GNSS mereések
végrehajtasa aktiv
ionoszféra idejen

4. Amit a halozati RTK-rol tudni kell




Az RTK valos idejli, fazismérésen alapuldo, cm-es pontossagu (5 cm-en belili
ponthibaju) GNSS pontmeghatarozast jelent, ami a ’90-es évek kozepétol hozzaférheto.

Kezdetben egy referenciavevot kellett telepiteni ismert koordinataju ponton, amely
radio- vagy GSM oOsszekottetés révén sugarozta a teljes mérési adat-sorozatot a mozgo
(rover) vevonek (ami szintén az RTK-rendszer része volt); ezt ma hagyomanyos RTK
technolégianak nevezzuk. -
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Kép: Adam J. - Rozsa Sz. - Takacs B.: GNSS elmélete és alkalmazasa
Halozati RTK: ,,Aktiv GNSS-halézat allomasainak a halézat kozponti szerverében
eloallitott, a halozat referenciaallomasainak egyiittes méréseire tamaszkodo, a
felhasznalé pozicidjara optimalizalt valos idejli adatok felhasznalasaval végzett
helymeghatarozas.”
Ha csak egyetlen permanens allomas adatat hasznaljuk fel, egybazisos RTK-rol
eszelunk.




Onallé bazisallomasra épiilé RTK helymeghatarozas:
- rovid tavolsagokon a kiilonbségképzésekkel a hibahatasok kiejthetoek
- nagyobb tavolsagokon a nem modellezett hibahatasok miatt a pontossag csokken

(Dr. Busics Gy.: A halézatos RTK pontmeghatdrozasok néhany kérdése 2015.)
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A halézatos RTK lehetové teszi, hogy a lefedett teriileten (barmikor, barhol) valos
idoben cm-es pontossagu méréseket (kitlizést) vegezziink.

Elonyei az egybazisos RTK-val szemben:
- A GNSS hibahatasok valos idejli, folyamatos modellezése megvalosithato. Minden

egyes hiba-osszetevo meghatarozhato.

Egyes allomasok adatainak kimaradasa esetén is létrehozhatd a modell. A haldzatos
RTK kevésbé érzékeny az egyes bazisallomasok mikodési zavaraira.

A bazisallomasok kozotti tavolsag novelhetd, ugyanolyan pontossagi igény mellett. (?!)
A permanens allomasok esetleges mozgasa ellendrizheto.

A felhasznalok szama novekedhet, illetve korlat nélkiili lehet, ha megfelel6 korrekcios
szolgaltatas biztositott.

A felhasznalo szempontjabol nagyobb biztonsag (integritas) és pontossag érheto el

(Dr. Busics Gy.: A halézatos RTK pontmeghatdrozasok néhany kérdeése 2015.)



A halézati RTK megoldasok alapelve:
- referenciaallomas halozatok esetén az adatok egységes feldolgozasaval a
tavolsagfiiggo hibak modellezhetoek
- igy a tavolsag fuiggvényében a hibahatasok interpolalhatoak, ezaltal csokkentheto a
nem modellezett hibahatasok hatasa

Dr Busics Gy: A hdalozatos RTK pontmeghatarozdsok néhany kérdése

>

<™ } \Nem modellezett hibahatas

Hibahatas a fazistavolsagokon

Q- mmmmmm e ————————
- R

|
|
|
|
|
:
o B
Ref. dllomds 1 Rover vevé Ref. dllomds 2  Hel




2024 marciusaban M.o.-on 2 szolgaltato biztosit orszagos kord haldzati lefedettséget:

- CORRIGO
- GNSSNET.hu

KERDES:

Ki melyik szolgaltatd korrekcidit hasznalja?

