento maior.
EllipseMinorLength (XX.X%): Elipse comprimento menor.
EllipseVertical (XX.X%): Elipse altura vertical.

(XX.X%): Regiao de confianca usado par escala elipse. O valor vem
Ferramentas > Opc¢oes... > Rede. Os valores possiveis séo: 68%, 90%,
95%, 97.5% € 99%.

Encerramento (ECEF)

Encerramento em coordenadas Earth-Centered, Earth-Fixed, em metros.
Nome da coluna: ClosureDX, ClosureDY e ClosureDZ.

Encerramento 2D

Encerramento em planimetria na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: Closure2D

Encerramento 3D

Encerramento em altimetria e planimetriana unidade de medida corrente.
Nome da coluna: Closure3D

Encerramento H

Encerramento em altimetria na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: ClosureH

Epocas resolvidas

Numero de épocas resolvidas.
Nome da coluna: SolvedEpochs

Epocas totais

Numero de épocas totais.
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Nome da coluna: TotalEpochs

Estado

Tipo de fechamento. Os valores possiveis sdo Fechado e Aberto
Nome das colunas: State

Estado da solugéo

Tipo de solugéo.
Nome da coluna: Solution

Fator de escala

Fator de escala do ponto e Fator de escala combinado.
Disponivel somente quando o sistema de coordenadas atual € UTM
Nomes das colunas: FEP e FEC

Fator de qualidade

Fator de qualidade.
Nome da coluna: Ratio

Fonte

Fonte da posicao do marco (como a posi¢ao foi obtida).
Nome da coluna: Source

Frequéncias GNSS usadas

Lista das frequéncias GNSS usadas pelo célculo para cada constelacao.
Nome das colunas: GPS, GLONASS, Galileo e BeiDou: A coluna fica
vazia se a constelacao nao for em uso, as frequéncias GNSS multiplas
sdo separadas por um “/” (L1 ou L1/L2 por exemplo)

Hora (GPS)

Hora GPS.

Nome das colunas:
GPSWeek: Semana GPS
GPSSecond: Segundo GPS

Hora (HH:MM:SS)

Hora na unidade de medida corrente.

Nome das colunas:

Date: data no formato YYYY/MM/DD

Time: hora no formato HH:MM:SS

SecDec: fragdo de segundo (entre 0.0 e 0.999)

Hora de inicio (GPS)

Hora GPS de inicio.

Nome das colunas:
StartGPSWeek: Semana GPS
StartGPSSec: Segundo GPS

Hora de inicio (HH:MM:SS)

Hora de inicio na unidade de tempo corrente.

Nome das colunas:

StartDate: data no formato YYYY/MM/DD
StartTime: Hora no formato HH:MM:SS
StartSecDec: fragdo de segundo (entre 0.0 e 0.999)

Hora final (GPS)

Hora GPS final.

Nome das colunas:
EndGPSWeek: Semana GPS
EndGPSSec: Segundo GPS

Hora final (HH:MM:SS)

Hora final na unidade de tempo corrente.
Nome das colunas:

EndDate: data no formato YYYY/MM/DD
EndTime: Hora no formato HH:MM:SS
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EndSecDec: fracado de segundo (entre 0.0 e 0.999)

Intervalo de Processamento

Intervalo de processamento em segundos.
Nome da coluna: Procinterval

(ECEF)

Matriz de Covarianga Baixa

Matriz de covarianga baixa em metros quadrados.

Nome das colunas: ECEF_CovarXX, ECEF_CovarYX, ECEF_CovarYY,
ECEF_CovarzZX, ECEF_CovarZY e ECEF_CovarZZ

Nome do Fechamento

Nome do Fechamento
Nome da coluna: Name

Nome do marco

Nome do marco.
Nome da coluna: SiteName

Nome do Marco da Base

Nome do Marco da Base.
Nome da coluna: BaseSiteName

Nome do marco remoto

Nome do marco remoto.
Nome da coluna: RemoteSiteName

Numero de ocupacgdes

Numero de ocupagoes .
Nome da coluna: OccCount

usada

Numero de pseudo-distancia

Numero de observagdes de cédigo usadas.
Nome da coluna: CodeCount

Numero de satélites

Numero de satélites utilizado por constelacao.
Nome das colunas: SatCountG, SatCountR, SatCountE e SatCountC
Para GPS, GLONASS, Galileo e BeiDou respectivamente.

