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1. OBJETIVO

Describir el Postprocesamiento de datos GPS cinemdtico aerotransportado y datos inerciales utilizando
los programas GrafNav de Waypoint-Novatel y AeroOffice de IGI (Ingenieur Gesellschaft Interfaces
mbH), para el procesamiento, almacenamiento y reporte de las coordenadas registradas por el GPS
NovAtel/internal correspondiente al sistema GPS/IMU de la cdmara Vexcel UltraCam D.

2. ALCANCE

Este instructivo se encuentra asociado al procedimiento “Procesamiento y Evaluacién de Imdgenes
Provenientes de Sensores Remotos”, inicia con la creacién del proyecto en AeroOficce, luego con el
preprocesamiento y procesamiento de los datos, el cambio de época vy finaliza con la generacién del
archivo para aerotriangulacién Datamanager que muestra el resultado de los fotocentros.

3. DESARROLLO

El procesamiento, almacenamiento y reporte de las coordenadas registradas por el Global Positioning

System (GPS) NovAtel/internal cinemdtico aerotransportado y la determinacion de la orientacién

espacial de las fotografias requiere del uso de dos programas bien diferenciados que son GrafNav de

Waypoint-Novatel y AeroOffice de IGI (Ingenieur Gesellschaft Interfaces mbH) y necesita los siguientes

insumos, que son proporcionados via correo electrénico por la comisidén del avidn:

° Los datos crudos de la trayectoria, los cuales son proporcionados por el GPS vy el Inertial
Measurement Unit (IMU) de la cdmara Vexcel UltraCam D.

° El Keyhole Markup Language (KML) y el formulario del vuelo, los cuales, son facilitados por el
fotdgrafo como evidencia de los vuelos que ha realizado la comision.

° Informacién de soporte los rinex de las estaciones activas del IGAC de la red MAGNA-ECO vy la de
red GEORed del Servicio Geoldgico Colombiano (SGC).

° Eluso de estos se hace de acuerdo con las siguientes fases:

° Carga del proyecto y preprocesamiento con AeroOffice

°  Cdlculo diferencial de la trayectoria con GrafNav

°  Post procesamiento de los datos inerciales combinando la solucién Diferencial GPS con AeroOffice.

Preprocesamiento

INICIO C:zaz(c:)tr; c:;I de datos dela .| Procesamiento
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Figura 1. Diagrama metodoldgico
3.1. CREACION DEL PROYECTO EN AEROOFFICE
Con el programa AeroOffice instalado vy la llave de proteccidn puesta en el puerto USB, ingresar al
acceso directo del programa AeroOffice como se muestra en la Figura 2, o despliegue el programa en
la ruta Inicio/Programas/Igi/AeroOffice/AeroOffice (Figura 3).
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Figura 2. Busqueda de AeroOffice
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Figura 3 Ventana principal del programa AeroOffice.

Para cargar el proyecto en el programa AeroOffice, se accede a la ruta Project/load y se despliega la

ventana abrir, direccionado al nombre del proyecto el cual tiene extensidon *.aop. que se encuentra

dentro de los datos crudos que entrega inicialmente el técnico de vuelo, Figura 4.
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Figura 4. Carga del proyecto en AeroOffice

Se despliega la ventana del AeroOffice Setup. En la pestafa Directories por medio de la opcién Default
Dirs se reconocen los directorios donde se almacenan los datos crudos y los procesamientos del
proyecto, Figura 5.

& - ce: 2020-10-13 & AEROoffice Setup — m] ®
Project Airborme Data Process  Repi

g an Directories MU /Lever Arm  PostProcessing  Sensor Overview  Sensor £1

=F

Airborne Data Directory:

|air |

GPS Data Directory:
s | B

Working Directory:
|work |

AT Directory:
a7 |

Default Dirs

2EErth Pro’ planes o

Apply Ok Cancel

Figura 5. Cargue y reconocimiento de los directorios que contienen los datos crudos y de
procesamiento.

Las carpetas por defecto estdn localizadas dentro de la carpeta del proyecto, su descripcion se
relaciona a contfinuacion.
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Tabla 1. Campos de entrada y descripcidn

NOMBRE DESCRIPCION
Airborne Data | Contiene los datos grabados en el avidén en la tarjeta Data Card. Después
Directory de realizada la misién del vuelo estos datos se guardardn en la carpeta air.

GPS Data Directory

Contiene los datos del GPS remoto de la estacidon base y la solucidn
diferencial obtenida con GrafNav

Working Directory

Contiene los archivos creados AeroOffice en el

procesamiento

por pre y post

AT Directory

Proporciona todos los archivos necesarios en aerotriangulacion

En la ventana del AeroOffice Setup, pestana IMU/Lever Arm se debe verficar el tipo y orientacién de la
IMU, el tipo de receptor GPS vy la plataforma giroestabilizadora que utilizé la mision de vuelo de acuerdo
con lo especificado en los equipos instalados en el avién. En el caso del proceso actual la informacion
que se debe utilizar es la que relaciona la Figura 6.
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Figura 6. Aerocontrol, verificacién del tipo y orientacién de la IMU, del GPS y de la plataforma
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giroestabilizadora.

En la ventana AeroOffice Setup, dé clic en la pestaia de IMU/lever arm, verifique los valores de los
diversos offset que lo componen. El lever arm es esencial para el cdlculo de la posicidon del punto de
referencia en el sensor durante la misién del vuelo y para el post procesamiento.

Los valores de los offset definidos entre los diferentes instrumentos son los que muestran las Figuras 7 y 8.
En la pestana del IMU/Lever Arm de Antena GPS es importante saber que la cdmara es operada sobre
la plataforma giroestabilizadora GSM3000, haciendo que el lever arm de la antena GPS dependa del
movimiento entre la c&dmara y el avién.
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Figura 8. Valores de IMU/Lever Arm entre IMU y plataforma giroestabilizadora

Seleccionar Apply y OK para aceptar todos los pardmetros definidos en el AeroOffice Setup.

3.2.

PREPROCESAMIENTO DE DATOS DE LA MISION DE VUELO EN AEROOFFICE.
Durante la mision de vuelo todos los datos son almacenados en la tarjeta. Los datos de la IMU, datos

GPS, eventos fotogrdficos y datos de la plataforma se encuentran guardados en archivos diferentes. El
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preprocesamiento chequea la integridad de los datos, es decir que éstos estén completos y crea los
archivos que se usardn en el post procesamiento.

Los datos crudos del GPS remoto estdn en el formato original *. nov y se almacenan en el directorio GPS
especificado en el AeroOffice Setup. Estos datos se utilizardn en el procesamiento.

En la ventana principal del programa AeroOffice, en la ruta Airborne data/preprocessing se despliega
la ventana AeroOffice Preprocessing (Figura 9.), la cual escanea la carpeta AIR del proyecto que se va
a preprocesar y defina las opciones necesarias durante el proceso descritas en la Tabla 2. que pueden
ser lassiguientes:
Tabla 2. Campos de entrada y descripcidn.

AEROoffice Preprocessing

FUNCION DESCRIPCION

Show lodfile Muestra un archivo de registro de sucesos durante el preproceso.

Importa los valores de los offset de los lever arms definidos en la
preparacién de la tarjeta antes de la misién de vuelo. Estos valores son
Import Leverarm: mostrados en el AeroOffice Setup. Esta opcidn no es necesaria si la
preparaciéon de la tarjeta fue hecha para el actual proyecto.

Import IMU Oriention Importa la crientacién del IMU desde la tarjeta.

Después del preprocesamiento se genera una vista de la misién del vuelo.
Show Overview Plot La trayectoria se muestra en exactitud de tiempo real GPS. Las fotos
tomadas se muestran como un pequeno circulo en la trayectoria.
Si selecciona esta opcidn se crea un archivo *.kml en la carpeta Work del
proyecto. Si Google Earth estd instalado, el archivo se despliega con doble
clic. El vuelo se exhibe en detalle, pero sin informacién de dngulos.

Overview Plot (Google
Earth)

L2

Project Airborne Data Process Report/Output Tools Window About

b HE 2517 5 e S

DDI&
0! &l s

AEROoffice Preprocessing >

1 Showe Ioiﬁle

~ Import IMU Orientation
Import data from second IMU

b Show Overview Plot

k4 Overview Plot (GoogleEarth)
Export coarse trajectory (3DLM_POS)
Export coarse trajectory (Riegl POF)

Start Cancel

Figura 9. Opciones de preprocesamiento AeroOffice

La opcidn Import Leverarms se desactiva porque ya los Leverarms fueron definidos previaomente. Dé
clic enla opcidn Start para comenzar el preproceso. Si hay mds de una misidén en la tarjeta, el programa

P&gina é | 45 COPIA NO CONTROLADA



Cédigo: IN-CAR-PC01-06
POST-PROCESAMIENTO DE DATOS GPS CINEMATICO Version: 1
IGAC AEROTRANSPORTADO Y DATOS INERCIALES Vigente desde:

e EoSTanco 01/08/2021

lo muestra en la ventana Select Mision (Figura 10), dé clic sobre la misidbn de interés y empezard a
realizarse el preproceso en la ventana AeroOffice Preprocessing (AEROcontrol) Figura 11.

