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PPP (Precise Point Positioning-Hassas Nokta Konumlama) yontemi ile hem statik hem de kinematik
modda tek GNSS (Global Navigation Satellite Systems) alicisi ile bagil (rélatif) konum belirleme

Anahtar kelimeler yontemine oldukga yakin bir seviyede konum bilgisi elde edilebilmektedir. Bu ydntem hem maliyet hem
PPP-AR, Geleneksel de oldukga kolay uygulanmasi sebebi ile beklenen dogruluk ve hassasiyeti karsilamasi durumunda bagil
PPP, GNSS, Kinematik  konum belirleme yéntemine bir alternatif olarak kullaniimaya baslanmistir. Bu calismada, Antarktika
Konum Belirleme, Yarimadasinda bulunan Livingston Island’ da bir Zodyak botu ile iki farkli giinde bir dizi GNSS &lmeleri
Antarktika yapilmis ve GNSS verileri; bagil yontem, PPP-AR (Ambiguity Resolution) ve Geleneksel PPP yontemleriyle

ayri ayri degerlendirilmistir. PPP-AR ve Geleneksel PPP yontemlerinin kinematik konum belirleme
performansi bagil yontemle karsilastirimistir. Sonuglar PPP-AR yoOnteminin UstUnlUguni acikca
gostermektedir.

Evaluating Performance of Kinematic PPP-AR and Traditional PPP
Methods: Antarctic Peninsula Case
Abstract

Positioning information using PPP (Precise Posint Positioning) method can be obtained with a single

GNSS (Global Navigationing Satellite Systems) receiver in both static and kinematic mode at a level very
similar to the Relative Positioning method. This method has been used as an alternative to the relative

Keywords
method in recent years since it provides both cost and ease of application and also provides the

PPP-AR, Traditional
PPP, GNSS, Kinematic
positioning, Antarctica

expected accuracy and sensitivity for location information. In this study, on Livingston Island, which is
located in the Antarctic Peninsula, has been made a series of GNSS measurements on two different
days with a Zodiac boat. GNSS data were evaluated separately by the relative method, PPP-AR
(Ambiguity Resolution) and Traditional PPP methods. Kinematic positioning performance of PPP-AR and
Traditional PPP method were compared with the relative method. The results clearly demonstrate the
superiority of the PPP-AR method.

© Afyon Kocatepe Universitesi

1. Giris bilgisi Uretebilmesi icin, IGS ya da GNSS arastirma

Son vyillarda gelisen teknoloji ve algoritmalar merkezleri gibi benzeri kuruluslarin sagladigi, hassas

sayesinde GNSS-PPP yontemi oldukga farkl
miihendislik uygulamalarinda kullanilmaktadir. Bu
yontemin en o6nemli avantaji, bir referans (baz)
istasyon veya istasyonlarindan herhangi bir ek
veriye ihtiya¢ duymadan konum bilgisini kullaniciya

uydu vyoriinge ve saat bilgilerinin bilinmesi
gerekmektedir. PPP'nin sadece tek bir GNSS alicisi
bilgilerine ihtiyag duymasi da saha isletim
maliyetlerini azaltmaktadir. 1 Hz ve daha yiksek
frekansli GNSS verisi ve Kinematik PPP yonteminin
kullanildigi alanlar arasinda yapi saghg takibi,

saglayabilmesidir. Fakat yontemin hassas koordinat
deprem erken uyari, sismojeodezi ve heyelanlarin
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izlenmesi gibi alanlar bulunmaktadir (Yigit 2016,
Larson et al. 2003, Kouba 2003, Xu et al. 2013). PPP
Yonteminin kullanildigi kiy1 ve denizle ilgili galismalar

ise hidrografi O6lgcmeleri, tsunami erken uyari

sistemleri, gemiler, samandiralar ve vyizen

platformlar, deniz jeodezisi, osinografi, kiyisal

deformasyon gozlemleri olarak karsimiza

¢ikmaktadir (Bisnath and Gao 2009).