Observagodes resolvidas

Numero de observagdes resolvidas.
Nome da coluna: SolvedObservations

Observagoes totais

Numero de observagoes totais.
Nome da coluna: TotalObservations

Ocupacao Numero de ocupagoa.
Nome da coluna: Occ
Ondulacao do Geoide Ondulacao na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: Und
Ondulacao do Geoide da Ondulacao da base na unidade de medida corrente.
Base Nome da coluna: BaseUnd

Ondulacao do gedide no
remoto

Ondulagao do remoto na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: RemoteUnd

da troposfera

Parémetros de modelagem

Parametros usados para modelar a troposfera dentro do calculo.
Nome das colunas:

TroposphericModel: Nome do modelo troposférico.
DryTemperature: Temperatura seca, em centigrado.

Pressure: Pressdo em millibar.

Humidity; Humidity in percentage.

Posicao (Cartesiano-3D)

Posicao geocéntrica no datum e na unidade de medida correntes.
Nome das colunas: Cart_X, Cart_Y e Cart_Z

Posicao (Geografica)

Posicdo em grau decimal e no datum corrente.
Nome das colunas: Lat e Lon
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Posicdo (Mapeamento X, Y) | Posicdo no sistema de mapeamento, na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: Xe Y
Posicdo (Mapeamento Y, X) | Posi¢do no sistema de mapeamento, na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: Y e X
Posi¢cdo da Base Posicao geocéntrica da base, no datum e na unidade de medida
(Cartesiano-3D) correntes.
Nome das colunas: Cart_BaseX, Cart_BaseY e Cart_BaseZ
Posicao da Base Posicao da base em grau decimal na unidade de medida corrente.
(Geografica) Nome das colunas: BaseLat e BaseLon
Posicao da Base Posicao da base no sistema de mapeamento corrente, na unidade de
(Mapeamento X, Y) medida corrente.
Nome das colunas: BaseX e BaseY.
Posicao da Base Posicao da base no sistema de mapeamento corrente, na unidade de
(Mapeamento Y, X) medida corrente.
Nome das colunas: BaseY e BaseX.
Posicao do remoto Posicao geocéntrica do remoto no datum e na unidade de medida
(Cartesiano-3D) correntes.
Nome das colunas: Cart_ RemoteX, Cart RemoteY e Cart_RemoteZ
Posi¢éo do remoto Posi¢do do remoto em grau decimal, no datum corrente.
(Geogréfica) Nome das colunas: RemoteLat e RemoteLon
Posi¢éo do remoto Posi¢do do remoto no sistema de mapeamento corrente, com a unidade
(Mapeamento X, Y) de medida corrente.
Nome das colunas: RemoteX e RemoteY
Posigdo do remoto Posi¢éo do remoto no sistema de mapeamento corrente, com a unidade
(Mapeamento Y, X) de medida corrente.
Nome das colunas: RemoteY e RemoteX
Precisao horizontal Precisao horizontal, na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: HorAcc
PPM Fechamento em ppm (parte por milido)
Nome das colunas: PPM
Provedor de estacoes de Nome do provedor de estacdes de base quando o0s arquivos sao
base baixados.
Nome da coluna: Provider
RDOP Diluicao relativa da precisdo. Sem unidade.
Nome da coluna: RDOP
Referéncia “Y” se o marco for usado como referéncia, “N” em outros casos.
Nome da coluna: Reference
RMS Valor médio quadratico na unidade de medida corrente.
Nome da coluna: RMS
Tipo de dado Tipo de dado no arquivo de observagéo (Por exemplo RINEX).
Nome da coluna: DataType
Tipo de dados da Base Tipo de dados no arquivo de observagao da base (Por exemplo RINEX).
Nome da coluna: BaseDataType
Tipo de Orbitas/Rel6gios Tipo de orbitas e relégios usados. Os valores possiveis sdo: Transmitida,
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Precisa e SP3.
Nome das colunas: Orbits e ClockModel

Tipos de dados do Remoto Tipo de dado no arquivo de observagdes remotas (Por exemplo RINEX).
Nome da coluna: RemoteDataType