& Select Mission — >

g Date Start End Length

:E Thu 2020-0&-11 12:4&6:34 12:45:33 00:02:59
1l Fri Z020-0&-12 14:35:15 1&:37:37 0Z:0Z2:21

Figura 10. Seleccién de la misidon a pre-procesar

Project AirbomneData Process Report/Output Tools Window About
123
e
[EE] o
L2
Lagfile
. ~
Project: 2020-10-13
Projectfile: D:\Z020\PROYEZCTOS_AEROOFFICE 2020\2020_10_13,2020-10-13.a0p
AERQoffice Preprocessing
28
Selected Mission: 0 Reading input data
+waq 000_0077.CSL
. |
# AE] ice / AEROcontrol Preprocessing Module
# Ve 4.€.0-16351 (WE4-BCC)
¢ [C] by IGI mbi
3
+ Projectfile: B 0\PROYECTOS_AEROOFFICE_2020%.2020_10_13\2020-10-13.acp
+ Template: 2 -13
+ Rirborne Data Directory: air
+ GPS Data Directory : gps
+ Working Directory : work
+ Doing a preprocessing
+ Selected mission: 0
+ Selected IMU group: 1
+ Starting Clock Synchroniza tion
v

Line: 33 Column: 1

Figura 11. Avance de reproceso AeroOffice

Una vez finalizado el preprocesamiento, el software genera automdaticamente un archivo logfile de
preprocesamiento de la Figura 12., este archivo se almacena con el nombre del proyecto y
extension *.PreProcess.log en la carpeta Work ademds de los archivos que se han definido en la
creacion del proyecto.

NOTA: Adicionalmente los datos GPS son salvados en el directorio GPS. El archivo de formato *.nov del
receptor del avién se utiliza como datos remotos en la solucién diferencial GPS.
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4 AEROoffice Preprocessing 2020-10-13 |5 S

I T T i i R R R e T o i i il it St S et e e i i bt i S A o A ﬁ
AERQoffice V5.5 2017-01-17
Copyright by ICI mbH, 139£-2017

Dongle-ID: Z-1882782

Freprocessing Logfile
120272021 2:45:24 p. m.

I i i

Froject: 2020-10-13
Projectfile: D:\Z0Z0"PROYECTOS REROOFFICE 202042020 10 13%2020-10-13.

AEEEEEELEELELALELEELEELEELEEEELEELELELEELELEELEELELEELELAELELELEELEENELNLALEEALELNELEELEEEEEEELELEE L&

g -—- Date————- -Start-—- --End-—- -Length-
0 Tue 2020-10-12 12:28:21 14:5€:5¢ 02:22:35
Selected Mission: 0

I i i

g

# RAEROoffice [ AEROcontrol Preprocessing Module

$ Version 4.€.0-1€351 (Wed4-=CC)

g [C] by IGI mbH

3

+ Projectfile: D:W2020NWPROYECTOS RERQOFFICE 202082020 10 13%2020-10-1
+ Template: Z020-10-13
+ Airkborne Data Directory: air

+ EZPS5 Data Directory : gps

+ Working Directory : work
+ Doing a preprocessing W
£ >

Line: 128 Colummn: 1
Figura 12. Lodfile de pre-procesamiento

3.3. PROCESAMIENTO GPS EN GRAFNAV

El siguiente paso es el procesamiento de los datos GPS con el programa GrafNav y debe hacerse en el
sistema de coordenadas WGS84 para lo anterior se requiere la informacion de las redes geodésicas
que posee Colombia (Ver Figura 13). Con los datos en el formato original que para el IGAC es *.nov de
Novatel y los datos en formato Rinex de la estacién base que se encuentran en las carpetas GPS y Base
respectivamente, se puede comenzar el procesamiento GPS haciendo uso de las coordenadas de la
estacion base definidas en WGS84 para la semana en la que se realizé la misidn de vuelo. Se requieren
los datos RINEX de las bases que se solicitan segun el dia GPS y el recubrimiento de la zona del plan de
vuelo. Esta solicitud se debe realizar al correo magnaeco@igac.gov.co especificando que se necesitan
con precision al segundo, de igual manera cuando se requieran se diligencia el formulario de GEORED
implementado por el Servicio Geoldégico Nacional para solicitar estos datos, a continuacién, se
relaciona el enlace de ingreso:
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Figura 13. Redes Geodésicas colombiana

3.3.1. CONVERSION DE DATOS EN GRAFNAYV
Inicialmente deben convertirse los datos de la estacion base y de la estacion cinemdtica que se
encuentran en el formato propio del receptor o en formato Rinex al formato GPB propio de GrafNav.

Con el programa GrafNav instalado, dé doble clic alicono de acceso directo que se encuentra en el
escritorio del computador, Figural4., o despliegue el programa en la ruta Inicio/programas/Waypoint
GPS/GrafNav. Se despliega la ventana principal del programa GrafNav (Figura 15).
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v

@ Visor 3D
w
B waypointGrsazo A~
2 Concatenate, Slice and Resample
L Download Service Data

¥ GNSS Data Converter

i
‘X, GPB Viewer

GrafNav
g; ’g GrafNet
E Local License Manager
. Windows PowerShell

w3 word 2016

Figura 14. Busqueda de GarfNav

View Process Settings Output Tools Window Help

A oD &

i
L

GrafNav

Precise {ulli(yli]

WAYP=INT A

PRODUCTS GROUP

Figura 15. Acceso al programa GrafNav y ventana principal GrafNav

Estando en el programa GrafNav en la ruta File/Convert/Raw GPS to GPB despliegue la ventana
Convert Raow GNNS to GPB (Figuras 16y 17).
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ﬁi Waypoint - GrafMav 8.70
File Wiew Process Settings Output Tools Window Help

E=ESF i

Mew Project 3

Open Project
Save Project

Save As

Add Master File(s)
Add Remote File
Add Precise/Alternate Files

Load »
ot Rewosstocns
GPE Utilities »

Recent Projects »

Exit
Figura 16. Opciones para convertir datos GNSS to GPB

w Waypoint - GrafMav 8,70
File View Process Settings Output Tools Window Help

DEwdH @YV E=ESF S5 HEE YY)

(il Convert Raw GNSS data to GPB — | X
— Receiver Tupe

ml RIMES j Global Optiots | Infa |

Folder: ID 20 GEps_insharchivos GPS_2013_09_07_09_1242015-12-29\gpshbaseh Get Folder |
— Source Files  Carwert File:

Filter: |".obs;".1?0;".0?0;".1?d;".0?d File Mame | Feceiver

8 O:A201 MGps_inehrchivos GPS_2019_09 0., RINEX
& D:A201 G ps_insMdrchivos GPS_2019_09 0., RINEX

ros_|[Aawtae | ‘ >
Add Al | Auto Add &1 | Remove | Clear Options | [} | Wiew |
Auto Add Recursively | Carwvert | Help | About | Close |

Figura 17. Definicién de archivos de la base para conversion a formato GPB

En esta ventana defina el tipo de receptor de la estacidon base o formato Rinex. Si no tiene seguridad
de éste, entonces defina la opcidén Unknown/AutoDetect en Receiver Type.
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Defina la ruta de la carpeta que contiene los datos GPS de la estacién base en la casilla Folder con la
ayuda del botén Get Folder. En el campo Source File aparecerdn los archivos de los datos observados
y navegados con extensiones *. o y *.n respectivamente.

Adicione los datos observados y navegados a la ventana Convert File dando doble clic sobre el nombre
del archivo o con el botén Add.

NOTA: Adicionados los archivos, puede elegir cada uno de ellos dando un clic sobre el mismo y de
acuerdo con la necesidad utilizar las cinco opciones disponibles, que se encuentran descritas en la
siguiente Tabla:

Tabla 3. Opciones disponibles para los archivos
Remov | Quita el archivo si éste no es el de interés a convertir.

e

Clear Limpia un archivo ya convertido.

Option | Revisa las opciones del formato RINEX.

Info Sirve para tener datos del archivo que va a convertir como la ruta del archivo, el tipo
y el estatus

View Permite ver todos los datos del archivo que se va a convertir.

Dé clic en la opcion Convert para desplegar la ventana Converting RINEX to GPB (2/2) (Figura 18).

w
File View Process Settings Output Tools Window Help
I ] b
DB dfadX &=
Feceiver Type
1 4
m|HIN ﬁ Conversion Complete (2/2 files succeeded) e
Fold |—|5 Input: D:%2019%Gps_ins\Archivos GPS_2015_05 07_05_12\2019-12-25\gps\base\neva3630.15D
alder:
g Fil Output: D:\2019\Gps_ins\Archivos GPS_2019%_05 07_09_12%2015-12-25\gps\base\neva3&30._gpb
aurce File

Filter: ’q:-

Hessages

Reading GLONASS NAV records... ~
Reading 0BS5S header. ..

Detected wversiom 2.11 in OBS header
Observation type 'C8' not recognized
Observation type 'L8' not recognized
Cbhservation type 'S8' not recognized
Cbhservation type 'C7' not recognized
Cbservation type 'L7' not recognized
Obhservation type 'S7' not recognized
Add Converted 192 GPS ephemerides

Add & Converted 4€2 GLONASS ephemerides
Performing pre-processing checks. ..