GNSS sistemlerinin gemiler, yizen platformlar ve
hava araclar gibi alanlarda kullanimi kinematik
iliskilidir.
yontemden elde edilen koordinatlarin duyarhhg

yontem ile dogrudan Kinematik
osinografi, gelgit degisimleri, deniz tabani jeofizigi

ve erken uyari sistemlerinin kurulmasi gibi
uygulamalar icin son derece 6nemlidir (Geng et al.
2010). Uydularla Konum Belirleme Sistemlerinin
Kinematik modda ulastigi dogruluk glniimizde
dm/cm seviyesine ulasmasiyla beraber kinematik
GNSS yontemin deniz, gol, baraj vb. alanlarda
kullanimi ve bununla beraber bu alanda yapilan
calismalar artmis bulunmaktadir. Ornegin, GPS
akustik

aletlerle kombinasyonu sonucu deniz tabani kabuk

sistemlerinin gemilere monte edilen
deformasyonunu tespit edilebilmektedir (Chadwell
and Spiess 2008). Diger bir ¢calisma alani olarak GPS
mareograf (buoy) sistemlerinin uydu altimetre
kombinasyonlari  sayesinde  ortalama  deniz
seviyesinin belirlenmesi ve tsunami gozlemleri
yapilabilmektedir (Kato et al. 2005, Watson 2005).
Bahsedilen deniz uygulamalarinin ¢ogunda, bagil
GPS konumlandirma teknikleri kullanmaktadir. Bu
¢alismalara ek olarak Kinematik PPP ydnteminin
kullanildigi bir dizi calismalar da mevcuttur. Ornegin,
Geng vd. (2010), uzak deniz platformlarda kinematik
PPP yonteminin performansini arastirmis, bu
calismada 1 Hz 6rnekleme araliginda veri toplamis
ve yontemin performansinin uzun sireli gbzlemler
daha

gostermistir. Marreiros (2012), 1 Hz veri toplayan bir

olmasi  durumunda basarili  oldugunu
GNSS alicisi ile deniz ylizeyi yiksekligi elde etmis ve
elde edilen verilerin uydu altimetre yontemiyle elde
edilen degerler ile uyumlu oldugunu goéstermistir.
Alkan ve Ocalan (2013), 1 Hz veri toplayama
kabiliyetine sahip jeodezik ve OEM alicilari ile Halig
Kinematik PPP

performansini incelemek igin bir tekne ile deney

K6prisi’nde yonteminin

gerceklestirmis elde edilen sonuglar rolatif

yontemden elde edilen sonuglar ile
karsilastirilmistir. Son olarak Alkan vd. (2017), sinirli
uydu gorist olmasi durumunda kinematik PPP
yonteminin performansini ve GLONASS uydularinin
¢ozimlere olan katsini incelemis elde edilen
bulgular ozellikle uydu goérisiiniin kisith oldugu
durumlarda GLONASS uydularinin katkisini agikca

gostermistir.

Yukarida bahsedilen ¢alismalarda, kinematik PPP
¢Ozlimleri geleneksel PPP algoritmasini kullanan
yaziimlarla  gerceklestirilmistir.  Bu  calisma
kapsaminda, yukarida belirtilen ¢alismalardan farkl
olarak  Antarktika

okyanusta hem de cevresi buzullarla (Pimpirev

Yarimadasinda hem acik

Glacier) kapli olan bir alanda iki farkli glinde 1 Hz
araliklarla GNSS verileri toplanmigtir. GNSS verileri
hem PPP-AR hem de Geleneksel PPP yontemiyle
degerlendirilerek yontemlerin konum belirleme
performansi bagil GNSS ¢oziimleri referans alinarak
incelenmistir. Test Olgmeleri, verilerin
degerlendirilmesi ve elde edilen bulgular ilerleyen

bolimlerde detayl olarak agiklanmistir.