Velocidade (Geografica) Velocidade por segundo, na unidade de medida corrente.
Nome das colunas:

VNorth: Componente norte

VEast: Componente leste

VUp: Componente vertical

Vetor (ECEF) Vetor Earth-Centered, Earth-Fixed, na unidade de medida corrente.
Nome das colunas: ECEF_DX, ECEF_DY e ECEF_DZ
Vetores Lista de todos os segmentos usados por um fechamento, inclusive o

nome do vetor, com a ocupagd entre parénteses.
Nome das colunas Vector1, Vector2, Vector3 e Vectord
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Apéndice E

Apéndice E — Export Features com a
interface de linha de comando

Interface linha de comando

ExportFeatures.exe pode ser chamado de linha de comando, ao usar uma das sintaxes seguinte. Os
parametros entre colchetes sdo opcionais.

ExportFeatures -tagex filename
[-log filename] [-window hwnd] [-merge]

ExportFeatures -input filename [filename]* -outfolder foldername [-subfolders]
-profile profile_name
[-log filename] [-window hwnd] [-merge]

ExportFeatures -job filename
-profile profile_name
[-log filename] [-window hwnd] [-merge]

Os parametros da linha de comando séo o seguinte. Os par@metros podem aparecer em qualquer ordem
na linha de comando.

Parametro Atalho Descricao

-? or -help -h Exibe a ajuda da linha de comando.

-culture language -Cc Configure a lingua. As linguas vélidas séao en (Inglés),es (Espanhol), fr
(Francés) e pt (Portugués).

-editprofiles -e Inicia a aplicagéo no perfil Edition modo. Nesse modo, a Unica coisa que
funciona é o editor de perfil; tudo o resto é desativado.

-input filename [filename] -i Nome completo dos arquivos de entrada TAG ou POS a ser exportados.

-job filename -i Nome completo de um arquivo TAGEX, contendo um tag <Job> valido.

Si um tag <Options> estiver presente, sera ignorado.

Se usar este parametro, entdo os parametros -input, -outfolder e -
subfolders séo ignorados.

-log filename -l Destino completo e nome do arquivo log. O arquivo log contém
informagoes, avisos e mensagens de erros em Inglés.

-merge -m Combinar todos os arquivos de entrada.

-noesc Desativar o uso de <Esc> para sair do aplicativo.

-outfolder foldername -0 Nome completo da pasta de saida.
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-profile profilename -p Especifica o nome do perfil & partir de qual lemos as opgoes.

Digite "" (string vazia) como nome do perfil para selecionar o perfil
<Padraos.

Este parametro é requerido caso ndo usar o parametro -tagex.

-subfolders -s Cria sob-pastas na saida. Esta opg¢do serd ignorada caso o parametro -
outfolder nao for presente.

-tagex filename -t Nome completo do arquivo de um TAGEX, contendo os tags <Options>
e <Jobs> validos.

Caso este parametro for usado, os parametros -input, -outfolder, -
subfolders, -job e -profile serdo ignorados.

-window hwnd -w Gestao da janela parente (caso estiver).

ExportFeatures.exe é executado sem exibir qualquer interface de usuario se vocé preencher qualquer
uma das seguintes combinacgdes:

« -tagex filename
« -profile profilename -job filename
» -profile profilename -input filename [filename] -outfolder foldername

Cddigos de Resultados

ExportFeatures.exe retorna um dos cddigos de resultados seguinte:
Cadigo Descrigdo

Successo

Falha

Mau instalagéo

Arquivo nao encontrado

Arquivo invalido

Caminho invalido

Exportar com falhas

O formato TAGEX

O formato TAGEX contém uma descricao XML das opgdes os parametros de job.
+ Otag <TagExport> esta sempre presente;
* As opgbes sao grupadas no tag <Opgoes>;
e Os parametros especificos a Job sdo grupados no tag <Jobs>;

» Quando os tags <Op¢des> e <Job> forem presente, o arquivo TAGEX podera ser usado com a
opgao -tagex;

¢ Quando pelo menos o tag <Job> for presente, o arquivo TAGEX podera ser usado com a opgéo -
job.