At Converted 2€400 epochs, €54 ephemerides, 0 stations and 0 events

v
< >

Save Messages Clear Messages Hessage Options Close

Figura 18. Conversién de archivo datos base a formato GPB

Finalizada la conversidon de los datos, dé clic en la opcidn Close. Al terminar de convertir los archivos
salen con un visto y en color verde, corroborando que el proceso estd correctamente realizado, Figura
19.
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ﬁ/j Waypoint - GrafMav 8.70

File View Process Settings Output Tools Window Help

D §laNVU EBESS FF EEE Y%,

{ill Convert Raw GNSS data to GPB

- O X
— Receiver Type
RINEX Global Options | Info |
Falder: ID:\2E|1 A\Gps_ing\archivos GRPS_2019_09_07_03_12%2013-12-2%\gpshbaseh Get Folder |
— Source File  Corrvert File
Filter: I".Ubsg".'l o 0%0%17d:.07d File M ame | Receiver

Add | Auto Detectl <

add Al | Auosddal | Remove |

o D:420194Gps_inshArchivas GPS_2019_09_0... RINEX
o 04201 %G ps_inshdrchivas GPS_2019_09_0... RINEX

Clear | Optiong | Info | Wiew |

>

Auto Add Recursively | Convert I

Help | Ahout | Cloze |

Figura 19. Verificacién de los archivos Rinex convertidos.

Continve conla conversion de los datos del receptor GPS cinemdtico, defina el receptor NovAtel OEMS3,
especifique la ruta del archivo en formato *.nov y realice la conversién de igual forma como se hizo

para los archivos de la estaciéon base, Figuras 20, 21 y 22.

% Waypoint - GrafNav .70

File View Process Settings Output Tools Window Help

DR §avAEB=ss 55 FEE N

i Convert Raw GNSS data to GPB

- [m| X
 Receiver Type
Global Options | Infa |
Folder: ID:\ZU‘I SGps_inshArchivos GPS_2019_09_07_09_124201912-2%.gpsh Get Falder
— Source Fil r Canvert Fil
Filter: I".bln;‘.nov;*.log;".pdc File Name | Receiver
Add | Auto Detect | < E
Add &1 | Auto Add Al | Remave | Clear | Options | Info | Wiew |
Audta Add Recursively | Convert | Help | About | Close |

Figura 20. Seleccién del archivo. nov

Pagina 13 | 45

COPIA NO CONTROLADA




IGAC

INSTITUTO GEOGRAFICO

AGUSTIN CODAZZI

POST-PROCESAMIENTO DE DATOS GPS CINEMATICO
AEROTRANSPORTADO Y DATOS INERCIALES

Cédigo: IN-CAR-PC01-06

Version: 1

Vigente desde:
01/08/2021

#3 Waypoint - GrafMav 8.70
File View Process Settings Output Tools Window Help

DEwd XV E=ESsSs o5 EEE YL,

(il Convert Raw GNSS data to GPB

— Recever Tope

ﬁlNovﬁ-‘«tel OEM3 j Global Optiors | Infax |
Nowted

- O X

Folder: ID:\2D1 PGps_ingvarchivos GPS_2013_03_07_09_1242013-12-23.gpsh

—Source Files — Conwert Filez

Get Folder |

Filter: I*.bin;*.nov;*.log;*.pdc: File Mame

| Feceiver

& DoA20 M Gpe_ins\Archivor GPS_2019.09 0., Mowdtel DEM3

Add Auto Detect I < »
Add Al | Auta Add All | Remaove | Clear | Dptions | Infa | Wigw |
Auto Add Recursively | Conwert | Help | About | Cloge |

Figura 21. Definicidon de archivo datos Rover para conversién a formato GPB.
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File View Process Settings Output Tools Window Help

D@L NV E=EEF oo HEE AN

ﬁ Conversion Complete (1/1 files succeeded)

Input: D:42020\Proyectos_aercoffice_ 20204%2020_10 0€ copia\gps42020-10-0&.nov

Cutput: D:\2020\Proyectos_aercoffice 2020%2020_l10 0€ copia\gps‘2020-10-0&.gpb

rMessages

X

FW Version: 2.322 HW Version: CEM4g2-3.02-2T ~

Cutput Info:

GPE File: D:\2020%Proyectos_aercoffice_2020%2020_10_0&_copia‘\gps\2020-10-0&._gpk
Epochs: 11284 Interval: 0.500 s
Start: 220402.0 (week 2128) End: 226043.5 (week 212¢€)

EPF File: D:\2020\Proyectos_aercoffice_2020%2020_10_0&_copia\gps\2020-10-0&.epE
Ephemerides: 24 Zlmanacs: 0

STA File: D:\2Z0Z0OWProyectos_aercoffice_2020%2020_10_0&_copia‘\gps\2020-10-0&.sta
Events: 237

(Conwverted 11284 epochs, 24 ephemerides, 0 stations and 237 ewvents

< >

Save Messages Clear Hessages Hessage Options Close |

Figura 22. Conversidn archivo datos Rover a formato GPB
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Al finalizar la conversién dé clic en la opcién Close.

NOTA: Como resultado de la conversidn se generan tres archivos con el nombre original del archivo
convertido. Estos son almacenados en las carpetas donde se encuentran los archivos originales con las
siguientes extensiones, la descripciéon de los archivos es como se describe en la Tabla 4.:

Tabla 4. Descripcidn de los archivos resultantes de la conversion.
Indica el tipo de estacion, es decir, para la base muestra las coordenadas de la estacion, la
altura de la antena y el nombre del punto.
Para la informacion proveniente del cinemdtico indica que es cinemdatico el archivo donde
se encuentran las observaciones vy las alturas inicial y final de la antena.
Contiene las efemérides transmitidas para cada sesidn del cinemdtico y para la estacion
-€PP: | base.

.sta:

.gpb: | Contiene las observaciones (de la base y del cinemdtico) en formato binario GrafNav.

3.3.2. REMUESTREO O INTERPOLACION DE LA INFORMACION EN FORMATO GPS DE LA ESTACION BASE
EN GRAFNAV

Para obtener una solucién diferencial GPS cada 0.5 segundos que se pueda combinar con los datos

inerciales que se rastrean a este rango de tiempo, se requiere remuestrear los datos de la estacion base

rastreados cada segundo.

Ingrese por la ruta File/GPB Utilities/Concatenate, Slice and Resample de la ventana principal del
programa GrafNav, despliegue la ventana Concatenate, Splice and Resample GPB Files, Figuras 23 y
24. Mantenga los pardmetros como se muestran en la misma.

';3 Waypoint - GrafMav 8,70
File View Process Settings Output Tools Window Help
Mew Project > a @
Open Project
Save Project

Save As

Add Master File(s)
Add Remote File

Add Precise/Alternate Files

Load

Convert »

GPE Utilities » Concatenate, Slice and Resample
Recent Projects b fealanlei=hala

Exit

Figura 23. Opciones para Resamplear
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W

File VWiew Process Settings Output Tools Window Help
oo
DA &fa%X

* Concatenate, Slice and Resample GPE Files —

Input Files [cannot overlap in time when combining)

[ 2020MPROYECTOS AEROOFFICE 202042020-11-134gps')

Output File(z)]

" Combine all input files into one file. Dutput file narne:

¥ Process input files individually, &ppend the follawing test to each file name:

[rezampled)

" Break up input files inta time-sliced output fles

Time Interval Options

(" Copy each epoch
¢ Ornly keep epochs on intereal: [0.50 [zeconds)

" Rezample to higher intereal: — |1.00

Tirme Range Options
{* Copy all epochs
" Copy GPS time range | |

Add input files, et output file and press Go
Figura 24. Remuestreo, adicién del archivo de entrada

En Input Files (To combine, must be in sequential order and cannot overlap intime) con el botdén Add
agregue el archivo que debe remuestrear, en este caso el archivo con extension *.gpb de la estacion
base. En Output File, active Process Input Files individually. Append the following text to each file name.
En Time Interval Options defina el intervalo de tiempo a 0.5 segundos y active la opcién Only keep
epochs on Interval que debe estar en 0.5 segundos.

En Time Range Options active Copy all epochs dé clic en la opcién Go.
Al finalizar el proceso de remuestreo, dé clic en la opcidn Close, Figura 25. y el nuevo archivo

remuestreado con extension *.gpb queda guardado en la misma carpeta donde estd el archivo de los
datos base con el mismo nombre, pero con la palabra Resample.
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% Waypoint - GrafMav 8.70
File View Process Settings Output Tools Window Help

D@ §avVE=EEs &

‘ Concatenate, Slice and Resample GPB Files —

 Input Files [cannat averlap in ime when cambining)
DWPROYVECTOS AERDOFFICE 20 f WP Add

Pt

— Output File(s]

" Combine all input files inta one file. Output file name:

| Browse

% Process input files individually, Append the following text to sach file name:;

I [rezampled]

" Break up input files into ime-slced output files

— Time Interval Options

" Copy each epoch
& Only keep epochs on interval: (050 [zeconds]

" Resample to higher interal |1_EIE| [zeconds]

— Time Range Optiong

Tirme Wieek
Start: I I
End: | I

Go I Cloze | About |

i Copy all epochs

" Copy GPS time range

Copied 109.14 out of 109.14 MB

Figura 25. Finalizacién del remuestreo

3.3.3. CREACION DE UN PROYECTO NUEVO EN GRAFNAV
En la ventana principal del programa GrafNav, tome la ruta File/New Project/Project Wizard, Figura 26.

24} Waypeint - GraflNav 8.70
File | View Process Settings Output Tools Window Help
New Project ) Project Wizard
Empty Project

Welcome to the Project Wizard

Open Project The Praees Wetard slcws you 1 sasly crealn & tew prosmet
Save Project

Save As
Add Master File(s)

Add Remote File

Add Precise/Alternate Files

Load

Convert >

GPB Utilities > Chok "Nt 10 cortirue o “Cancel 10 ask e Wizaed

Recent Projects >

Exit

Figura 26. Creacién de proyecto en GrafNav

En el pantallazo Welcome to the Project Wizard darle click en siguiente.
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Definir la ruta donde va a guardar el proyecto en la carpeta GPS del proyecto y asignar el nombre
segun la zona o el centro poblado. Crea un archivo con extensién .cfg. Dar clic en siguiente, Figura 27.

