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Compass Solution - Guia del Usuario

Acerca de esta Guia del Usuario

Gracias por elegir nuestro Software de Post-Proceso — Compass Solution. Esta guia
del usuario ofrece una introduccion a la instalacion del software, gestion de
proyectos, procesamiento de datos y generacion de reportes. La misma lo ayudard a

familiarizarse con la interfaz y comenzar con su proyecto de manera efectiva.

Aviso Legal

Por favor, lea detenidamente el aviso legal de este software antes de instalar Compass
Solution.

1) Compass Solution es un software de post-proceso inteligente, propiedad de
ComNav Technology Ltd.

2) ComNav declara que este software ha sido testeado de manera intensiva, pero no
puede asegurar que sea compatible con todos los sistemas de software o
hardware, o que esté libre de errores. ComNav no se hace responsable por
cualquier dafio causado por posibles fallas en el rendimiento del software.

AL INSTALAR EL SOFTWARE Compass Solution, USTED ACEPTA TODOS LOS

TERMINOS ARRIBA LISTADOS. EN EL CASO DE NO ACEPTAR LOS TERMINOS,

POR FAVOR, DESINSTALE EL PROGRAMA INMEDIATAMENTE.

Asistencia Técnica

En el caso de tener dudas o preguntas, y no encontrar la respuesta en este manual,
por favor, no dude en contactar el punto de venta local donde adquirié el M300Pro.
También puede solicitar asistencia técnica mediante el sitio web de ComNav

Technology: www.comnavtech.com o a través del email de Soporte Técnico:

support@comnavtech.com

Sus comentarios

Sus comentarios sobre el software Compass Solution y esta Guia del Usuario, asi
como de otros productos ComNav nos ayudaran a mejorarlos mediante futuras

revisiones. Por favor, envie sus comentarios a: support@comnavtech.com.



http://www.comnavtech.com/
mailto:support@comnavtech.com
mailto:support@comnavtech.com
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1 Introduccioén

El software Compass Solution es un programa de post-proceso disefiado para
procesar y analizar datos GNSS (Global Navigation Satellite System) “crudos” (sin
procesar), para obtener una solucion de posicion de alta precision. Puede procesar
datos de casi todas las constelaciones de satélites GNSS (GPS, GLONASS, Galileo y
BeiDou/Compass). Sus funciones principales son:

1) Procesamiento de datos de observacion GNSS en formato RINEX y ComNav.

2) Post-proceso diferencial en modo estético y cinematico.

3) Ajuste de redes formadas por vectores de lineas base procesados.

4) Generacion de reportes de analisis en varios formatos (HTML, DXF, TXT y KML).

1.1 Instalacion

Hacer doble click en el archivo setup.exe de Compass. Elegir el directorio de
instalacion del programa. Por favor, asegurese de que el programa principal, la llave

(dongle) y C++2012 estan completamente instalados.

Su PC debe poseer como minimo las siguientes caracteristicas (o superiores):
Windows 2000

CPU: core 2.0GHz;

Memoria interna > 1G, HD>80 G;

Resolucion de la pantalla: 1280*1024.

1.2 Interfaz del Usuario

Esta seccion describe la Interfaz del Usuario y los mends principales de Compass

Solution.

® Barra de Menu: contiene todos los menus disponibles.

® Bara de Herramientas estandar (Standard Toolbar): acceso directo a las
funciones mas utilizadas, incluyendo: Importar archivos de observacion, Procesar
linea base, Ajuste de red.

® Area de visualizacion: ventana de visualizacion principal.

® Panel de Navegacion (Navigation Pane): permite navegar entre diferentes
visualizaciones de sus datos GNSS, tanto procesados como crudos.

® Ventana flotante (Float window): muestra la informacién de datos GNSS crudos o
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procesados. Barra de Menu -> View -> property to active float window.

o Ventana de mensajes (Message box): contiene el mensaje de salida, lineas de
tiempo, y la calidad de las observaciones.

e
3608P1

[ COMTST.cps - Compass - [} X
Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help Menu
g y N . ” G
Be@EB Py A $0F | { 4> ) QB 2RA Y 20 00! Standard
@ mew | nepuie | uwscieuun | aseusvarsue. | - | ".openy
o T2 T itatic baseline 3608PI1084K - > |
=3 ovsenation |
:-" » Static baseline ik ‘
o 3590P2 ° Fre
cOs View 3608P2 | =
o | Sessior
ara | Ep
= . ;
Navigation 1220 | Solition
|

) 2:46 10 Minutes/Grid 3:08
o I ¢ » » \Output A Satellite » Quality { Network /

1.2.1 Barra de Menu

La barra de menu incluye: Archivo (File), Editar (Edit), GNSS, Procesador (Processor),
Ajuste (Adjustment), Reporte (Report), Herramientas (Tools), Vista (View), Ventana

(Window) y Ayuda (Help). A continuacién se describen las funciones de cada menu:

Project GMNS5 Param Processor  Adjustment Application Hold-all Edit  Window Toolbar Help

® Project (Proyecto), Create (Crear), Open (Abrir), Save and close the project
(Guardar y cerrar el proyecto), Import raw data (Importar datos crudos).

® GNSS: GPS, Compass(BeiDou) y GLONASS.

® Param: datum, antena, etc. Unit Configuration (Configuracion de unidades) y
processing configuration (Configuracion del procesamiento).