©O© 00~ WN = O

A interface grafica do usuario para Export Features salva o perfil de exportagao no formato TAGEX. Um
perfil de exportagao contém o tag <Opg¢oes>, mas nao contém o tag <Jobs.
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Exemplo:

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?=
- <TagExport Language="en" Version="1" xmlns:xsd="http://www.w3.org/2001/XMLSchema" xmins:xsi="http:/ /www.w3.0rg/2001/XMLSchema-instance">
- <Options>
<Format Name="KML"/>
<0Offsets BearingCorractionvValue="0" BearingCorrection="false" Output="true"/>
<Filters>
<SatsFilter Minvalue="4"/>
<DOPFilter Active="false" Maxvalue="8"/>
<AccuracyFilter Active="false" Maxvalue="7
< /Filters>
- <CoordinatesBlock Output="true"=>
<Height Output="true" User="false" GeoidName="" Type="
«</CoordinatesBlock>
<MetadataBlock Output="true"/>
<ParentChildRelations Qutput="false"/>
<Millisecond Output="false"/>
<VerticesTables Qutput="true"/>
<PositionsTable Output="true"/=
<Standards:
<DOP Name="PDOP"/>
<Accuracy Name="HOR_2SIGMA"/>
<Time Mame="Local"/>
<Measure Name="Meter"/>
</Standards>
<CoordinateSystem Name="" WGS84="true"/>
<ESRICoordinateSystem Mame=""/>
</Optionsz>
- <lob>
- «Input>
<File Mame="C:\SampleData\GoogleEarth\RTK.TAG"/>
<File Mame="C:\SampleData\GoogleEarth\RTK.pos"/>
</Input=>
<Output Subfolders="true" Folder="C:\Users\Martin\Documents\Effigis\Export Features"/>
</Job=
«</TagExport>

s

lipsoidal"/=

Export Features — Arquivo Tagex
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Apéndice F

Apéndice F — Personalizar a saida das
feicoes exportadas

AutoCAD DXF

Por defeito, cada camada de saida AutoCAD DXF contém um arquivo sé, com a extensao DXF, e
contendo os atributos e a geometria.

Pode editar o arquivo WriterDXF.xml para trocar este comportamento configurado por defeito. Assim,
poderd mandar sair os arquivos DXF, um por cada camada.
Este arquivo esta na pasta C:\ProgramData\Effigis\Export Features\en.

EmWriterDXF.xml, configure o valor da chave Output.OnlyOneDocument como segue:
e "true” (por defeito): para mandar sair todas as camadas num arquivo DXF s6.
« "false" para mandar sair cada camada num arquivo DXF separado.
Exemplo:
<add value="true" key="0Output.OnlyOneDocument"/>
Export Features — WriterDXF.xml

X/
**  Nota: No uso de arquivos DXF separados para as camadas, use Insert > Block... em AutoCAD para carregar cada camada

sucessivamente numa vista Unica.

Google Earth KMZ

A maneira de contruir as camadas pode ser personalizada ao usar os arquivos de configuracdo. Pode
editar o arquivo WriterKML.xml para trocar este comportamento por defeito, para poder mandar sair as
camadas, usando diferentes simbolos, escalas ou grupos de valores. Details are at the top of the XML
file.

A versdo em inglés deste arquivo esta na pasta C:\ProgramData\Effigis\Export Features\pt.

Exemplo:

<add value="1" key="GNSSLayerDocument.Range.HOR_1S5IGMA.Meter.MinValue.2"/>

<add value="5" key="GNSSLayerDocument.Range.HOR_1S5IGMA.Meter.MaxValue.2"/>

<add value="1 -5 m ({0:F1}%)" key="GNSSLayerDocument.Range.HOR_1SIGMA.Meter.Label.2"/>
<add value="CB80000EE" key="GNSSLayerDocument.Range.HOR_1SIGMA._Meter.Color.2"/>

<add value="0.5" key="GNSSLayerDocument.Range.HOR_1S5IGMA.Meter.Scale.2"/>

Export Features — WriterKML.xml
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Para outros idiomas, olhe nos folders em fr (Francés), es (Espanhol) e en (Inglés).

Também pode trocar os simbolos usados para representar as feicdes no mapa. Estes arquivos sao
localizados na pasta KML, no mesmo local do que o descrito acima.
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