W Waypoint - GrafNav 8.70
File Process Settings Output Tools Window Help

DRFH $=%F B85 B0 EEE A L U® W

Project Wizard
Project Info
Please erter project name and location
Project
D:\2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_06_12\aps\Pio_Lleras_te Oro_20200612.fg =
=45 Enter Project File X
[« 20200612 5 gps > vlo O Buscarengps
Organizar v Nueva carpeta E- @
~
~
B Ete cquipo Nermbre Fech
4 Descargas || base 15/03
Documentos || efemerides 1570
[ Escritorie
=] Imagenes
[ v o< N
Nombre: | Pto_Lleras_Fte_Ord ~]
Tipo: |Project File (*.cfg) v
<Ards || Siguiente> | | Cancelar

B Lo o

Figura 27. Ruta y nombre del orchmivo

Seleccionar en la carpeta gps el archivo .nov (Rover), dar clic en “No" porque no se reescribe, Figura
28.

rafNav 6.70
Fil Process Settings Output Tools Window Help

(Ped BN EEBs B8 EEE AL 00 M

Project W
Remote (Rover) Data
be a GPB fe. raw SPAN IMU datz fle
GNSS Data Fie (GPB. Raw GNSS or Raw SPAN IMU):
| [Bowse
24 Select GNSS File X
A [« 20000612 > gps > v o £ B 9p:
Organizar Nueva carpeta - ™ @
~ Nombre
[ base
|| efemerid
3 2020-06-12.pp
% 2020-06-12.gpb
[} 2020-06-12.n0v
4] 2020-06-12:sta
e A e e ®
Nomre: 2200 201 ] [awsriec 9 | e =

= (= | —

Figura 28. Seleccion del archivo .nov
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o Waypoint - GrafNav 8.70
File

En el pantallazo de Antena del Rover se deja por defecto y se da clic en siguiente, Figura 29.

View Process Settings Output Tools Window Help

NEcH $RAV EREss oo BEERA VL AL @

Project Wizard

Remte (Rover) Antenna Height

Please enter remote GNSS antenna details. Click "Next" to continue e

Remote file name:

DA2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_06_12\gps\2020-06-12.gpb
Antenna Height
From station fie: | /A

Antenna profile: |Gmux: VH Irfo ‘
Measured to

Measured height: m C)ARP

ARPto L1 offset: |0.000 m ®) L1 Phase Centre

arege. 070

[ <aras ][ Siquiente> | | Canceler

Figura 29. Dejar por defecto, dar clic en siguiente

Dar clic en la opcidn siguiente para adicionar las bases, Figura 30.

#ﬁ ‘Waypoint - GrafNav 8.70

File View Process Settings Output Tools Window Help

DREH AV FR=Ess oo BEEE@ "2 L0000

Project Wizard X
Base (Master) Station Option
‘You can choose whether or not to include base station data in your project.
Please select a source for the precise files if you plan to perform PPF processing

@) | would like to add base station data

(O | would like to do PPP processing (requires precise files; no base station will be added)
[] Download GPS-only precise files

Download GP5+BeiDou precise files

Download GPS+GLONASS precise files

[[] Add existing precise files {do not download)

Click "Next" to continue:

| <mms || souiente> | | Cancelar

Figura 30. Adicionar bases

Seleccionar en la carpeta base el archivo con la palabra resampled y extensién .gpb, Figura 31.

P&gina 19 | 45

COPIA NO CONTROLADA




IGAC

INSTITUTO GEOGRAFICO
AGUSTIN CODAZZI

POST-PROCESAMIENTO DE DATOS GPS CINEMATICO
AEROTRANSPORTADO Y DATOS INERCIALES

Cédigo: IN-CAR-PC01-06

Version: 1

Vigente desde:
01/08/2021

‘.';3

$BS0 A6AS X,

5 ERE

%4} Select GNSS File
4 [« 20200612 » gps > base

Organizar = Nueva carpeta
I Escritorio
&=/ Imagenes
J’i Musica
B Objetos 30
B videos

i O5(C)

sm Datos (D3]

Nombre: | bogal1640 (resampled).gpb

Basze (Master) Station Data From a Rle

The GMSS data file can be a GPE file or a raw GNSS receiver data file

GNSS Data File (GPB or Raw GNSS):

] bogaltdl (resampled).epp

2 bogal1640 (resampled).gpb

4 boga1640 (resampled).sta
| bogal640.20D [Tip
| bogal640.20G Ii

ﬁ

| bogal&d0.20M

b <
| GNSS File (*7)

Cancelar

Figura 31. Seleccionar archivo .gpb

Se despliega la ventana Base (Master) Station Information, Figura 32. Digite las coordenadas oficiales
de la estaciéon base correspondiente a la solucidn semanal que se encuentra en la pdgina
http://www.sirgas.org/es/sirgas-con-network/coordinates/weekly-positions/ o las coordenadas de la
certificacion expedida por Geodesia trasladadas a la fecha del vuelo, sila base se rastred en un vértice
de la red MAGNA-SIRGAS o las coordenadas proporcionadas por el Servicio Geoldgico Nacional si se
utilizé alguna base de su red, de acuerdo al proceso realizado en la seccidn Procesamiento GPS en
GrafNav.

Para consultar las coordenadas de las Estaciones GNSS Permanentes, se consulta la pdgina del servicio
Geolégico Colombiano

https://geored2.sgc.gov.co/redgnss/redPermanente/Paginas/Coordenadas-
Estaciones-GNSS-Permanentes-.aspx#

siguiendo las siguientes opciones GeoRed/Red GNSS/Red permanente/Coordenadas Estaciones GNSS
Permanentes
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# geored2.sgc.gov.co/redgnss/redPermanente/Paginas/Coordenadas-Estaciones-GNSS-Permanentes-.aspx#

Sierra Nevada del Cocuy desde el sector Ritacuba. Fotografia de Carmen Rosa Castiblanco. 2009
" e—

Coordenadas Estaciones GNSS Permanees

GeoRed / Red GNSS / Redp / Coordenad: i GNSS

m Coordenadas Estaciones GNSS Permanentes

Red permanente

2020-09-14_GeoRED_Coor...

Esta informacién se puede descargar en formato .kmz siguiendo la ruta GeoRed/Red GNSS/Red
permanente seleccionando la seccion el hipervinculo RED ACTIVA (Figura 33).

Red permanente =

Red GNSS permanentes

Coordenadas Estaciones GNSS

Permanentes
Mapas localizacion estaciones
Monumentacion d

Velocigages ae gesplaza

0n Estacion permanente

Series de tiempo

Estaciones permanentes

Para observar las estaciones de la red permanente debe tener instalado en su equipo Google Earth. Si desea descargar la capa de estaciones de la
red activa en formato “kmz” puede dirigirse al siguiente enlace: Red Activa

971 Mapa de estaciones permanentes - GNSS

i Este mapa lo ha creado un usuario. Consulta como crear uno.
Guatemala
Honduras
Nicaragua
Costa Rica

GELETT]

Venezuela
Guayana
/Guyana Francesa

Surinam

Ecuador

3
Figura 33. Estaciones permanentes.

Defina el Datum WGS84 desplegando el dato correspondiente, Repita este Ultimo paso tantas veces
como estaciones se hayan utilizado.

Mediante el uso de la herramienta magna sirgas pro, y luego de identificar las bases a usar, se realiza
el paso de coordenadas Geocéntricas a Elipsoidales, ya que estas se requieren para el siguiente
cdlculo como se observa en la Figura 34.
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w5 Waypoint - GrafMav 2,70
File View Process Settings Output Tools Window Help

DPSH $aAVEEss oo BE@ LA L O @E

Project Wizard X

Base (Master) Station Information
Please enter base station coordinates and antenna details. Click “Next" {o cortinue
Base Station

[ Disabled
Fie: |D\2021\CAPACITACION_GPS-NS\2020_06_12\gps\base\boga é

Coordinates

Lattude: [Noth ~|[4 | [38 |[1923175 || Coard.options |+
Longtude: (West | [74 | [02 ][47.798% | Gaveic Favortes |
Blpsoidalheight: (2612391 | m

S — L

e

Artenna Height

From staion fle: | TRMS8200 00, NONE View STA Fie

Arterna profle: | v [ e ]
Messuredto

S Ty

ARPto L1 offset: | 0.030 m (O L1 Phase Centre

okt

| cmras |[Siguente> | | Cancelar |

Figura 34. Diligenciar datos de la estacion base y elegir el Datum WGS84

Dar clic en finish cuando termine, Figura 35

o Waypoint - GrafNav 2.70
File View Process Setings Output Tools Window Help

EsH $aAFE=ses oo EE@ "L H

Project Wizard X
Base (Master) Stations
You can add a maximum of 32 base stations to your project
Actionto Perfomn Base Stations Curertly in Project:
[Add Station from File Name. Fe
1Add Station from Download
it Siotion BOGA D:A2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_06_12\gps'ba..
Remove Station vIvi D:\2021\CAPACITACION_GPS-INS'2020_06_12\gps'ba

Base station information is complete. Continue to next step

Select "Finish" when you are done adding base station data

| <caras || siuente> | | Cancelar |

Figura 35. Concluir el ingreso de los dafos de las estaciones base

Para visualizar la tfrayectoria luego dar clic en finalizar, Figura 36.
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File View Process Setings Output Tools Window Help
T '] o+ 3 [=] ==
DS H 20 &= ] i
Project Wizard X
Project Overview
Pleas review your project. Click “Finish” to create your project
'f" Hame Value
servations
S Remote Data Project Fie D:\2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_06_12\gps\Pt.
=1l GNSS
.53 Anterna
E-; Base Stations
£ BOGA
L Antenna
=1l Vv

.33 Antenna

< Mras Finalizar Cancelar

Figura 36. Finalizar la creacién del proyecto

Se obtiene la visualizacién de la trayectoria. Figura 37.