Corrigo - GNSSNET.hu- Mindkettot - Egyiket sem



CORRIGO

A legkorszerubb Trimble GNSS-Ti choke ring illetve Trimble Zephir antennak tovabba Tri
Alloy CORS*-ok biztositjak a muholdak jeleinek vételét. A legujabb generacios Trimble P
Caster szoftver mukodteti a halozatos RTK korrekcios szolgaltatast, Ntrip 2.0 szabvany szer
RTCM3.1, RTCM3.2 és CMR+ formatumu lizenetek érhetok el. A kozponti szerver Bajan v
elhelyezve, az adatatvitelt az Antenna Hungaria és az MVM-Net biztositja.

A CORRIGO Forrastablajan (Mountpoint listajan) az alabbi streamek érhetoek el:

AUTOSWITCH-MSM haldozati GPS/GLO/GAL/BDS adatok, RTCM3.2 formatumban, a rover

o 7 o 7

o 7 o 7/

o 7 o 7

o 7 o 7/

AUTO_RTCM31 a legkozelebbi referenciaallomasrol szarmazo GPS/GLO adatok, RTCM3.1
formatumban
VRS MSM G-E-C halozati GPS/GAL/BDS adatok, RTCM3.2 formatumban, a rover bekuldott

o 7/ o /

*Continuously Operating Reference Stations (Forras: corrigo.hu, Forgeo Kft. ho



Amennyiben az i95:

<= 2 kis mennyiségl elektrontartalom, a mérést nem zavarja az ionoszféra allapota
2< 195 <= 4 nagy elektrontartalom, de nincs anomalia

4< i95 <= 10 magas elektrontartalom, anomaliakra kell szamitani

COI’I’igO hirek rélunk szolgaltatasaink corrigo halézat megrendelés bejelentkezés

i95 index

B 2024, mare, 20,

185 Index
o

359 4:59 559 6:59 759 859 9:59 10:59 11:59 12:49
ora [helyi idd]




corrigo hirek rélunk szolgaltatasaink corrigo halézat megrendelés bejelentkezés

8:59 9:59

10:59 11:59 12:49

Elore jelzett ionoszférikus hiba (IRIM)

Geometrikus £ 2024 marc. 20,
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GNSSnet.hu

Magyarorszagon a Kozmikus Geodéziai Obszervatorium (KGO) hozta létre és tartja fen
hiteles geodéziai feladatok ellatasara alkalmas aktiv GNSS halozatot a GNSSnet.hu-t.
allomasok mérési adatai folyamatosan, valds idoben keriilnek be a GNSS Szolgalta
Kozponthoz (GSzK), ahol egy kozponti szoftver a méréseket egyiittesen kiegyenlitve allitja el
a terepi mérések pontositasahoz sziikséges korrekciokat. A haldozatba kotott, egyiittesen
kezelt allomasok oriasi elonye az egyediilallo referenciaallomasokhoz képest, hogy homogén,
robusztus adatszolgaltatast nyuljtanak, egy-egy allomas idoleges kiesése mellett s

fenntarthato a szolgaltatas.
(Forras: GNSSnet.hu)

Streamek

NEV ALLAPOT
SGO_DGNSS3.0 CED
SGO_FKP3.1 [ ONLINE |
SGO_FKP3.2 [ ONLINE |
SGO_MAC3.1 | ONLINE
SGO_PRS3.1 | ONLINE
SGO_PRS3.2 [ ONLINE |
SGO_RTK3.1 [ ONLINE |

SGO_RTK3.2 | ONLINE |




Permanens allomasok haléozata 2024 marciusban (enssnet.hu Facebook)
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Szubméteres pontossagot biztosité stream
SGO_DGNSS3.0 (a legkozelebbi allomasrol szarmazé GPS/GLO adatok
L1 frekvencian, RTCM3.0 formatumban)

Halézati korrekcidokat tartalmazé stream-ek geodéziai pontossaghoz

A kozponti szoftver a referenciadllomasok méréseit egyiittesen
feldolgozza, modellezi a GNSS mérést terhelé hibakat a lefedett
teriiletre és ezeket felhasznalva homogén pontossagu, kilonb6zo tipusu
halozati korrekcios adatokat allit elo.