® Processor (Procesador): Process all or selected baselines (procesar todas las
lineas base, o solo las lineas base seleccionadas), Baseline settings (ajustes de
lineas base).

® Adjustment (Ajuste): Check observation files (Verificar archivos de observacion),
Check Network (Verificar Red), Search Errors (Buscar errores), Adjustment setup
(Configuracion de ajuste) and Run adjustment (Ejecutar ajuste).

® Application: Output analysis report (Generar reporte de andlisis) en varios formatos,
incluyendo DXF, TXT, KML.

® Hold-all: the 7-parameters (los 7 parametros), Coordinate convert (Convertir
coordenadas), File cutting (Cortar archivo) y Source path (Directorio fuente).

® Edit (Editar): Undo (Deshacer), Delete the selected items (Eliminar elementos
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seleccionados), Replace path (Cambiar directorio) y Property of observation sites
(Propiedades de los sitios de observacion).

® Window (Ventana): Switch map (Cambiar mapa), Observation (Observacion) y
Report (Reporte).

® Toolbar (Barra de herramientas): Customize and Edit toolbar (Personalizar y Editar
barra de herramientas).

® Help (Ayuda): Help (Ayuda) y About Compass Solution (Acerca de Compass
Solution).

1.2.2 Panel de Navegacion

Contiene 5 pestafias: Compass list (Lista Compass), Observation (Observacion),
Dynamic baseline (Linea base dinamica), Static baseline (Linea base estatica) y Station
(Estacion).

® Compass list: Luego del procesamiento dinAmico de la linea base, se muestra la
linea base en el mapa (baseline estética), y la trayectoria de PPK.

Observation: muestra la informacion detallada de los archivos de observacion.
Dynamic baseline: Lista de lineas base dinamicas

Static baseline: Lista de lineas base estaticas

Station: Lista de los marcadores de estaciones

Para cambiar la visualizacion en el area de vista principal, primero debe hacer click en

(DPanel de Navegacion, luego seleccionar los elementos de visualizacion particulares
en el area (2). Los elementos seleccionados se mostraran en el area de visualizacion.

L] .cps - Compass ] O
[ COMTST.cps - Comp: X

Project  GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help

[+ ] L8048 B © 00.

.P - / Map | Report | Obsenation [ Stamhaselme/r station | v | Property
oj i

7 Num. | Station [ Type [Grege— [ Longitude [ Attitude [East [static baseline 4220084K - 3608F2084 v |
B Observation @1 Unsolved point  31:20:59.96679N 12 3020E 33.2039
= 22 i 3 General

14+ static baseline 23 12 = Dynamic False

- 24 12 1445 From C:\DOCUMENT\EX.
N S @5 350001 Unsolved point 31:20:5! 611 12 9824E 29.9843 28882886.1980 7033 = ENDOTUMENTVER:
| Session 084L
(s @ ) Epoch

= E Solution
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Run

adjustment

®\ 3:28 1 Minutes/Grid 3:36
Adjustment o | <> \Output A sateliite », Quality {Network /

Ready
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Build a new project

1.3 Flujo de trabajo il

Import GNSS raw data

El diagrama muestra el Constraint in local grid
coordinates

fluo de trabajo del

programa Compass ‘[ l

Solution, el cual Static baseline PPK
Adjustrjent not pass |

proporciona una vision
Network adjustment

clara del procesamiento [

N ——

de lineas base. <
Export report

2 Gestion de Proyectos

En este capitulo usted aprenderd a crear un proyecto nuevo, importar archivos de datos

crudos y agregar restricciones de coordenadas.

2.1 Crear un proyecto nuevo

En primer lugar, debe instalar correctamente el software Compass Solution, y
descargar los datos GNSS crudos (sin procesar), del receptor a la PC. Luego, ejecute
Compass Solution -> click en File -> New Project:

1) Elija el directorio de la carpeta (path)

2) Ingrese un nombre para el archivo (file)

3) Seleccione el Sistema de coordenadas (Coordinate System). Puede elegir uno de
la lista de Sistemas de coordenadas (WGS72, WGS84, Xian80, Beijing54 and
CGCS2000), o hacer click en Coordinate detail para agregar un sistema/datum local.
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Mew File ﬁ
Path(e.g.: C: File
i‘; C: - [Test
Bca D
#H- . SRECYCLE.BIN
----- , 2016.03.16 Coordinate System
B | axure |
----- , Baidu¥unDownload 3 Ll SRR d

#- . Compass

B~ . Compass solution

- 07

., 2016.03.16

. Report

. Rinex

f- 1 2016.03.16_1

7- |, Compass Solution

Coordenate Detail

7~ | winlh

Path:

D:ACompass solution

Cancel

Recomendaciones: 1) Recomendamos guardar el proyecto y los datos GNSS

crudos en el mismo directorio, ya que esto facilitara la gestion del proyecto; 2)

Para descargar los datos GNSS crudos a la PC, utilice la guia Compass receiver

utility User Guide.

Haga click en Add (Agregar) para definir un datum nuevo; es posible definir los

parametros deseados (elipsoide y proyeccién) para el

nuevo sistema de

coordenadas. Haga click en Modify (Modificar) para editar los parametros de

coordenadas actuales.