45 Pto_Lleras_Fte_Oro - GrafNav 8.70

File View Process Settings Output Tools Window Help

DEEE 2R HFH= EFEd aabho® @l

Figura 37. Visualizacién de la trayectoria del proyecto

Descargue las efemérides precisas correspondientes a la fecha del vuelo ingresando por la opcién
file/Add Precise/Alternate Files de la ventana principal de GrafNav, ubiquese en la carpeta efemérides,
verifique el dia y de clic en download (Figura 39).

Los tres primeros caracteres del nombre en el archivo descargado indican el tipo de efemérides:

° igs: efemérides precisas (Figura 38)

° igr: efemérides rdpidas

° igu: efemérides ultrarrdpidas.

° Los cuatro caracteres siguientes indican el nimero de la semana GPS (week).

° El dltimo cardcter antes del punto indica el dia de la semana (d), siendo el 0 para el domingo, el 1
para el lunes y asi sucesivamente.

° Las extensiones de los archivos equivalen a:

° .clk: Correcciones de los relojes instalados en los satélites
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°  sp3: Efemérides satelitales

4§ Pto_Lleras_Fte Oro - GrafNav 2.70
File View Process Settings Output Tools Window Help

New Project > @ @ E E

Open Project

5 A 5 O [l

Save Project
Save As

Add Master File(s)

Add Remate File

Add Precise/Altemate Files
Load

Convert

GPB Utilties

Recent Projects

Exit

Figura 38. Opcidn para bajar las efemérides precisas

&5 172,2834,137 - Conexién a Escritorio remoto

NREH $RAR EEw. HE@W5aal @ E

%)

D:\2021\Capacitacion_gpsin\2020_06_12\gpstefemenid| | | Add || Edt || Remowe

- $recyele. bin | |Download Precise Fies (SP3and CLK)

: g gg:i St Date: End Date: Constelation:
o 0 o0 06/12/2020 06/13/2020 GPS ~| | Downioad

002

20 Capacitacion_gps-ins
&[0 2020 08_12
O ai

Path
D \2021\CAP ACITACION_GPS-INS\2020_06_12\gps

-3 ai
B-0a
=- ops

=]

3

Figura 39. Descarga de los archivos

3.3.4. PROCESAMIENTO DIFERENCIAL GPS CINEMATICO

Realice a continuacion el cdlculo diferencial de la trayectoria del vuelo aerofotogramétrico en el

programa GrafNav. Figura 40.
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&) 1722834137 - Conexién 2 Escritorio remoto

% Pto_Lleras_Fte_Oro - GrafNav 8.70
File View | Process Settings Output Tools Window Help

OB R =
Combine Solutions
2] Unprocismmemrmmr |

Process GNSS

EE@ o

®

Figura 40. Cdlculo diferencial de la trayectoria

%18 p.m.
16/02/2021

@) =

Con la opcidén Process/Process GNSS en la ventana principal de GrafNav, se despliega la ventana
Process GNSS, Figura 41, debe estar seleccionado Diffrential GNSS y Both, se da clic en Advanced, y se
despliega Differential GNSS Settings: en la primera pestafna General conserve estos pardmetros de
cdlculo para el procesamiento, el Unico que se cambia es Elevation Mask que puede ser menor de 12

el valor; por ejemplo 10, 8 0 6 segun mejore la solucion.

4

File View Process Settings Output Tools Window Help

DBEE @2t EE
=

Pl

@heas

]

g Differential GNSS Settings

Processing Method

(® Differental GNsS O Predise Point Positioning (PPF)
Processing Direction
@soth

O Forward OReverse

Processing Settings
Frofile: NS Airborne

Datum: WGess4

Processing Information

Desaription: | Run {1)

General | ARTK  Measurement  User Cmds

Process Data Type
® Automatic

OC/A code ery
Processing Interval and Time Range
Irterval sz

Process ertir fime range (SOW)
Star: 484515
End: 297857

Q) Dual frequency cartier phase
O Single frequency camer phase
Signal Pre iteing
Bevation mask: deg
L1 Locktime Cutoff sat
sec  Week: 2109 [JC/NO Rejection Tolerance:
sec Week: 2109 dBH:
Precise Fies (73 and Clock)
Status

Dual frequency. precise dlock and ephemeris present

| user: [ unknown

Process |¥  Save Settings |¥ Cancel

Precise Fles

Satelite/Baseline Omissions

Whers svID Baseline Time Ll

Edt

Remove

Cancelar

Figura 41. Pore‘rros de procesamiento y ambiente de trabajo de un proyecto GPS cinemdtico

en GrafNav.

En las tres siguientes pestanas ARTK (Figura 42) se dejan por defecto los pardmetros que alli aparecen,

en Measurement el Unico valor que se cambia es Code en Measurement Standard Deviations, se
coloca 1; la Ultima Users Cmds queda como estd (Figura 43).
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Differential GNSS Settings ? X

General ARTK  Measurement User Cmds

Integer Ambiguity Resolution

®0n (O Off
General

Criteria for accepting new fixes: (O Default (®) On engage only
Quality acceptance criteria: Q4-999%

Maximum distance for single frequency: km
Maximum distance for dual frequency: km

Engage

[] Engage if distance < 5.0 km, reset if distance > | 50.0 km

[[] Engage continuously every: 15.0 min

Engage on event of poor DD_DOP: (DD_DOP~=PDOP"2)

[ Apply manual engagement: Manual Engagements Engage only on manual
Advanced

Min. Reliabilty |2.00 Max. float fixed separation m
Max. RMS 30,0 mm [ Max. fixed fixed separation | 0.60 m

[ Only accept fix from closest baseline

Aceptar Cancelar

Figura 42. Parédmetros pestana ARTK.

Differential GNSS Settings ? x

General ARTK Measurement  Lser Cmds

Measurement Standard Deviations

Code: m Camier phase:  |0.020 m
Doppler:  {1.000 m/s [ Automatic

Qutlier Detection Level: | Nomal ~ | | Qutlier Settings

Measurement Usage

Use Doppler for velocity determination

[] Disable baselines when distance becomes greaterthan: 250 km
lonospheric processing Tropospheric emor state
(@) Automatic (distance tolerance: km) O Mutomatic Advanced
Oon QoA Oon @ off
Constelation Usage

Enable GLONASS Enable Galileo

Enable BeiDou Enable GZSS

Aceptar Cancelar

Figura 43. Pardmetros pestana Measurement.

Una vez verificados todos los pardmetros de cdlculo de clic a continuacion en la opcidn Process, se
desplegardn dos ventanas (Figura 44), que van siguiendo el proceso del cdlculo diferencial.
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bt
Status Progress
Time 4850550 2109 B o Processing Forward KF ...
Epochs 1280 Nume<d 1 Fixed =" [ ]
Status Q1 FIXED  Dyn=K o :
nSats 11 neL 2 ““ZCF?_‘F';“FS
x
s 4 2 S11992) o orch time: 48451605
Lon. 74 g 36.7165| | From base: BOGA
Hat 5831.790 AntHgt 0.000 aearclrjdist.: Erfié(m
ewind time: 5s
East  Noth  Up Satelite court: 12,9, 8 fotal.fixed. restored)
StdDev  0.016 0.015 0.035 Fix type: GNSS Fixed
bt
Status Progress
Time 4892345 2109 D o i Processing Reverse KF...
Epochs 5123 MNum<4 9 Fixed a‘l: = ]
Status e} FIXED Dyn=K o
nSats 11 nBL 2 “m’:ﬁ;“;
g
lat. 13 2 343683 | 5 arch time: 491755.0s
Lon. 73 23 57.6464/ | From base: BOGA
Hat 4617.853  AntHat 0.000 aeal'i::hcI dist.: iﬁ km
ewind time: Ds
Bast North Up Satelite count: 11,10, 5 fiotal, fixed, restored)
StdDev  0.015 0.016 0.033 Fix type: GNSS Fixed
RMS: 3.5mm
Reliability: 39
FloatFixSep: 1.24m
451456.0: +++ ARTK obtained a valid integer fix on BL BOGE &
451456.0: ARTK not currently engaged—-ARTK fix ignored
451448 0: +++ ARTK obtained a valid integer fix on BL BOG#
451448 0:  ARTK not currently engaged—-ARTK fix ignored
450323.0: +++ ARTK obtained a valid integer fix on BL BOG/
450323.0: ARTK not currently engaged—-ARTK fix ignored
< » | [4859555.0: +++ ARTK obtained a valid integer fix on BL BOG#
485380.0: +++ ARTK obtained a valid integer fix on BL BOG! v
Wiew | Stop | < >

Figura 44. Seguimiento del proceso del cdlculo diferencial

Verifique durante el procesamiento diferencial mediante la bcxrrgh grdfica quality factor. Figura 45, la
estabilidad de la solucién diferencial siendo 1 la mejor y 6 la peor w2

245 Pto_Lleras_Fte_Oro - GrafNav 8.70 — o X

File View Process Settings Output Tools Window Help

NEEH §2dAR FEEE Yk U® H

[57 GNSS Combined - Map

Figura 45. Ventana grdfica de la trayectoria del procesamiento

Cada casilla de la barra grdfica asigna un color a la calidad de la solucién, la cual se visualiza en el
recorrido de la trayectoria calculada, ver Tabla 5. Sila solucién diferencial mostrada toma valores de 4

P&gina 27 | 45 COPIA NO CONTROLADA




Cédigo: IN-CAR-PC01-06
POST-PROCESAMIENTO DE DATOS GPS CINEMATICO

Version: 1
IGAC AEROTRANSPORTADO Y DATOS INERCIALES Vigente desde:
REIIG Sroei co 01/08/2021

(pUrpura) a 6 (rojo) es porgque existen algunas épocas en las cuales no se han resuelto ambigledades
y se requiere de un refinamiento en el procesamiento.