2. Materyal ve Metot

GUnlmuzde GNSS verileri toplandiktan sonra PPP
yontemiyle islenmesini saglayan internet tabanl
birgok servis bulunmaktadir. Bu servisler arasinda
CSRS-PPP, GAPS, Magic-GNSS ve APSS en énemlileri
olarak goze carpmaktadir. Web tabanli bu servisleri
kullanmak igin kullanicin GNSS 6lguleri sonrasi elde
ettigi RINEX gozlem dosyalarini servise yiklemesi
yeterlidir.

NRCan tarafindan gelistirilen CSRS-PPP servisi
glinimizde vapilan c¢alismalarda oldukca sik
kullanilmaktadir. CSRS-PPP diinyanin herhangi bir
yerinde ve glninde statik ve/veya kinematik
GPS/GLONASS
kombinasyonlariile ITRF ve NAD83 referansina gore
koordinat bilgisi Gretebilen bir sistemdir. CSRS-PPP
servisi 1 Hz ve daha yuksek frekansh ¢oziime olanak

¢6zime GPS ve uydularin

saglar ve ¢ozimde RINEX dosyasindaki en son

toplanan epok zamani ve dosyanin sisteme

yliklenme zamanina bagh olarak ulasilabilen en iyi
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uydu yoriinge ve saat Urlnlerini kullanmaktadir. Bu
servis, O6lcli gerceklestirildikten 1.5 saat sonra ¢6ziim
gerceklestirmeye olanak saglamaktadir. Ayrica faz
kesikligi filtrelemesi (cycle-slip filtering), uydu ve
alici anteni faz merkezi kayikliginin giderilmesi
(applying satellite and receiver antenna phase
centres offsets), referans datum dontsimi (a
reference frame transformation) ve okyanus
yiklemesi etkisinin giderilmesi (applying an ocean
loading  correction) gibi  dizeltmeleri de
icermektedir (EI-Mowafy 2011, Mireault et al.
2008). 16 Agustos 2018 tarihinde ise, CSRS-PPP
kendi
gerceklestirmistir. Geleneksel PPP algoritmasindan,

servisi icinde  bir  modernizasyon
yani faz baslangig belirsizliginin tam sayi degil kesirli
PPP-AR

algoritmasina, yani faz baslangi¢ belirsizliginin tam

bir sayr olarak kestirilmesinden,
sayl olarak kestirilmesine gecis yapmistir. Bu
modernizasyona gore, 4-5 mm arasinda yukseklik
kayiklik dizeltmesi (height bias correction), kod ve
faz olglleri icin gelistirilmis tek frekanshi konum
bilgisi elde etme (Improved single frequency
positioning (code & phase) solution) saglanmistir.
Bununla birlikte RINEX v3 veri formati desteklenmis
ve en o6nemlisi PPP-AR ve c¢oklu GNSS uydu
PPP-AR

yonteminin en dnemli avantaji konum belirme igin

¢ozimleri eklenmistir  (Int  Kyn 1).
gerekli hassasiyeti saglamak icin Olcl siresinin

uzatilmasina  gerek  duyulmamasidir.  Ayrica
literatlirde yapilan ¢alismalar incelendiginde, PPP-
AR algoritmasina yeni yaklasimlar getirilmistir. Li vd.
(2017), L1 ve L2 ham gozlemlerini kullanarak ve egik
(slant) iyonosferik gecikme bilesenini bilinmeyen
bir PPP

matematiksel modeli ifade etmistir. Ger¢ek zamanh

parametre olarak ele almis ve vyeni

olarak veri Ureten 80 IGS istasyonu kullanilarak
gerceklestirilen kinematik ¢oziimlerde, geleneksel
PPP yontemine kiyasla, PPP-AR yonteminin, elde
edilen konum bilesenlerine %58 (4.8 cm-2.2 cm),
yakinsama siiresinde ise %32 (31.6 dakika-21.4
dakika) oraninda katki sagladigi ifade edilmistir.
PPP-AR
yonteminin konum bilesenlerindeki katkisi %53(4.1

Ortaya koyulan vyeni yaklasimda ise,

cm-2.2 cm)’ olarak belirtilmistir.