Datum Manager

Name

[ add
WGS84 -
E| Modify |
Item

Value | Delete |

Ellipsoid Name

Semi Major Axis[m]
Flattening [1H)

Translation X

Translation ¥

Translation Z

Rotation X

Rotation ¥

Rotation Z

Scale Factor

Projection Method
Projection Origin Latitude
Projection Origin Longitude
Projection False Northing [m)
Projection False Easting [m]
Projection Scale Factor
Projection Local Latitude
Projection Local Longitude
Projection Local Height [m])
Local Org. Lat

Local Org. Lon

Local Scaling Ratio [ppm]
Local Rotation Angle [degree)
Local Height Offset [m)

WGS-84
6378137.000000
298.257223563
0.0000000000
0.0000000000
0.0000000000
0.0000000000000
0.0000000000000
0.0000000000000
0.00000000000000000000
Transverse Mercator
0

120

0.000

500000.000
1.000000000

0.000 0K
0.000000000

0.0000 Cancel
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Primero, tilde la opcidn “Use default ellipsoid” (Usar elipsoide por defecto), seleccione
el elipsoide apropiado de la lista, y luego ingrese el nombre del Sistema de

Coordenadas (Coordinate System Name)

“Modify Datum”

Define Coordinate |Datun Convert | Select Projection Modle | Selset Geoid Models | Local Foint

Coordinate System

Coordinate System Name v use default ellipsoid
|Loca|| WGSEG =
Ellipsoid Name

Positive Coordinate Direction
WGSE6

Semi Major Axis(m]

6378145

Flattening [1/] " South " West

298.24999

& North + East

Introduzca 3 o 7 pardmetros, en caso de que sea necesario.

“Madify Datum”

Define Cosrdinate Datwn Convert |Select Projection Modle | Select Gaeid Models | Local Foint|

The 7-transfer-parameters from WGS5-84

Translation X |0 Rotation x 0
Translation v l]| Rotation ¥ 0
Translation Z |0 Rotation Z 0

Scale Factor ||]

From Xy (&= X 0 g5 -gl|fX
e I S P -5 0 g |7
Local Z Az Z s 54 g, -& 0 wesen

Seleccione el modelo de proyeccion apropiado, e ingrese los paradmetros de acuerdo
con la ubicacion del relevamiento.

“Modify Datum”

Define Coordinate | Datun Convert Select Projection Modle |Select Geoid Models | Local Poimt |

Projection Model

Transverse Mercator j

Transverse Mercator

Scale Factor False Morthing ()
[ oo
Origin Latitude False Easting (m)

0 [500000

Origin Longitude

120]

En Geoid Models (Modelos Geoidales), tiilde Add Geoid Modules (Agregar M6dulos
Geoidales), haga click en Add Geoid File (Agregar Archivo de Geoide) para ingresar

un médulo geoidal. Luego haga click en OK para finalizar la modificacién del datum.
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“Modify Datum® x|
Define Coordinats | Datun Convert | Select Projection Modle Select Gesid Models |Local Point |
I~ Add Geoid Modules
Add Geoid File
Max Latitude Max Lontitude
L o
Min Latitude Min Lontitude
v 0

A continuacién, podréa seleccionar el sistema de coordenadas que ha creado, y

haciendo click en OK activara dicho datum en el proyecto actual.

Datum Manager &J
Name Add |
WGS84 | -
WGS84 &l
WGS72
Xian80 __ Deete |
Beijing54
CGCS2000
Translation 0.0000000000
Translation 2 0.0000000000
Rotation X 0.0000000000000
Rotation ¥ 0.0000000000000
Rotation Z 0.0000000000000
Scale Factor 0.00000000000000000000
Projection Method Transverse Mercator
Projection Origin Latitude 0
Projection Origin Longitude 120
Projection False Northing [m] 0.000
Projection False Easting [m) 500000.000
Projection Scale Factor 1.000000000
Projection Local Latitude 0
Projection Local Longitude 0
Projection Local Height [m] 0.000
Local Org. Lat 0
Local Org. Lon 0
Local Scaling Ratio [ppm] 0.000
Local Rotation Angle [degree] 0.000000000
Local Height Offset [m) 0.0000 Cancel

Aviso: el sistema de coordenadas y sus parametros también pueden ser editados a través
de Tools -> Datum manager.

2.2 Importacién de archivos de observaciéon crudos

Para importar datos GNSS crudos (sin procesar), haga click en File -> Import en la
barra de menu. Los archivos de observacion estaticos pueden ser importados
directamente; para datos PPK y dinamicos, debe tildar “Import Dynamic Files”

(Importar Archivos Dinamicos).
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Import M
ComNav Raw Binary Data

RINEX 2.0{3.0 Data

Single difference file(Msg.919 and Msg.71) Cancel

¥ Import Dynamic Files

Aviso: Compass Solution solo admite datos dindmicos crudos en formato ComNav.

Después de importar los datos crudos, seleccione Observation -> select the
observation file en el Panel de Navegacion, y haga click derecho sobre el nombre
del archivo para editar sus propiedades, incluyendo Station Name (Nombre de la

estacion) y Antenna Information (Informacion de la antena).