Finalizado el procesamiento se visualiza la frayectoria del vuelo en el color de la calidad obtenida en
el procesamiento, valide la calidad del cdlculo con la barra gréfica o realice un zoom sobre el drea
donde estdn los eventos de toma vy verifique que estén en el rango de aceptacion.

Tabla 5. Rangos de Calidad de la 28olucién GPS en Grafnav.

CALIDAD COLOR DESCRIPCION PRECISION (METROS)
1 Verde Entero Fijo 0.00-0.15
2 Cian Convergencia flotante o entero fijo ruidoso 0.05-0.40
3 Azul Convergencia flotante 0.20-1.00
4 PUrpura |Convergencia flotante 0.50 - 2.00
5 Magenta |DGPS 1.00 - 5.00
6 Rojo DGPS 2.00-10.00
No Procesado | Gris No fue procesado N/A

Después del procesamiento se generan los siguientes archivos, Tabla é:

Tabla é. Archivos generados del cdlculo diferencial
CONTENIDO

Extension
archivo

Corresponde con el log file que contiene los mensajes de error y alerta generados
fml: durante el procesamiento. El significado de tales mensajes se ilustra en el manual de
GrafNav. A partir de este archivo se define la estrategia de procesamiento, ejemplo, la
exclusién de satélites, la eliminacién de épocas, etc.

Presentan un resumen de las soluciones flotante, estdtica fija, répida estatica y KAR, el

fss Y| tss en la direccion de vuelo y el rss en la direccion contraria. En levantamientos

Iss: cinemdticos sdlo se muestra el registro correspondiente a la solucidén KAR, las demds
aparecen en el cdlculo de levantamientos estdticos.

fwd Muestran la solucidén época por época; .fwd en la direccidén de vuelo y .rev en la

'reV'y direccién contraria. Para cada época se incluye, entre otros, el tiempo GPS, las

B coordenadas elipsoidales calculadas, las ambigledades, etc. Igualmente, indica
aqguellas épocas en los que no ha sido posible la resolucidon de ambigUedades.

.cfg: Almacena las opciones (caracteristicas) del proyecto.

3.3.5. CONTROL DE CALIDAD

GrafNav permite validar la calidad del cdiculo (directo e inverso) utilizando los reportes de texto para
las estadisticas generales del procesamiento y los reportes grdficos por cada uno de los indicadores de
calidad.

Tenga en cuenta que la calidad del cdlculo se encuentra determinada internamente en el programa

a partir de rangos estadisticos de aceptaciéon del dato, donde cada uno de los eventos dependiendo
de su calidad/precision se grafican de acuerdo con la Tabla 5
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Finalizado el procesamiento en la ruta View/Processing Summary despliegue la ventana Processing
Sumary for nombre_del_proyecto que contiene las estadisticas del procesamiento y valide los criterios

gue contiene el reporte. Figura 46.

Processing Surmnmary for 'Pte_Lleras_Fte_Oro' ps
Solution Type: Combined 'y
Humber of Epochs:

Total in GPB file: 14686
Ho processed position: 139
Mis=ing Fwd or Rewv: 2
With bad Crd code: 1]
With bad L1 Phass: 1]
Measurement EHS Values:
L1 FPha=e: 0.0240 (m)
Crd Code: 0.85 (m)
Ll Dopplexr: 0.023 (m =)
Fud-Rev Separation EHS Walues=:
Ea=t: 0.027 {m)
Horth: 0.015 {m)
Height : 0.035 {m)
v
Save Print Close

Figura 46. Reporte estadistico del procesamiento

NOTA: Sila calidad del reporte muestra desviaciones estdndar superiores a 0.10 metros en posicién para
un porcentaje de la trayectoria, busque mejorar la solucién, combinando las variables de entrada para
el cdlculo (mdscara de elevacion, rango de tiempo, omisidn de satélites con saltos de ciclo, etc.)

La mdscara de elevacion: Este valor se debe ser cercano a é°puesto que el propdsito es garantizar
qgue se use solamente los satélites que se encuentren cercanos al cenit (esto se puede visualizar
desde SkyPlot como se muestra en la Figura 47)de la frayectoriay de esta forma mejorar la solucién
obtenida, tomando en cuenta que las pseudodistancias calculadas entre la base y cada satélite sean

mds precisas en la medida en que exista un menor efecto ionosférico y un menor efecto troposférico.
Py

180°

L1 | | | ]
304000 306000 308000 310000
week 2078

Figura 47. HerramientaSkyPlot —Permite visualizar los satélites disponibles para la solucidn

Seleccidén de satélites: El técnico encargado del postprocesamiento debe asegurarse de que los
satélites utilizados en el gjuste posean un posicionamiento continuo durante el tiempo que dura la
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trayectoria, de esta forma se soluciona de forma éptima las ambigiedades. Para lo anterior se
recomienda que se apoye en la herramienta de Satellite Lock/Elevationcomo

Si las estadisticas del procesamiento muestran un cdlculo con calidad, dé clic en la opcidn Save As
para guardar el archivo con el nombre Processing Summary “AAAAMMDD” en la carpeta GPS.

NOTA: Con el reporte de las estadisticas se diligencia el formato de calidad de la Memoria Técnica:
procesamiento de datos GPS cinemdtico

Igualmente, en la ruta Output/Plots Results de la ventana principal del programa GrafNav se despliega
la ventana Plot GPS Data, Figura 48.

Plot Results ? *

Select Plot  M-fwis  Y-fuis

Ligt of variables: (CTRL-click to select multiples)

A
@) Satellte Sky Plot

- Number of satelites (LINE)

bf Coordinate Values

& Attitude

- P Miscellaneous

= Al

-{gi Combined Separation

-4} Combined Separation with Fixed Ambiguity
Distance Separation

Estimated Position Accuracy

File Data Coverage

Float /Fixed Ambiguity Status

Height Profile

MNumber of satellites (BAR)

FDOF

9 Cuality factor

--{g RMS - C/A Code

s RMS - Camier Phase

B8 Azimuth/Headina Data N

Add Group Edit Delete Build Custom

Apeptar Cancelar

Figura 48. Plots de indicadores de Calidad

Dependiendo del tipo de estadistica, la opcidon PLOTS Results grafica lo siguiente: para accuracy
(precision), Most Common (datos redundantes), measurement (mediciones), separation (separacién),
quality conftrol (control de calidad), coordinate values (valores de coordenadas), miscellaneous
(varios/correlaciones) y all (tfodos).

Dé doble clic sobre el nombre del criterio de calidad para desplegar la grdfica respectiva, Figura 49.

Verifique los valores en metros de la separacidon de la solucidon de la trayectoria entre los valores
obtenidos en el cdiculo de ida y regreso para nortes (North), estes (East) y alturas (Up).
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B8 Pto_Lleras Fte Oro [GNSS Combined] - For or Combined Plot =N =

0.70
085
060
055

0.50
045
0.40
038
030
0.25
0.20
015
0.10
0.05 ~

0.00 n'd:::m :awwpwﬁ% Mw

[ I

Separation (m)

-0.05
-010

485000 485500 486000 488500 487000 487500 488000 488500 485000 489500 490000 490500 491000 491500
Week 2109

= | Pto_Lieras Fie Oro GPS Time (TOW, GMT zone) 17:30:57 on 211772021 | 2

X: 4873538 [Y:0.008 |—East |—MNorth [—Up [Right click for more options

Figura 49. Separacién de la solucion combinada (forward reverse)

Verifique los valores en metros de la precisidon estimada de la solucidén de la trayectoria para nortes
(north), estes (east) y alturas (up). Figura 50.

3 Pto_Lleras_Fte_Oro [GNSS Combined] - Estimated Position Accuracy Plat = 5|

Estimated StdDev (m)

0.03 :L-.m_a-k.l.—l-l-l..l..u —; | I

e — e e | HJ

L

485000 485500 488000 486500 487000 487500 488000 488500 485000 489500 490000 490500 491000 491500
Week 2109

= | Fio_Lierss Fte Oro GPS Time (TOW, GMT zone) 17:30:57 on 211772021 | 2

[X:489201.1 [¥:0.084 |[—East [—North [—Height /—Trace [Right click for more options

Figura 50. Precisién de la posicién estimada

Verifique los valores del factor de calidad de la solucidon de la trayectoria para todo el tiempo GPS
calculado en el proyecto, es la representacion grdfica estadistica de la Tabla 5. Figura 51.
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3 Pto_Lleras_Fte_Oro [GNSS Combined] - Quality Factor Plot E=8(E=E ==
B — - :

g 4

&

2

H
2
1

o

485000 485500 486000 486500 487000 487500 488000 488500 489000 489500 430000 430500 431000 431500
Week 2109

< | Pto_Ueras_Fte_Oro GPS Time (TOW, GMT zone) 705 on 220 |2

[x: 4887852 [v:3.867 |—FixedInteger = Stable float |==Converging float l==DGPS or worse [==Ho solution |Right click for more options

Figura 51. Factor de calidad

Verifigue la cantidad de satélites presentes en la trayectoria y su aparicién dentro de los rangos de
dngulos de elevacién y los saltos de ciclo. Satellite Lock — Cycle Slips.