- SGO_FKP3.1 (a legkozelebbi allomasrdl szarmazo adatok + halozati
korrekcid felileti paraméterek GPS/GLO adatokkal, RTCM3.1
formatumban)

- SGO_FKP3.2 (a legkozelebbi allomasrdl szarmazé adatok + halozati
korrekcio fellileti paraméterek GPS/GLO/GAL/BDS adatokkal,
RTCM3.2 formatumban, a GPS/GLO/GAL/BDS jelvételre képes
referenciaallomasok altal lefedett terliletrol)

Elveit tekintve ez a korrekciotipus megfelel a korabbi ,,SGO_FKP-RTCM2.3”
elnevezési korrekciojanak ujabb RTCM formatumokban.

(Forras: GNSSnet.hu)

Streamek

NEV ALLAPOT
SGO_DGNSS3.0

SGO_FKP3.1
SGO_FKP3.2
SGO_MAC3.1
SGO_PRS3.1
SGO_PRS3.2
SGO_RTK3.1
SGO_RTK3.2




FKP: Ennek a koncepcionak a roviditése (FKP)
német eredetdu (Flachen-Korrektur-
Parameter), ugyanis a német geodéziai
szolgalat ilyen modon kezdeményezte az
ottani SAPOS aktiv haldzatban a korrekciok
szabvanyositasat. Az elv szerint az
allomashalozati  kiegyenlités alapjan a
kozpont kiilon-kiilon hataroz meg korrekcios
paramétereket minden egyes permanens
allomashoz. A tavolsagfiiggé6 korrekciok
modellezésére egy felilletet hasznalnak,
mégpedig a legegyszerlibb linearis modellt, a
kiegyenlit6 sikot.

A kozpont a roverhez legkozelebbi valdsagos
referenciallomas nyers mérési adatait és a
halozati informaciot tartalmazo
korrekciofeliilet két paraméterét kiildi el. A
nyers mérési adatok feldolgozasa, a javitas
figyelembevétele a felhasznaldi oldalon
torténik
(Dr. Busics Gy.: A hdlézatos RTK pontmeghatarozasok
néhany kérdése 2015)

korrekcio )

Kty
Az FKP koncepcio feliileti parametereinek szimbolikus abrazolasa




SGO_MAC3.1 (a legkozelebbi allomasrol szarmazo GPS/GLO adatok +
a kornyezo allomasok korrekcio kiilonbségei RTCM3.1 formatumban)

, , o Streamek
Elveit tekintve ez a korrekciotipus megfelel a korabbi ,SGO_MAC- xxxxxx”

elnevezésii korrekciéinak, pl.: ,5G01033-MAC-RTCM3.1-GLO” NEV ALLAPOT
SGO_DGNSS3.0

SGO_PRS3.1 (halozati GPS/GLO adatok, RTCM3.1 formatumban a  sGO FKP3.1
rover bekiildott kozelité poziciojatdol 4.3 km-re generalt pszeudo SGO_FKP3.2
referenciaallomasrol [Pseudo Reference Station-PRS]) -

. SGO_PRS3.2 (halézati GPS/GLO/GAL/BDS adatok, RTCM3.2  ~CO0-MAC3.1
formatumban a rover bekiildott kozelité poziciojatol 4.3 km-re  SGO_PRS3.1

generalt pszeudo referenciaallomasrél [Pseudo Reference Station- SGO_PRS3.2
PRS], a GPS/GLO/GAL/BDS jelvételre képes referenciaallomasok  sGO RTK3.1
altal lefedett teruletrol) SGO_RTK3.2

Elveit tekintve ez a korrekciotipus megfelel a korabbi ,,SGO_VRS-xxxxxx”
elnevezésl korrekcioinak, pl.: ,,SGO_VRS-RTCM3.1-GLO”

(Forrds: GNSSnet.hu)




MAC: A MAC-koncepcio (Master Auxiliary Concept) célja az, hogy minden lényeges informaciot -
adatot és korrekciot - megkapjon a mozgo vevo a kozponttol, de csak azon allomasok adatait, a
vannak. Ezen allomasok vannak benne az un. cellaban. A cellat, vagyis hogy mely allomasok ada
gyakorlati megoldasnal itt is kozpont valasztja ki a rover altal bekiildott foldrajzi koordinatak alapjan.