[5 COMTST.cps - Compass - =] 5.4

Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help

< & | A o B 2. B | A * @ O o
d + 2 6 ARG |4 B et O 2QQ ©00.
| Map | Report” Observation | Staticbaseline | Station v | Property
S project 7 I
2 Num File Start End Epoch | Data_| Latitude R Alftude | Rece I““ servation 4220084K CXD =l
nobsuvaﬁon Az 0084K.CNB 3.24 02:51:23 | 03.24 03:37:02 | 2za TR IS 21:17:31.830 33.203 E @
‘ E 2084L.CNB 0 Re-link 5 Gonersd
83 1084K.CNB =
8- Delete Delete
85
Import files Ephemeris manager

File analyse
a ‘ Rinex convert CA\DOCUMENT\$X.
Ephemeris ‘ Import RTK point
| Properties Alt+Enter
Download
|
Il< Lat. [ 31:20:59.96679N
Station Long. [121:17:31.83090E
Antenna [0.0000 Change Height |33-2039
:-‘, » Static baseline
N Dynamic baseline

n [ _zm 10 Minates/Grid 3:37
&2/ Adjustment W 4 » v \Output {Sateliite » Quality {Network /
Properties

2.3 Puntos conocidos de anclaje

Para garantizar que todas las estaciones se encuentran dentro de la cuadricula de su
sistema de coordenadas local, al menos una estacion debe estar fija en un punto
conocido. Haga click en Station -> Properties -> Known Point para ingresar
valores de coordenadas (Tilde Constraint).
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[53 COMTST.cps - Compass

i =] X
Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help
BeRh s 228048 B O o © 00:
39 b | Map | Report | Obsenation | Staticbaseline,” Station. | - I:vopfﬂv - 5
N Num Station Type Latitude Longntude Altitude North J Engefgistesicn

Delete

| IR observation et bt | 312059966798 ] [28862752:8997 | (= N3)
f :* 3 int  31:2 73 " E 31,9469 288 6 33

2 5 Single position
*_» Static baseline

Properties  Alt-Enter r nt
95 3500 int
‘N Dynamic baseline = =

Station: 4220 X

%) adustment _ S 0
ot A Original value(Low-Precision) annpnmll

Method Coordinate

G x(north)  [28882792.8997 Precision(m) |0

“ xyH

CH yleasy  [7033432.8053 Precision(m) [0
Q © BLH

8L H 33.2039 Precisionm) [0
i < >

¥ Constraint oetaut | || gpe
. = ]
o' -

s oK Cancel | Help |

Adjustment v| W < » w \Output {Satellite ) Quality {Network |

Properties

Aviso: Es posible obtener el valor de la coordenada por defecto, dentro del sistema
de coordenadas local, haciendo click en Default. No deberia haber una gran
diferencia entre el valor por defecto (default) y el valor conocido (known); en caso
contrario, verifigue los parametros del sistema de coordenadas.

3 Procesamiento de lineas base GNSS

En este capitulo se explica el procesamiento de datos GNSS en modo estético y PPK,

respectivamente, mediante la descripcion de las configuraciones basicas del software.

3.1 Procesamiento de lineas base estaticas

En modo estatico, Compass Solution puede procesar directamente vectores de lineas
base de diferentes sitios con datos GNSS capturados simultaneamente.
Recomendamos que al menos 3 receptores observen al mismo tiempo, para formar
el bucle de lineas base simultaneamente.

3.1.1 Visualizacion

El vector de la linea base estatico se formara automaticamente al importar los datos

GNSS crudos. Seleccione Project -> Map para visualizar los vectores de lineas
base.
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[& COMTST.cps - Compass = P

Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help

: 9 ra
nmEh Qg caarice 00!
’ ~ 4 | Report y Obsenvation | smuhasanne[ Station ( Dynamic baseline ] ~ | Property
= el T i T T [esamazz:absant
\ " | | | B®
| & -
‘ 3590P2 = | |
Create | e /‘3BUBF‘Z | |
\ | ow” | |
- | LT | |
| - | | |
e [, —— sso8P1__ A e Ji 8
31:20:60E ‘ P 4 ‘ | |
1/
8 \ il | |
| 3590P1 | | |
ek | \ | |
| | | |
\3 | N |
| - = | |
Map | 0 | 10n %0 | |
oL
:Iv
n Observation
:-‘, » Static baseline
N Dynamic baseline
@, Adtment W 4 » ¥ \Output A Satellite », Quality /Network /

Ready

3.1.2 Configuraciones del procesamiento de lineas base

Antes de comenzar el procesamiento de lineas base estaticas, haga click en
Processor ->Baseline setting en la barra de mena, para configurar los parametros
del procesamiento. Las configuraciones estan relacionados con las reglas de

importacion de los datos (data import rules), observaciones, tropésfera y ionésfera.

Setup for baseline process X Setup for baseline process X
General Mmporl rules] Troposphere and | phere ] Observati ] General Import rules WT. posphere and | phere ] Observati
Sampling interval[Second] |[§ Min time(min)
' 5]
Elevation mask(Degree] |20
Max distance[km]
Ref satellite  |Auto - 1000
Gross error Tol. (3.5
Min epochs 5 v Enable loss of lock indicatorfLLI]

Max epochs |9999
Warning(Ratio] |3

LS Cancel Help LS Cancel Help

® Sampling Interval (Intervalo de muestreo): Es el intervalo de procesamiento de
los datos. Este valor deberia ser mayor al intervalo utilizado durante la captura de
los datos.