Seleccién de satélites: El técnico encargado del postprocesamiento debe asegurarse de que los
satélites utilizados en el agjuste posean un posicionamiento continuo durante el tiempo que dura la
trayectoria, de esta forma se soluciona de forma éptima las ambigledades. Para lo anterior se
recomienda que se apoye en la herramienta de Satellite Lock/Elevation (Figura 52).

2 Remote - GPS L1 Satellite Lock/Elevation [ ]
T T T
0
28
19
17
g
H R
H 3
2
§ g p—
7
8 —_—
4 - - - -
3
2z I+ HHH
485000 485500 435000 438500 487000 437500 488000 488500 489000 439500 490000 490500 491000 491500
Week 2109
= | Pto_Lieras_Fie Oro GPS Time (TOW, GMT zone) T:30:5T on 21172021 | %
X 4888234 [V:9.415 [+ lgnored/sip [ 0-10° =10-15° /=15-20° [—2030° [=30+ /=NoEph [—Gap [Right click for more options

Figura 52. Herramienta Satellite Lock/Elevation

El hecho de poseer muchas estaciones cercanas a la trayectoria no garantiza con certeza que la
solucién sea adecuada, porlo anterior es necesario que el técnico responsable descarte como primera
medida las estaciones de las que no conoce las coordenadas geodésicas precisas y que a partir de

los ajustes reiterativos que realice con las seleccionadas y apoydndose de las herramientas visuales del
software como MB Baseline Weighting (Figura 53)
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8 Valencia_uttime [Forward] - MB Baseline Weighting |
100 - mmmm mmm m—— o m——
90
BO
7O
F
g‘ (1]
3
= &0
i
i
30
20
N — =
1
0

304000 305000 306000 307000 308000 305000 0000 HA000
Weak 2078

L= | Rty GPS Time (TOW, GMT zone) 06:47-54 on DR/21/2020 [ %
[%: 3071087 [v. 51724  [e=iVgt URRD ~==Wpt VALL |e=iVgt VORA m=iVgl AEMO ==WWgl BOSC |=WWgl OVE) ==WglSMC |~ WglVMAG |Right cick for more oplions

Figura 53. Funcién MB Baseline Weighting

3.3.6. REPORTE DE COORDENADAS COMO SOLUCION GPS PARA AEROOFFICE.
A continuacion, se debe generar el reporte de coordenadas de la trayectoria de la mision de vuelo
que se requiere para continuar el post procesamiento en el programa AeroOffice.

Desde la ventana principal del programa GrafNav ingrese a la opcion Output/Export Wizard con la que
desplegard la ventana Export Coordinates Wizard, Figura 54.

En la ventana Export Coordinates Wizard, en Export File defina el archivo que va a exportar con |os
valores de coordenadas de la trayectoria.

En el campo de Profile verifiqgue que esté seleccionada la opcidn IGI AEROCTRL
Export Coordinates Wizard X

Export File:
EPS-INS\2020 D6 12\gps'Pto_Lle
Source

(® Epochs () Features/Stations Static Sessions

Profile

SGPGGA

Airbome Camera Stations
Geographic

GrafNet (Metwork)

GrafMNet (Traverse)
Grid (Selectable

|Gl AEROCTRL HDG

Moving Baseline (Local Level)
PMNAV C-File

PMAV J-File

New Modify Delete Rename Copy

< Mras Finalizar Cancelar

Figura 54. Creacion del archivo de salida de la solucién GPS
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Dé clic en la opcidn Siguiente y aparecerd la ventana Select Output Coordinate Datum, verifique que
la opcidén Datum WGS84 (Figura 55) este activada y dé clic en la opcidn Siguiente.

Select Output Coordinate Datum X
Select Datum
(®) Use processing datum
Datum: WGS584
(C) Convert to another datum
WGS584
Automatic (use default
WGES84 to WGES84 (Same)
Do not convert elevation {leave in processing datum
Use input datum (convert back to input coordinate system
< Atras Finalizar Cancelar

Figura 55. Seleccién del datum de las coordenadas de salida

Se despliega automdticamente la ventana Filter Output/Estimated Accuracy Scaling, dejar los
pardmetros como muestra la Figura 56, y dé clic en la opcidn Siguiente.
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Filter Qutput / Estimated Accuracy Scaling >

Fitter Output Data

[ By Guality Number

=5}

[] By Standard Deviation ~ 20.000

Scale Standard Deviation Values (applied after filtering)

Scale Factor {unitless)
Pasition: 1.0000
Velocity: [1.0000|

< Mtras Siguiente Finalizar Cancelar

Figura 56. Seleccién de paramétros por Filter Output/Estimated Accuracy Scaling

Alli se despliega la ventana Export Definition Complete, Figura 57, en ella se describen los campos de
datos que contendrd el archivo, la opcidn View ASCII output file on completion se activa para visualizar
el archivo de salida.

Export Definition Complete d

Information
File: D202 1\CAPACITACION_GPS-INS 2020_06_12\gps\Pto_Lleras_...
Source: GMSS Epochs

Export Fields

~
Number of Satellites

Guality Number

Latitude [Decimal Degrees (signed)]

Longitude [Decimal Degrees (signed)]

Hiipsoidal Height [Metres]

North Velocity [Meters per Second]

East Velocity [Meters per Second)]

Up Velocity [Meters per Second]

Maorth Standard Deviation [Metres]

East Standard Deviation [Metres] hd

View ASCIl output file on completion Preview

< Atras Siguiente > Finalizar Cancelar

Figura 57. Definicidn completa del archivo de salida

Dé clic en la opcién finalizar de la ventana Export Definition Complete, se despliega el archivo
generado como solucion diferencial GPS, Figura 58, el cual serd utilizado en el programa AeroOffice
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] D:\2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_06_12\gps\Pto_Lleras_Fte_Oro.txt E=REcE =<
~

Project: Pto_Lleras Fte Oro

Program: GrafMav Version 8.70.4517

Profile: IGI AERDCTRL

Source: GNSS Epochs{GNSS Combined)

FrocessInfo: Pto_Lleras_Fte_Oro by Unknown on 2/17/2821 at 17:38:57

Datum: UGsahs

Master 1: Hame BOGA, Status ENABLED

Antenna height 1.511 m, to ARP [TRH59866.00{NOHE)]
Lat, Lon, E1 Hgt 4 38 19.25884, -74 B4 47.81844, 2689.767 m [UGSB4, N/A]
Master 2: Hame UIUI, Status ENABLED
Antenna height 8.152 m, to ARP [TRH59860.00{SCIS)]
Lat, Lon, E1 Hgt 4 B4 28.78577, -73 35 B2.37845, 407.258 m [WUGSB4, N/A]
Remote: Antenna height 8.800 m, to L1PC [Generic{NONE}]
$D Scaling Settings:
Position: 1.8068
Velocity: 1.68008

GPSTime,NS,Q,Latitude,Longitude ,H-E11,UNorth,UEast,Ulp,SDHorth,SDEast ,SDHeight ,SD-UN,SD-UE ,SD-UH
(sec),,,(deg),{deg),{m},{m/s),{m/s),(m/s),(m},{n),(m},{n/s),(m/s),{m/s)
484515.00,18,2,4.633168512,- 74, 134646182 ,3607 .491,-28 .965,-99,937,5.200,0.015, 0. 617, 0.646,0.351, 0.408,0.774
484515.50,10,2 4633020827 ,-74.135006605,3610.161,-28 867 ,-100.094,5 . 437 ,0.014,0.616,0.045,0.181,0.212,0.513
484516.00,10,2,4_ 632899638 ,-74.135547780,3612.929,-28 .746,-1080.273,5.571,0.613,0.015,0.041,0.246,0.286,0.539
484516.50,18,2,4.632769871,-74.135999601,3615.758,-28 .667 ,—100. 407 ,5.695,0.611,0.613,0.036,0.248,0.288,0.546
484517.00,10,2,4. 632646484 ,-74 . 136452132 ,3618 .504,-28 588 ,-100.547,5.622,0.611,0.013,0.035,0.248,0.289,0.547
< >

[Row: 1 Col 1 [TotaRows: 14568  [F3-Find Text, Right Click for more options |

Figura 58. Archivo de salida con la solucién diferencial GPS para AeroOffice

3.4. POST PROCESAMIENTO GPS/IMU EN AEROOFFICE.

El procesamiento de los datos de la unidad inercial y la plataforma giroestabilizadora combinados con
la solucién diferencial GPS proporcionan la posicién precisa y la orientacién espacial para cada uno
de los eventos fotogrdficos registrados con la cdmara digital UltraCamD.

3.4.1. IMPORTAR SOLUCION DIFERENCIAL GPS.
En la ventana principal del programa AeroOffice y dentro del proyecto cargado en el numeral 3.1, en
la opcidn Process/Postprocessing, Figura 59, se da inicio al post procesamiento GPS/IMU.