Azonban a kivalasztott allomasok adatai nem eredeti formaban, hanem tomoritve keriilnek tovabbitasr
a féallomas (master) és a segédallomas (auxiliary) elnevezésre. Csak a foallomas nyers mérési adatai
terjedelemben, eredeti formaban; az osszes tobbi, a feldolgozashoz sziikséges allomas esetében csak a taihoz
viszonyitott kiilonbségeket. Ha belegondolunk abba, mik is a nyers adatok (kddtavolsagok, fazisértékek), ;
hogy ezek hasonld nagysagrendd, sok szamjegybol allo szamok. A kiilonbségiik képzésével ezért szamjegy-m
savszélesség- és koltségmegtakaritas) érhetd el, az eredeti adatok pedig, a képzés ismeretében,
visszaallithatok.

A MAC-koncepcio szerint a teljes haldzatot e A A

elobb klaszterekre osztjak. A klaszter olyan, A

akar egymast atfedo rész-halozatot jelent, A
amelyet  egylttesen  szamitanak, és A /53
amelyben a pontparok kozotti sz TSR
ciklustobbértelmiseg-értekek azonosak A KA \f
(common ambiguity level). A cella pedig a 1 N sy cella

klaszter azon rész-halmaza, amelyet egy-egy
mozgd vevo felhasznal a helymeghatarozas
soran. A cellan belul keril kijelolésre a

foallomas és a segédallomasok. A
A A ...
(Dr. Busics Gy.: A halozatos RTK pontmeghatarozasok e o
néhdny kérdése 2015) A klaszter, a cella, a foallomas (M) és a segédallomadsok (S) rajzi értelmezése



VRS, PRS: A VRS koncepcid szerint a mozgd vevonek eldszor
elkiildi a kozpontba a foldrajzi helyzetének kozelitod
koordinatait (GGA lizenet), a kozpont erre a helyre lokalizalt
mérési eredményeket vagy korrekciokat general, majd ezeket
a virtualis pontra vonatkozd, fiktiv adatokat tovabbitja a
mozgo vevonek. A felhasznalé szamara a VRS olyan, mint egy
kozelben évo ,,igazi” referenciaallomas.

A felhasznaloi oldalon nincs szlikség kiilonleges hardver- vagy
szoftver elemre, mivel a méréseket ugyanugy kell feldolgozni,
mint a hagyomanyos RTK esetében. Minden egyes mozgd
vevlre mas-mas referencia-mérést kell generalni, ezért
egységes adatszorasrol nem lehet sz6. A gyakorlati
megvalositasnal nem a rover altal bekiildott koordinatakra
vonatkoznak a fiktiv mérési adatok, hanem a virtualis
referenciaallomas koordinatait a legkozelebbi permanes
allomas iranyaban 4 km-rel eltoljak. Mivel vannak olyan
régebbi vevok, amelyek csak 3 km-nél kisebb bazistavolsag
esetén képesek inicializalni, olyan adatipust is generaltak,
amely 2 km-re tolja el a bekiildott koordinatat. Ez
voltaképpen egy Un. PRS-mdéd (Pseudo Reference Station),
amely a tapasztalatok szerint jobb eredményeket szolgaltat,
mint az eredeti VRS-maod.

(Dr. Busics Gy.: A halozatos RTK pontmeghatadarozasok néhany kérdése 2015)
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Egybazisos adatokat tartalmazé stream-ek geodéziai pontossaghoz.