® FElevation Mask (Mascara de elevacion): el angulo minimo de mascara a
utilizar. Cuando los datos tienen buena calidad, la mascara deberia ser de entre

10y 15 grados.
12
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® Min Time (Min.): Minimo periodo de observacién de los datos GNSS crudos,
para formar la linea base.
® Max Distance (km): Distancia de observacion maxima de los datos GNSS

crudos para formar la linea de base.

Setup for baseline process x Setup for baseline process X
General | Import rules  Troposphere and | phere IObser ti General} Import rulesl Troposphere and | phere Observations
Troposphere m proved Hopfield hd ¥ Use GPS observations
GPS: LICIN (35 L2C/IN [15 L5CIN |32
lonosphere F’U‘ﬂ | ¥ Use BDS observation[BDS]

BDE: BICIN (35 B2C{N (35 BSC/N |32

Temperature[C) "lB— v Use GLONASS observation
GLO: LICIN (35 L2C/IN |35

GitiFGee ) [ [ Use pseudorange for static baseline[R)

Relative humidity(26) |50 v A low part of of ambiguities fixed[P]
Comp time offset( ds, default 14.0]
Combination of observation
|Aulu j
0K Cancel | Help i Cancel | Help

® Seleccione los modelos de correccion por tropdsfera y ionosfera.
Pardmetros del clima: temperatura, presién atmosférica y humedad relativa.
Puede deshabilitar satélites individualmente para que los datos de estos satélites
no formen parte de la solucion.

® Compass time offset (offset de tiempo): el valor por defecto es de 14 segundos.

3.1.3 Procesamiento de lineas base estaticas

Después de definir los parametros de procesamiento de las lineas base, haga click en
Processor -> Process Static Baselines.

Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help

BEED S A28 048 B © & Y}
QPrajm /_Map_|  Obsenation,’_Static baseline | |
X

Num. | Start

[ sys. time Status [solution [Ratio [ RMs|  check
0:07:4 5 0.0109

B Observation

00:07:46 Using Fix 435

Using Fix 22
T4 Static baseline Using x 5. alid g
% :“'mg = :'[”“d DOCUMENT.
05 el 2 L DOCUMENT.
Using Valid e
Using X 53 aiid a0z | =k oot
Param Epoch

= Solution

Después de que se hayan procesado todas las lineas base, chequee el valor de
calidad (Solution type, Ratio y RMS) y la informacién de las lineas base (dx,dy,dz,ds)
gue se muestran en el area de visualizacion. Para obtener un resultado de alta
precision, verifique también:

® Tipo de solucion: Unsolved (No resuelto) o Fix (Fija).

13
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® Ratio deberia ser menor que el valor de advertencia que haya establecido (por
defecto el valor es 3)

® RMS < 0.00X (precisién milimétrica)

® Check: valid

Ademaés, puede hacer click en Adjustment ->Search Loop’s Errors para chequear el
valor de PPMdel bucle y obtener informacion detallada del procesamiento de las lineas
base.

Si los valores de RMS y Ratio de la linea base no cumplen con requisitos estandar,
edite la linea base manualmente y procésela de nuevo.

Elimine datos de observacion de mala calidad en el Timeline window (Ventana de
linea de tiempo) basandose en el Quality window (pestafia de calidad) Como se
muestra en el ejemplo debajo, los datos de observacion de mala calidad deben ser

eliminados de la Timeline window.

L4 o
M 4P M /Output(Sateiite) Quanty '(Network W 4 v M DutputSstellite ¥ Quality | Network ",

— - | =]
[R17, L2, No.18 Nax:-0.0880 Nin:-0.1330]

Residual Residual

10 Winates/Grid 14-02 13:29 10 Minates/Grid 102

(1 L= oL
M4 v M oupu(Sateitey Quaiity ' Hetwark WOCr W Oulputy Satelite { uality ' Hetwork ",

B L ¥

[R17, L1, Wo.17 Nax:-0.0450 Nin:-0.0880] H£G613

Residual K% G615

O=617 | ]

0. 1m HE 619

O G20

€G24

2% Gen

o= 630

e R0G

OwRi4

Hens
1323 10 Minates. Sorid 14:02 -

Aviso: en la Timeline Window, al seleccionar una observacion, se eliminan los datos
de dicha observacion. Haga doble click en la casilla de la izquierda para limpiar la
seleccibn, y restaurar las observaciones eliminadas.
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Procesar esta linea base nuevamente para obtener un mejor resultado.

N Dynamic baseline 158 All baselines were processed! 19:24:54 2018-03-13

=

[%
o

(7
A L) Adjustment

e Valid
{0} Baseline setup

o Baseline report 52 0.0052 Valid

Details of processing

(5 N Baseline analyse

Baseline delete

Baseline forbidden

= Baseline using
Reverse start and end

Baseline clear

M Baseline properties Alt=Enter

@ v wds

W 4 » ¥ \Output {Satellite £ Quality £ Network ; H

Process this baseline alone

También es posible editar lineas base, incluyendo:

Baseline setup (Configuracion de linea base): Acceso directo a la configuracién del
procesamiento de lineas base.

Baseline report (Reporte de linea base): Generar reporte del resultado del
procesamiento de la linea base.

Details of processing (Detalles del procesamiento): Muestra los detalles de los
parametros del procedimiento de céalculo.