2.1 Verilerin Toplanmasi ve Analiz

Kinematik PPP yonteminin hidrografik yada

osinografik ortamlardaki performansini
degerlendirmek icin iki adet Topcon Hiper-Pro GNSS
ahcisi kullanilmistir. GNSS alicilarindan birisi bagil
konum belirleme ¢6zimil icin karaya, kiyidan
yaklasik 100 m uzakhktaki bir noktaya, sabit alici
olarak kurulmus, diger GNSS alicisi ise zodyak

botunun Uzerine baglaniimistir (Sekil 1, Sekil 2).

Sekil 1. Sabit GNSS Alicisi

Sekil 2 Deneylerde Kullanilan Zodyak bot ve GNSS alicisi

Bu c¢alisma 18.02.20108 (test 1) ve 19.02.2018 (test
2) tarihlerinde Sekil 4’ de belirtilen gizergahlar
Uzerinde gerceklesmistir. Test 1 icin, Livingston
adasinda bulunan Bulgarian Antarctic Base’ den yola
¢ikilmis, diz bir rotada yaklasik 12 km uzakliktaki
Hannah Point isimli yere gidilmistir. Burada Zodyak
botu karaya baglaniimis bir slire beklenilmis, fakat
gel-git etkisinden dolayi dolay zodyak botu karaya
oturmustur. Sularin tekrar ylikselmesi icin yaklasik 4
saat karada beklenilmistir (Sekil 3). Daha sonra yine
Livingston adasinda bulunan Spanish Antarctic Base’
e gidilmis ve Usse geri donllmistir. Deney
baslatilmadan 6nce, yani botun hareket etmesine
baslamadan once, baslangic tamsayi belirsizliginin
(ambiguity) yakinsamasi yada c¢ozilebilmesi igin
yaklasik 25 dakika zodyak botu lizerinde hareketsiz

bekletilmistir. Deney sirasinda elde edilen ve GPS ve
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GLONASS uydu kombinasyonlari ile toplanan veriler
CSRS-PPP servisinin eski (Geleneksel PPP) ve yeni
(PPP-AR) versiyonu ile degerlendirilmistir. Veriler
10°'lik yiikseklik agisinda toplanirken, her iki gliniin
PPP sonuglarinin dogrulugunu epok-epok analiz
etmek igin referans alinan, bagil ¢éziimler ise Leica
Geo Office 3.0 programi kullanilarak GPS+GLONASS
uydu kombinasyonlari ile degerlendirilmistir.

Test 2’de ise yine test 1 dekine benzer bir sekilde bir
GNSS alicisi karaya diger bir GNSS alicisi ise zodyak
botuna baglaniimistir. Yine Livingston adasinda
bulunan Bulgarian Antarctic Base’ den yola ¢ikilmig
olup Pimpirev Glacier’ leri arasinda karisik bir rota
izlenmistir (Sekil-4). Test 1’de bahsedildigi gibi, elde
edilen veriler CSRS-PPP servisinin eski ve yeni
yazilimi ile degerlendirilmistir. Degerlendirmede
kullanilan bazi parametreler Cizelge 1’ de ifade

edilmistir

Sekil 3. Hannah Point ve karada beklenen zaman.

Cizelge 1. CSRS-PPP tarafindan kullanilan islem
parametreleri.