A kozponti szoftver a rover vevo altal bekiildott kozelité poziciohoz
képest legkozelebbi miikodo referenciaallomasrol allit elo korrekcios
adatot.

SGO_RTK3.1 (a legkozelebbi allomasrol szarmazdé GPS/GLO adatok,
RTCM3.1 formatumban)

- SGO_RTK3.2 (a legkozelebbi allomasrol szarmaz6é GPS/GLO/GAL/BDS
adatok, RTCM3.2 formatumban, a GPS/GLO/GAL/BDS jelvételre
képes referenciaallomasok altal lefedett teriiletrol)

A GNSS méréseket terhel6 hibak miatt a referenciaallomastol tavolodva
csokkend pontossaggal kell szamolni, ezért ajanlott maximalis tavolsag
a referenciaallomastol 25-30 km. Ennél hosszabb bazisvonalon - foként
a magassagi komponensben - romlik a meghatarozasi pontossag.

(Forras: GNSSnet.hu)

Streamek

NEV
SGO_DGNSS3.0
SGO_FKP3.1
SGO_FKP3.2
SGO_MAC3.1
SGO_PRS3.1
SGO_PRS3.2
SGO_RTK3.1
SGO_RTK3.2

ALLAPOT




ntrip2.gnssnet.hu:2102

A referenciaallomas vevokrol eloallitott korrekciok RTCM3.1 és RTCM3.2

,,GNSmart” mentes korrekciok
- RTCM2.3 tipusu adat is van DGPS-hez
- Atiszta RTCM3.1-es adatot sok régebbi vevé jobban tudja hasznalni, mert a halézati szoftver
valamit ront ezen az adattipuson

,»AUTO-” kezdetliek automatikusan a legkozelebbi referenciaallomas korrekcioit kozvetitik
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KERDES:

Kinek a vevoje melyik mihold konstellacio jele
veszi ?

GPS - GPS+GLO - GPS+GLO+GAL+BDS - nem tudom



GNSSnet.hu | MONITOR

ntripl.gnssnet.hu

AZ NTRIP1.GNSSNET.HU szerver 2024.03.22-én 11:00-22:00 6ra kozott nem lesz elérhetd! (2024-03-22 12:00 - 2024-03-22 23:00)
Az elektromos halozat karbantartasa miatt az NTRIP1.GNSSNET.HU szerver 2024.03.22-én 11:00-22:00 dra kozitt nem lesz elerhetd! Az NTRIP2.GNSSNET.HU szerver viszont ez idd alatt is mikadni fog! Keérjik, hogy a
munkavegzesek tervezésekor vegye ezt figyelembe! Az okozott kellemetlensegert elnézest kertnk!
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Ionoszféra Miholdak Koordinata ingadozas
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Tapasztalatok CORRIGO vs. GNSSnet.hu

- Corrigo gyorsabban, biztosabban inicializal magasabb IPI mellett is
- Fedett helyen kevéssé hajlamos a jelvesztésre

- Ritkabb halozati kiepitettsége ellenére hasonlo pontossdgot ad

- Nincs egybdzisos stream viszont van Trimble formdtum

- GNSSnet.hu tobb stream és mindegyik 3.1 formdtumban is elérheté

- Régebbi tipusu vevik is kiszolgalhatoak

- Ket szerver egymadstol fliggetlentil (NTRIP1 és NTRIP2) fizikailag is kiilobnb6z6 helyen
Statikus mérésekhez virtudlis referencia letoltheté

- Van percdijas lehetdség, nem sziikséges éves elbfizetes!

- Mindség ellendrzés a honlapon jol kovethetd, aktudlis

- Sok hasznos tdjekoztato anyag van fent a honlapon

- Miért a facebook-on vannak a friss hirek????

Corrigo teljesiti a 15/2013 VM rendelet 47.5 (2) bekezdeésben foglaltakat, de a
foldhivatalok nem fogadhatjak el!