Baseline delete (Eliminar linea base): Eliminar la linea base de su proyecto (no es
recomendable).
Baseline forbidden (Linea base prohibida): No permitir que la linea base forme
parte de la solucién. Esta funcion es utilizada sélo cuando la linea base no posee
buena precision.

Baseline using (Utilizar linea base): Permitir que la linea base forme parte del
ajuste de red.

Reverse start and end (Invertir Inicio y Final): Invertir la direccion del vector de linea
base.

Baseline properties (Propiedades de la linea base): Muestra informacion general,
Fix Solution (Solucién Fija) y Float Solution (Solucion Flotante).
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3.1.4 Ajuste de Red

En esta seccidn, se realizara un ajuste por minimos cuadrados utilizando las lineas
base procesadas anteriormente. En primer lugar, seleccione Adjustment ->
Adjustment setup en la barra de menu.

Adjustment Setup X

Free Adjustment | 2D Adjustment | Height Fitting |
Adjustment Settings

Select wanted adjustment
I~ 3D

v 2D
¥ Height Fitting
Others

Central 120

¥ Clear previous results

3D: Coordenadas en WGS84 como puntos de control

2D: Ajuste horizontal, utilice coordenadas en cuadricula local como puntos de
control

® Height Fitting: Ajuste de altura
Aviso: se recomienda aplicar 2D & Height para el ajuste de las lineas base.

Luego, haga click en Adjustment->Run Adjustment, click en OK para completar el
ajuste.

Compass - eS|

0 ) Note: Least Squares will be used in following adjustment

3D Non-constraint Adjustment under WGS-84
2D constraint ajustment
Height Fitting

| moreover, previous ajusment results will be deleted!

|
oK | Cancel
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3.2 PPK (Cinematico con post-procesamiento)

En el modo PPK (Post-Processed Kinematic), se pueden procesar trayectorias de

Rover combinadas con datos estaticos de estaciones Base. Por lo general, se

establece el intervalo de muestreo de la estacion base en 1/s y se deja fijo sobre el

punto conocido (vea 2.3 Puntos conocidos de anclaje). Se necesita el dongle (llave)

para activar la funcién PPK. Asegurese de que el dongle esté conectado a su PC y

que el driver esté instalado correctamente.

3.2.1 Procesamiento de linea base dinamica

La configuracion de los parametros para linea base dinamica es la misma que la

configuracion del procesamiento de linea base estética (el intervalo de muestreo -

Sampling Interval- es de 1/s).

Setup for Baseline Process

o]

Sampling Interval [second]
Elevation Mask[Degree)
Ref Satellite

Gross error Tol.

Min Epochs

Max Epochs

YWarning[Ratio)

General \Impun Rules ] Troposphere and lonosphere I Ohservaliunsl

x|

Cancel ‘

Help |

Haga click derecho sobre el nombre del archivo para procesar sélo esta linea base,

como se muestra en la figura a continuacion:

Ready

17

=]
Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help
H = O N 54 N 2 [[EA
hﬂ Q& O 0 | 5 @Q 00:
’ : :||/ Map,/ Dynamicbaseline [ 1610780308 -20180319.PPK | ~ | Property
X7 et ] i Dymenic baseline 1610760308 - =
S Num. | Start [ End Epoch [ Fixed epoch Fixed precent | Point| 2
B Observation +*1  1610780308.CNB 20180319_PPK.CNB 633 576 90.995% B @
= General
4 static baseline Dynamic False
From C:\USERS\FEND...
benamkbaseline To C:\USERS\FEND...
Session _PPK
Epoch 0
E Base type
Param Solve route X Dynsmic | False
B Solution
Finished Marker>null — 171 Float precent | 7.90
Other precent | 1.11
.
V4
Report setup
©)
Report
L L Lo
M 4 > ¥ /Butput Sateliite ' Quality { Network \,
: ~
;@M}MWMM O%G10 2
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Haga click en Next para finalizar el procesamiento de la linea base dinamica. Se

mostrara la informacion de la misma: Epoch Num (Numero de época), Fixed Epoch

(época fija) y Fixed percentage (Porcentaje fijo).

~ | Property

Haga doble click derecho sobre la linea base dindmica para obtener

detallada de cada p

[E COMPASSPPK.cps - Compass

i Project GNSS Param Processor Adjustment

unto.

Application  Hold-all

Edit  Window Toolbar

Help

[Dynamic baseline 1610780308 - v |

B®

© General
Dynamic___| False
From C:\USERS\FEND.
To C:\USERS\FEND.
Session PPK
Epoch 0