Aylarlar Parametre
Mod Kinematik
Proses Edilen Gozlemler Kod&Faz
Uydu Yoringeleri L3
Uydu Girdileri Hassas
iyonosferik Modeller CLK-RINEX
Marker Koordinatlaro L1&L2

. . . . Tahmin
Troposferik Zenit Gecikmesi (ZTD) Edilmis

Tahmin

Saat Enterpolasyonu Edilmis
Parametre Yumusatma Evet
Saat Enterpolasyonu Evet
Referans Yiizeyi ITRF
Enlem, Boylam ve h parametreleriigcin ~ WGS84
Referans Alinan Elipsoid
Koordinat Sistemi Elipsoidal
Uydu Saat Araligi (Sn.) 30
Pseudorange Hatasi (m) 2.000
Taslyicl Faz Hatasi (m) 0.020

3. Bulgular

Her iki test verilerinin CSRS-PPP eski ve yeni
versiyonu kullanilarak elde edilen Geleneksel PPP ve
PPP-AR koordinat bilesenlerinin epok-epok referans
olarak kabul edilen bagil ¢c6ziimlerden farklari elde
edilmistir. Sekil-5 her iki test sonucu elde edilen
koordinat bilesenleri farklarini gostermektedir.
Ayrica bu farklarin; ortalamasi ve standart sapmasi
Cizelge-2’' de her iki glin i¢in karsilastiriimali olarak

gosterilmistir.

Cizelge 2. Kinematik PPP ve PPP-AR Sonuglarinin istatiksel

Analizi.
Test1 Test 2
PPP  PPP-AR  PPP PPP-AR
i o
COB)  Goim) s 05 36 25
o ST 105 ST

Cizelge 2’ de goruldigu lGzere Test 1 de PPP-AR ile
elde edilen c¢ozlimlerin standart sapmalari (SD)
Geleneksel PPP ile elde edilen standart sapmalardan
N ve E bilesenleri icin daha kiiglk oldugu, yikseklik
bileseninde biraz daha blyuktir. Fakat farklarin
ortalama degerleri PPP-AR yonteminde sifira daha
iyi yakinsamigtir. Bu durum Sekil 6’da verilen

farklarin histogramlarinda da acikeca
goriulebilmektedir. Her ¢ bilesenin farklarinin
zaman  serisi  dikkate alindiginda  PPP-AR

¢6zlimlerinin daha stabil oldugu agiktir.

Test 2 sonuglari incelendiginde PPP-AR ¢6ziimlerinin
standart sapmalarinin genellikle Geleneksel PPP
yonteminden  biraz  daha  kigik  oldugu
gorilmektedir. Ayrica, PPP-AR ¢Ozlimlerinin hata
ortalamalarinin belirgin bir sekilde sifira daha yakin
oldugu gorilmektedir. Benzer sekilde bu durum
Sekil 6 da verilen histogramlarda da acik¢a fark
edilmektedir.

Bo6lim 2.1’ de bahsedilen Test 1 sirasinda Hannah
Point adh yere ulasmak igin katedilen mesafe
yaklasik olarak 12 km dir. Bagil ¢6ziim igin, referans
GNSS alicisindan uzaklastikca sinyalleri etkileyen
hatalarin korelasyonlari belirli miktarda azalacagi
icin konumsal hassasiyetinde azalmasi beklenir. Her
ne kadar bu calismada referans aliciyla gezen alici
arasindaki mesafe en fazla 12 km ye ulassa da
referans alicidan uzaklastikca hata miktarinda bir
degisim olup olmadiginin analizi yapilmistir. Sekil 7
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geleneksel PPP ve PPP-AR yonteminden olan farklari
gostermektedir. Sekil 7’den de goruldigu Ulzere
referans alicidan uzaklastikga hata miktarlarinin
anlamli bir degisime ugramadigi gézlenmektedir. Bu
analizi gerceklestirmenin temel sebebi bagil
yontemin referans alicidan uzaklastikga konum
belirleme duyarhiginin azalip azalmadigini ve PPP
yontemlerinin performanslarinin degerlendirilmesi
icin referans olarak alinip alinamayacagini test
etmek amaciyla gergeklestirilmistir. PPP yontemi
herhangi bir referans aliciya bagh ¢6zim tretmedigi
icin elde edilen konum dogrulugu ve hassasiyeti
mesafeyle iliskili degildir. Elde edilen bulgular, bu
calisma icin bagil yontemin givenilir bir sekilde
referans olarak alinabilecegini isaret etmistir.