Egyéb szolgaltatok (?7?)
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HALOZATOK (NETWORKS) .
Név  Operator Jolszo kell Diffizetos Forrds cim Regisztracio %
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Keresés a webhelyen:

LETOLTES TUDASTAR AKCIO HIRLEVEL KARCSOLAT s
Cimlap a
Geodéta NET '

Ge@déta-NET

ORSZAGOS RTK HALOZAT
korrekcios szolgaltatas geodétak részére

Az Infobex Kft-vel kotatt "Egyttmiikodési 2020.06.07 6ta a Geomentor Kft-nél is
megrendelheti a Geodéta NET orszédgos RTK hélozatan elérhetd RTK korrekcid szolgaltatast! Ez a lehetdség
csak azok szamara érhetd el, akik - akdr mas viszontértékesitd véllalkozason keresztil - még nem ugyfelei az
Infobex Kit-nek (tehat még nem hasznaljak a Geodéta NET hélozatot)

A Geodéta NET halozat j i

Magyarorszag teljes teriiletén elérhets (9sszesen 53 referencia alloméson keresztill)

9 gllomason GPS+GLonass korrekeisn kivl Galileo+Beidou korrekeis is elérhets.

megfelel a érésben a GNSS .

Elsfizeti dijas szelgalatés. 30 napos eldfizetés dija 15,000 Ft, 1 éves eldfizetés dija 150,000 Ft (+AFA)

A diffizetést kovetd 24 6ran belul mikodd szolgéltatas.

Nem kell ki-be kapesolédva a percdijra kencentréini, reggeltél-estig csatlakozva maradhat a korlatian
hozzaférésnek koszonhetoen

Tovabbi informaciokert >>> kattintson ide <<<

Aszolgaltatés megrendeléséért »>» kattintson ide <<<, majd adja meg adatait (név, cim, telefonszém, e-mail,
adészam), és azt, hogy milyen iddszakra kivan eldfizetnil

A Geodéta NET szolgaltatas bevezetéséhez kapcsolédoé akcidink:

A Geomentor Kft dltal forgalmazott barmely ) GNSS RTK rover konfigurécio megrendelése
esetén 30 nap id&tartamra vonatkozé Geodéta NET el&fizetést adunk ajandékk
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Térinformatika Geodézia~ Radié kommunikacio - Miiholdas tavkozlés~

A geodéziai GPS vevok vagy GNSS (Global Navigation Satellite System) vevok (a GPS mellett més miholdas navigacios rendszerek, példaul a GLONASS, a
Galileo és a BeiDou is hasznélhatd) nagy pontossagu helymeghatarozasra szolgalnak.

A kategéridban 10 termék van.
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Szines OLED kijelzé

Részleteket mutat Részleteket mutat

B =T — N |

Eszk



,4; 224:Yelo]l HXGN SmartNet

Ha halozati szolgaltatas ideiglenesen, vagy hosszabb
idore nem, vagy nem megfelelé6 mindségben érheto el.

Az ilyen problémakra ad kiegészitd megoldast a PPP
(Precise  Point  Positioning - Szabatos Abszolut
Pontmeghatarozas) egyre fejlédé technoldgiaja, mely a
Leica Geosystems esetén a TerraStar alapu SmartLink és
SmartLink Fill szolgaltatasokban testesiil meg.

A modszer lényege, hogy pontos és idében jo felbontasu
palya és kilonosen mihold orahiba modellek
felhasznalasaval oldjuk meg a fazismérésen alapulo
abszolut helymeghatarozast. A korrekcios adatokat a
referencia allomasok a miiholdakra tovabbitjak és a
felhasznalo azokat a mdholdakrol kapja. A TerraStar
korrekcios adatok hét geostacionarius palyan keringd
miholdrol  érkeznek, igy globalis lefedettséget
biztositanak

A SmartLink segitségével 30 percen belil +3 cm 2D
poziciokkal kezdhetjik a részletmérést!
(Mar ahol ez miikodik! - Kiprobaltuk)