informacioén

v | Property

Lot A

Dymanic baseline 1610780308 — v

General
Dynamic
From
To
Session

Epoch

£ Base type
Dynamic | False

 Solution
Float precent [ 7.90
Fixed precent
Wide-Fixed
Extra-Fixed
Other precent

.00
1.1

A0S A8 04 Ble>2143 QB 2RAA Y 50 00"
Q peth " Map Dynamic baseline 1610780308 - 20180319_PPK ]
N “[No. [uTcpDate [UTCTime | Beiling Date | Beiling Time | Marker | Solution | RMS | SatN | Lat.
23 obsenation @428 20180319 032402000 2018-03-19  11:24:02.000 Fix 0022 22 313499446556 121291983472
@429 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0023 22 313490448333 121291983475
wh e i||lea30 2018-03-19 2018-03-12 PPO1 Fix 0007 22 313490448444 121201983494
Lo lleva31 2018-03-19 2018-03-19 PPOT Fix 0005 22 313490447880 121291983422
N Py baset i|||a32 2018-03-19 2018-03-19 PPO1 Fix 0003 22 313499448667 121291983480
@433 2018-03-19 2018-03-19 PPOT Fix 0004 22 313490448583 121201983466
@434 2018-03-19 2018-03-19 pPO1 Fix 0004 22  31.3499448472  121.291983469
{é} @435 2018-03-19 2018-03-19 PPO1 Fix 0005 22 313490448250 121201983369
@436 2018-03-19 2018-03-19 PPO1 Fix 0003 22 313499448361 121291983488
Param @437 2018-03-19 2018-03-12 PPOT Fix 0005 22 313499448389  121.291983519
@438 2018-03-19 2018-03-19 PPO1 Fix 0004 22 313490448667 121201983458
@439 2018-03-19 2018-03-19 PPOT Fix 0005 22  31.3499448444 121291983405
A @440 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0003 22 313490448611 121201983447
L @241 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0037 22 313499474611 121291988080
P @482 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0015 22 313499519944  121.291992702
@443 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0020 22 313499577000 121291999983
" @444 20180319  03:2418000 2018-03-19 Fix 0021 22 313499649639 121292007919
P g @245 2018-03-19  03:24:19.000 2018-03-19 Fix 0015 22 313499711833  121.202015780
— @446 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0010 22 313499778833 121292024211
@247 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0013 22 313499833222  121.292032913
@48 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0020 22 313490862194 121202041041
@249 2018-03-19 2018-03-12 Fix 0018 22 313499882472  121.292052900
@450 2018-03-19 2018-03-12 Fix 0007 22 313490033389 121202062791
a451 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0021 22 313500003917 121292072347
@452 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0020 22 313500077806 121292082416
@453 2018-03-19 2018-03-19 Fix 0074 22 313500132528  121.202004066 ¥
< >

M 4 > M /Output)’ satellite ( Quality \( Network

od

=

@ Adjustment

EHD%GW

Ready

3.2.2 Vista del mapa

Al finalizar el procesamiento de la linea base dinamica, puede hacer click en Project ->

Map para visualizar la trayectoria del Rover.

[E§ COMPASSPPK.cps - Compass

roject  GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help
@RS A28 048 B 213 08 2aa253 00!
’ z Map | Dynamic baseline | 1610780308 - 20180319 PPK | v | Property
ST Froect i B S S e e e e i e e TFT—— | [Brmanic baseline 1610760505 - ~ |
B3 ovservation | \ 1=K 3]
— | | 5 General
.w"-_,\ Static baseline | | Dynamic False
From CAUSERS\FEND...
Nnynamkmseﬁne | | To C:\USERS\FEND.
| s | Session K
| | Epoch 0
| E Base type
Param | | Dynamic False
& Solution
| | Float precent
Ag? 4 Fixed precent
oo o 5 | Sedprecent}
\
P Extra-Fixed ... | 0.
i | . - 7 L L _ | Otherprecent[i1
fo | Marker | |
2 | | |
| \ \
Report setup | ‘ ‘
- | \ \
E@ | /T\ | |
A
s | 2.0 \ \
I 100 T 2 \
9L

W 4 » ¥ /Outputy Satellite ( Quality \( Network

lo=ao

@ Adjustment

Ready
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4 Exportar reporte

Este capitulo brinda una introduccién sobre cémo exportar reportes del procesamiento.
4.1 Reporte estético

Haga click en Report en la barra de menu principal para generar un reporte del ajuste de
red en formato web. EI mismo contiene 5 partes: Project property (Propiedad del
proyecto), Coordinate system (Sistema de coordenadas), baseline (linea base), 3D non-
constraint adjustment (Ajuste 3D sin restricciones) y 3D constraint adjustment (Ajuste
3D con restricciones), que le permitir4 verificar el resultado de las lineas base y los
ajustes.

El parametro mas importante que debe chequear es X square check. Si el mismo
muestra fail (falld), copie el valor del factor de referencia en Adjustment -> Adjustment
Setup -> Free adjustment, y haga el ajuste de nuevo.

[
Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar  Help
o Aoy S A [BA
h\.@n /}\ DGO 48 B @ '& 60:
’p et / Map | Dynamicbaseline | Staticbaseline | Obsenation” Station | v | Property
27 Proj # [Statin 4220 =]
e Num. | Station [ Type [ wesa4 latitude [ wess4 longitude [ Attitude North East Stationiazz0
uom,ﬂon 91 4220 Fix xyH 31:20:59.99218N 121:17:31.85401E 331773 3469650.6087 337548083 | B
= 82 3600p2 Sovled Adjustment setup X
¢ N — ° 3608P1 Sovled
¢ : 4 4.4 Adjustment parameter ljustment setup Free adjustment | 2D adjustment | Height fitting |
S 5
Dynamic baseline
{\J H Base HWGS'84|| Sovariance Proportionality: 12.80|
N
L) Adjustment |
“\3y7 H_ Alternate amount H 2" “ixed st=%un in free-adjustment: 4220 v
é‘gv 2 |  Reference factor | 12.80|
('u*? X square check(a=95%)| Pass
e e 2 [r H " ~ Do not output the results of X Check and T Check
Adjustment [ Free I 9|
parameter Tips
Covariance proportionality - x Check ;
Q Variance proportionality of single baseline - t Check
Station
constraint
oK Cancel Help
A
“e»
&
Run
adjitmeiit < 2
[ L Lo
- M 4 > M /Output'{Sateliite \( Quality " Network \
=9 7 Heightfiting 20180318 21:41:03 4
\
Adjustment v ¥,

Ready

Aviso: el parametro X square check es significativo y util para el ajuste de redes
triangulares. En el procesamiento de una sola linea base, sélo necesita verificar los
pardmetros Solution (Solucién), Ratio (Relacion) y RMS.