Yine Boliim 2.2’ de bahsedilen “Hannah Point” isimli
noktanin oldugu adada zodyak botunun karaya
oturdugu anlardaki, yani GNSS alicisinin hareketsiz
oldugu zamanlarda, toplanan GNSS verileri,
Kinematik PPP yontemlerinin tekrar edilebilirliklerini
incelemek igin bagil ¢ozlimlerle karsilastirilmistir.
Geleneksel PPP ve PPP-AR yonteminin bagil
yontemden olan Epok-epok farklari, farklarin

Google Earth

Sekil 4. Test 1 (Sol) ve Test 2 (Sag) Guzergahlari.

ortalamasi ve standart sapmalari elde edilmistir.
Farklarin histogramlari, ortalama degerleri ve
standart sapmalari Sekil 8’de verilmistir. Goruldugi
Uzere farklarin dagilimi genelde gauss-hata egirisine
uymaktadir. PPP-AR ¢Oziimiinden elde edilen
farklarin standart sapma degerleri N ve E bilesenleri
icin biraz daha kuguk iken, h bileseni biraz daha
blyuktir. Her bir ydntemden elde edilen epok-epok
koordinat  degerlerinden ortalama koordinat
degerleri ve standart sapmalari da hesaplanmis ve
Cizelge 3’de verilmistir. Standart sapmalar
incelendiginde N ve E konum bilesenlerinin tekrar
edilebilirliklerinin her {i¢ yontem icinde benzer
oldugu, fakat bagil yontemin h-yiikseklik bileseninin
tekrar edilebilirliginin her iki PPP yontemlerinden
biraz daha iyi oldugu gorilmektedir. Geleneksel PPP
ve PPP-AR sonuglarinin birbirine daha yakin oldugu
acikca goze carpmaktadir. Her lic yontemde de Dogu
(E) bilesenin tekrar edilebilirligi hem Kuzey (N) hem
de yikseklik (h) bilesenin tekrar edilebilirliginden
daha koti oldugu goze carpmaktadir. Bunun
sebebinin bolgenin Diinya lzerindeki konumu ve
GNSS uydularinin Kuzey-Giliney yoniinde hareket
etmesinden dolayi kaynaklandigi disliniilmektedir.

s Test 1 =—PPP-

N (Kuzey)

T

. Farklar (cm)

o R AN bt e A i PR

PPP-AR

Test 2

PP A MRt -

@

“E (Dogu)

Farklar (cm)

]

oA
‘M\WMWW’W*WWW‘*
| ‘ ‘ | ‘

“Th (Yikseklik)

Farklar (cm)

i :

h
&Wmmmmwsww

5

I
0.5

2

1 15
Epok Sayisi (Epok Araligi 1 Sn.)

25

*10%

o 2000 4000 6000 8000 10000 12001
Epok Sayisi (Epok Araligi 1 Sn.)

Sekil 5. PPP ve PPP-AR yontemlerinin bagil yéntemden olan farklari
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h (Yikseklik)
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Sekil 6. PPP ve PPP-AR yontemlerinin bagil yontemden olan farklarinin histogtamlari.