Global -
Tracking/ l
Reference Network

Q. (ommunications Satellite




Lefedettség 2024 marcius
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A 2024.03.04-i VRS és SmartLINK mérések kiértékelése

Leica SmartLINK, lonoszféra <2 cm

psz Y X h psz Y X h dy dX dh dl
VRS+GLO1001 568751.168 | 182750.431 105.580 VRS1001 568751.167 | 182750.435 105.549 0.00 0.00 -0.03 0.00
VRS+GLO1002 568755.175 | 182724.715 105.544 VRS1002 568755.169 | 182724.720 105.518 -0.01 0.01 -0.03 0.01
VRS+GLO1003 568757.696 | 182708.456 105.458 VRS1003 568757.695 | 182708.448 105.435 0.00 -0.01 -0.02 0.01
VRS+GLO1004 568761.417 | 182684.746 105.479 VRS1004 568761.412 | 182684.740 105.446 -0.01 -0.01 -0.03 0.01
VRS+GLO1001 568751.168 | 182750.431 105.580 $1001 568751.371 | 182750.471 105.453 0.20 0.04 -0.13 0.21
VRS+GLO1002 568755.175 | 182724.715 105.544 $1002 568755.374 | 182724.749 105.349 0.20 0.03 -0.19 0.21
VRS+GLO1003 568757.696 | 182708.456 105.458 $1003 568757.899 | 182708.488 105.247 0.20 0.03 -0.21 0.21
VRS+GLO1004 568761.417 | 182684.746 105.479 $1004 568761.618 | 182684.779 105.266 0.20 0.03 -0.21 0.20

A 2024.03.05-i VRS és SmartLink mérések kiértékelése
Leica SmartLink, lonoszféra <1 cm

psz Y X h psz Y X h dy dXx dh dl
VRS+GLO1001 568751.168 | 182750.431 105.580 VRS1001 568751.180 | 182750.420 105.561 0.01 -0.01 -0.02 0.02
VRS+GLO1002 568755.175 | 182724.715 105.544 VRS1002 568755.177 | 182724.703 105.519 0.00 -0.01 -0.02 0.01
VRS+GLO1003 568757.696 | 182708.456 105.458 VRS1003 568757.707 | 182708.444 105.428 0.01 -0.01 -0.03 0.02
VRS+GLO1004 568761.417 | 182684.746 105.479 VRS1004 568761.421 | 182684.730 105.449 0.00 -0.02 -0.03 0.02
VRS+GLO1001 568751.168 | 182750.431 105.580 $1001 568751.359 | 182750.514 105.476 0.19 0.08 -0.10 0.21
VRS+GLO1002 568755.175 | 182724.715 105.544 $1002 568755.370 | 182724.779 105.475 0.19 0.06 -0.07 0.21
VRS+GLO1003 568757.696 | 182708.456 105.458 $1003 568757.903 | 182708.509 105.358 0.21 0.05 -0.10 0.21
VRS+GLO1004 568761.417 | 182684.746 105.479 $1004 568761.614 | 182684.797 105.373 0.20 0.05 -0.11 0.20




TerraStar SmartLink PPP szolgaltatas

A korrekciok meghatdrozdsaba Magyarorszagon taldlhato bdzisok nincsenek bevonva
Igy a korrekcié bizonyos értelemben globdlis, de sajnos ,,nem eléggé lokdlis”
Bekapcsolds utdn hosszabb inicializaldsi idé (~30 perc) sziikséges

A szolgaltatds dra a kozel kétszerese a teljes hdlozati lefedettségli orszagos halozat daranak
DGPS-nek nagyon jo, de majdnem &6tszordse a gnssnet.hu DGNSS dranak

(Az elmult 7-8 evben ndlunk nem tortént elérelépés a PPP szolgdltatds javitdsa terén)

NEM teljesiti a 15/2013 VM rendelet 47.5 (2) bekezdesben foglaltakat