Es posible exportar el reporte en otros formatos, incluyendo reportes resumidos, DXF

y KML. Al finalizar, haga click en File -> Save para guardar su proyecto.
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4.2 Reporte PPK
Haga doble click sobre la linea base para obtener su informacién detallada.

[& COMTST.cps - Compass - X

Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help

O Q& | Y
] 2= ] 2E |G O o 00:
‘ = > " Dynamic baseline Static baseline | obsznminn[ s«anon] 4220084K - 3608P1084K | v | Property
D proee . et 5
Num. | Start [End [ Epoch [ Fixed epoch Fixed precent| Point [ ecor
u Observation 1 4220084K.CNB 3608P1084K.CNB 2074 2069 99.759% i
[« Static baseline
N Dynamic baseline
Param
e .
roces
.
I 4
Report setup
E%\
Report
ods
M« > M Soutput'Satellite ' Quality ( Network
~
25  All baselines were processed! 2018-03-18 21:49:20
o\
\{‘\,‘/ Adjustment v

Ready

En la pagina de informacion detallada, haga click derecho para seleccionar Filter ->

Export format, Solution Setup -> OK para elegir el formato del reporte.

Formato de exportacion:
Latitud/Longitud: exportar el reporte en sistema de coordenadas WGS84.

Projection (Proyeccion): exportar el reporte en el sistema de coordenadas de la
cuadricula local.

Relative 2D: Distancia horizontal respecto de la estacién base
Relative distance: distancia 3D respecto de la estacion base
Solve style: Filtrar los resultados del procesamiento. Generalmente seleccione Fixed

carrier phase (precision centimétrica).
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COMTST.cps - Compass - X
Project GNSS Param Processor Adjustment Application Hold-all Edit Window Toolbar Help
H = [0 G A & | BA = o A I ~ = u O
BEENY 228048 B «+14 08 2aa9 0 00l
’Pwied Map | Dynamicbaseline | Staticbaseline | Obsenation | Station,” 4220084K - 3608P1084K | v | Property
NA — R — — ———— '—Ll
o No. |UTCDate | UTCTime | Beiling Date | Beiling Time | Marker | Solution | RMS | SatN | Lat. Loy A | [Becerd
u Observation i[fde 20160324 025111 2016-03-24  10:51:11.000 Fix 0027 18 313499128722 121292016972 @
= ‘a7 2016-03-24 02514 2016-03-24  10:51:12.000 Fix 0004 19 313499129111 121.292017008 | & Speed
i 121.292016986 S 1
Report setuj X Speed
1Y) sl X Foo Delete. Delete | 121.292016997 ‘(SZT
i||o0 Expiort Toumat 0.0! T 121.202016980 Tonet |
e ©] _ seectal |[f00 o |
an . 0.0! D 121.292016977
a3 ~Solve style——————————— ~Show content Clear all 0.0! S 121.202016986
ai ) | 0.0 OutpUtKML 121.292016991
v pul
s [V Fixed carrier phase M~ roint Default 0.0 121.292016983
@16 ™ Wide fixed carrier phase - ¥ Point epochs 0. Output PPK 121.292016986
a7 | 0.0! 121.202017005
At as ™" Float carrier phase !I ¥ Line 0.0 Add photo data 121292017000
.
a1 I Extra wide fixed carrier phase || | & names 0.0 121.292017002
Process @20 0.0 Properties  Alt=Enter | 121.282017000
& ™ pseudorange M| & aiepocns 0.00e—e oo 121202016983
X ax I Fiter style 0002 18 313499128833 121292016986
I'4 ax . 0002 18 313499120000  121.292016991
-] a2 : (s) I Toalroutes 0002 18 313499128917 121202016988
Pl | as 15 (m) 0002 18 313499128917 121292017000
2 B a2 e o 0002 19 313499120028 121.292017000
a7 i Q] = 0002 20 313499128917 121292016977
= ax d only cancel | 0002 20 313499128806  121.292016972
:@ a2 0002 20 313409128917 121292017002
N A A1A-NADA_ N2:a1-38 NNN ONTA-NIPA__1N-51-35 0N Fiv non>  on 21 2400120078 121200014088 ¥
Report s 24
| vds
| W 4 > ¥ /output'{Satellite \{ Quality { Network

| 25 Al were 2018-03-18 21:49:20

@ Adjustment
v

Il " :
Al j
Set the record output format.

Output report, Output KML, Output PPK: recomendamos guardar el reporte en
formato **.csv, lo que facilita el analisis del resultado del post-procesamiento, y en

formato KML que genera archivos en formato compatible con Google Earth.

Después de exportar el reporte, vaya a la barra de menu principal -> File -> Save,

para guardar el proyecto.
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