, PP PPPAR
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Farklar (cm)

Pt mm
M I e W"‘

W‘Cﬁmm‘“‘ o

a3

3

o

Farklar (cm)

M‘M}Wﬁ%ﬁmwwm%

"

Hig
0- pum‘bﬂ'

Mg A Y
o e AL W "

W“@WW«WWW

3

60‘00
Uzaklik (m)

4000 8000

o

2000

10000

-0
12000 0

6000 8000 12000

Uzaklik (m)

- - 20
6000 10000 12000 0 2000 4000 10000

Uzakiik (m)

2000 4000 8000

Sekil 7. PPP ve PPP-AR yontemlerinin bagil yontemden olan farklarinin referans noktadan olan uzakligina gére degisimi

Farklar (cm)

N (Kuzey) E (DOQU) h (Yiikseklik)
3500 - T 1500 :
IPPP Ort.: 0.0 cm Ort.: 1.7cm
2 SD:#0.9cm | 450 SD:+29cm |
S 2000
o 2000 -
I 1000 - 500
o 0
4 10 5 0 5 19
3500 . . . 4500 ; 1500
Ort.: 0.8cm Ort.: -0.1 cm
2 SD:#1.2cm SD:x0.7cm | o0
g 2000 1
r 2000
L 1000 500 -
0 0
5 4 3 2 4 0 1 2 3 4 5 5 4 3 2 4 0 1 2 3 4 s -10

Farklar (cm) Farklar (cm)

Sekil 8. Karada beklenen anlar icin PPP ve PPP-AR ydntemlerinin bagil yontemden olan farklarinin histogramlari

Cizelge 3. Bagll,

PPP ve PPP-AR yontemlerinden elde

4, Tartisma ve Sonug

Bu calismada geleneksel PPP ve PPP-AR y6nteminin

edilen ortalama koordinat degerleri ve standart hidrografik yada osinografi uygulamalardaki
sapmalart. performansini  degerlendirmek igin  Antarktika
Yarimadasi’'nda yer alan Livingston adasi civarinda
Rélatif PPP PPP-AR . S

o bir dizi deney gerceklestirilmistir. GPS/GLONASS
N —t(m) 5050831242 3050831.232 3050831234 4, kombinasyonlari ile elde edilen veriler

SD(cm) 1.1 1.2 1.2 y \
e Ort.(m)  623109.414  623109.415 623109.415 kinematik modda CSRS-PPP  servisinin  eski
Zt:tfc(nr;)) 2'5362 25346 §£339 (Geleneksel PPP) ve yeni (PPP-AR) versiyonu ile

" ooem) 11 2.4 2.9 degerlendirilmistir.

Bulgularimiz PPP-AR ydOnteminin geleneksel PPP

yontemine kiyasla daha duyarh oldugunu
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gostermistir.  Sonuglar, Alkan vd (2017)'de
belirtildigi gibi hidrografik-osinografik dlgmeler igin
Uluslararasi Hidrografik Organizasyonu

(International  Hydrographic  Organization-IHO)
tarafindan beklenen minimum konumsal dogruluk
degerlerine ulasildigini  gostermektedir. Genel
olarak bu dogruluk seviyesinin, seyrisefer, deniz
miihendisligi, insaat ¢alismalar, kablo ve boru hatti
doseme, liman isleri, hassas hidrografik o6l¢iim,
osinografi, kiyl yonetimi gibi calismalar icin yeterli
oldugu gorilmektedir. Ayrica, CSRS-PPP servisi,
gerceklestirdigi modernizasyonu ile daha ylksek
duyarlikh kinematik ¢6ziim elde etmeye ve rolatif
yontemin kullanilamadigi durumlarda alternatif

¢Ozlimler Gretmeye olanak saglamistir.

Tesekkiir

“Bu ¢ahisma T.C. Cumhurbagkanhg himayesinde, T.C.
Bilim, Sanayi ve Teknoloji Bakanligi uhdesinde ve iTU
Kutup Arastirmalari Uyg-Ar Merkezi koordinasyonunca
desteklenmistir. ikinci yazar Curtin Universitesi (WA,
Australia) ‘nde doktora sonrasi arastirmalari icin destek
veren TUBITAK-BIDEB e tesekkiir eder.
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