& AEROoffice: 2020-06-12
Project Airborne Data  Process  Report/Output  Tools Window  About

Postprocessing Fg pom i E[
i E Jm—;—ﬂ_l:r&m :" ; : 0

Figura 579. Inicio del posproceso

Inicie con la importacién de la solucion diferencial GPS en la ventana AeroOffice Postprocessing, en la
pestana Postprocessing.

De clic en Import para cargar el archivo de la calibracién vigente *.cal, el cual contiene datos de la

calibracion de la IMU instalado para la mision de vuelo. Este archivo se encuentra en la carpeta de
Offset_calibracion dentro de la carpeta PROYECTOS AEROOFFICE
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Con el cursor en los fres puntos dé clic e importe el archivo de la solucidn diferencial GPS que se obtuvo
en el numeral 3.2.6, con la opcidn Import external GNSS solution activa, Figura 60. Dar clic sobre Apply
y luego Ok.

& AERQoffice Postprocessing — [m] X

Directories  Lever Arm  PostProcessing

Gptions: Start time: IMU properties (calibration):
Apply mount data for variable leverarm o Comment
1 Jculati
ignare previous calculations End time: ‘munm 192%06.un. 13*TT.
[ 1gnore GNSS velocities

Import

[ 5how trajectory plot
[]show instruments

Import external GNSS solution:
[apsipo_tleras Fte_oro.txe

oot =
Figura 60. Importacién del archivo con la solucién GPS

3.4.2. POST PROCESAMIENTO AEROOFFICE
El drea de la misidon puede ser fadciimente identificada en las grdficas GPS Altitude y Trajectory (Figura
61).

& (1) 2020-06-12: Trajectory [GPS] =] = s
G| @A & x|kt ZEE| e HE o @& % W optiens & D

F——1— w0

& (1) 2020-06-12: Atitude [GPS] [E=REE 5

DI2021ICAPACITACION_GPS-INS12020_05_1 2igpei2020-06-12.nav (Nov.Atel)

5200
5000
5800
5600
5.400
5200
5000
4800
4600
4.400
4200
4.000
3600
3600
3400
3200
3.000
2.800
2600

[m]

485,000 485.500 488,000 486500 497,000 487 500 438,000 438,500 499,000 489,500 480000 480500 491,000 491.500
[sec]

Figura 61. Plots de altura de vuelo y frayectoria
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Al finalizar el procesamiento se genera un archivo texto o logfile con el nombre del proyecto y extensidon
* Process.log que muestra los archivos utilizados y los pardmetros para el post procesamiento, Figura 62.

& D:\2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_06_12\work\2020-06-12.Process.log

=5 ==

AEROoffice V! 017-01-1
Copyright by IGI mbH, 1596-2017

Dongle-ID: 2-1882782 .

Postprocessing
15/02/2021 €:48:00 p. m. .

Project:
Projectfile: D:\2021\CAPACITACION CPS-INS\2020_06_12\2020-06-12 . aop

2

# AEROoffice Postprocessing Module

% Version 4.6 0-1€351 (We4-GCC)

# [C] by IGI mbE

2

+ Projectfile: D:\2021\CAPACITACION_GPS-INS\2020_0€_12\2020-06-12_acp

--- Loading input data ---

-- Loading IMU Data —-

reading "D:\2021\CAPACITACION CPS-INS\2020_0€_l2\work\2020-06-12_ aoi”
IMU-Type: "IMU-IId 128Hz"

IMU-Axes: down right

940345 IMU measurements, average rate=l23.074 Hz

-- Loading GNSS Data —-
reading "gps\Pto_Lleras Fre Oro.tat"

Starc: Tgps=494514.99% Week=2105% Daytime=l14:35:15 End: Tgps=491857.220 Week=210% Daytime=1€:37:37

~

Line: 1 Column: 1

Figura 62. Lodfile de post procesamiento AeroOffice

3.4.3. CONTROL DE CALIDAD DEL POST PROCESAMIENTO GPS/IMU

La calidad del post procesamiento se puede evaluar con el uso de las grdficas obtenidas en la ruta
Report/output/qc/plot desde la ventana principal del programa AeroOffice, en la que se accede a la
ventana Create Plots, Figura 63, la cual exhibe todas las grdficas disponibles. Estas pueden ser
seleccionadas comprobando la descripcion de la funcidn en la parte inferior de la ventana.

& AEROoffice Create Plots

Plotlist

INS/KF Accelerometer Bias
INS/KF Gyro Scalefactor
INS/KF Accelerometer Scalefactor
GPS/INS Position Differences
GPS/INS Velocity Differences
INS Trajectory
MU Anguiar Rates
Mount Angles
GP5 Position RMS
GRS Velocity RMS

 GPS Altitude
GP5 Ground Speed
GPS Vertical Speed
GPS Speed
GNSS Pos Diff

&7 GRS Number of Satelites
GPS Position Difference

Misalignments

Misalignments by tme

Misalignments calibrated

Misalignments calibrated by time

Misalignments calibrated by AT Position Offset (X)
Misalignments calibrated by AT Position Offset (v)
AT Position Offset

GPS Veloity Difference
M

GPS Trajectory:
Displays the trajectory of the aircraft given from GPS.

To change plot properties, add polygans, add the fight planning from WIWMR/WiMP etc. , dlick with the right mouse buttan inside the plotting are.

[ highlight Online [JHide Events
Mark Events

v
Al Plots ~
Clear List Select all
Apply Ok Cancel

Figura 63. Create Plots, diferentes grdficas para el andlisis de calidad de la solucién

Seleccione las grdficas que va a utilizar en el control de calidad (Figura 64) y dé clic en los botones
Apply y Ok para que éstas se generen, seleccionando el archivo. nov correspondiente.
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85000 66,000 2000 aom 000 w0 0w 00

Figura 64. Ejemplo de ventanas grdficas para el control de calidad de la solucién

Con estas grdficas se puede realizar el control y verificacion de la calidad de la solucion de
postproceso, teniendo en cuenta que las desviaciones en posicidon no pueden ser superior a 0.10 metros
y en orientacién espacial de 0.015 grados.

3.4.4. GENERACION DE ARCHIVO PARA AEROTRIANGULACION DATAMANAGER.

El Datamanager es la herramienta que tiene el programa AeroOffice para exportar el resultado del
posproceso en un archivo en los formatos cominmente usados en los programas de aerotriangulacion.
Dé clic en la opcidn Report/Output/Datamanager (Figura 65) de la ventana principal del programa
AeroOffice,

| & Datamanager
Coord. System  Export Settings  Sensor Overview  Sensor #1

Coordinate System
Name : BOGOTA- WG584 5PH. GC2004

built-n coordinate system

Select System

[#] apply meridian convergence for phi, omega, kappa output

Apply coordinate system scalefactor height correction

O off 14035.66 feet ~

() Ground elevation
(®) Flying Height abave Ground
() Use DTM

OTM File

Exit Cancel
Figura 65. Datamanager

En la pestaina Coordinate System, Figura 66., se detalla informacién sobre los posibles sistemas de
coordenadas en los cuales el programa permite exportar los resultados del post procesamiento.

Con el botén Select System seleccione el sistema de coordenadas para el resultado final. Se estd
trabajando con los 5 origenes WGS84 SHP - GC2004, en este caso es BOGOTA WGS84 SHP - GC2004. De

clic en la opcidon Ok.
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7 W7 Select Coordinate System ? X
0 @ R
¥ Ll 16l Coordsystems [2015-05-27) | Mame: [5060TA- Wasa4 sPH. Ge2004 |
Afri
v Ar::ma ID: ‘W\HMP7C00RDiAmEn(EiCGLOMBlAiﬁOGOTA--\"iGSS“EPHr-GCZDD“ |
ANTILLES -NL- Properties
ARGENTINA
BARBADOS Plane System Geographic Helmert 7
BELIZE
BRAZIL System: | Transversal Mercator
CANADA Froperties

CAYMAN ISLANDS )

v COLOMBIA o
o BOGOTA- WG584 SPH. EGMS36

COLOMBIA CONFORME DE GAUSS- 1.,
EAST CENTRAL- WGS 24 SPH. EGM9%
EAST- WG584 SPH. EGM36
WEST- WG584 SPH. EGM36
WEST WEST- WG584 SPH. EGM96
MARINE WEST- WG524 SPH. EGM3G
BOGOTA- INT. SPH.- BOO EGM36
EAST CENTRAL- INT. 5PH.- BOO EGM...
EAST- INT. SPH.- BOO EGMS36
WEST- INT. 5PH.- BOO EGM96
WEST WEST- INT. SPH.- BOO EGM36
MARINE WEST- INT. SPH.- BOO EGMS6
BOGOTA- WGS584 SPH. GC2004

COLOMBIA CONFORME DE GAUSS- |——
EAST CENTRAL- WGS 84 SPH. 6C20M) Geographical: |
FAST- WGSA4 SPH. GC2004 ECEF: Identical

Figura 586. Seleccién del Sistema de coordenadas

Revisar que esté activa la opcidon Apply meridian convergence for phi, omega, kappa output y en
apply coordinate system scalefactor height correction debe estar activa la opcién flying height above
ground, la cual se diligencia calculando el promedio de la altura de vuelo sobre el terreno capturada
en el formulario de vuelo para cada una de las fajas, las unidades en las que se da este valor son en

pies.

En la pestana export settings, Figura 67., se define el fipo de formato de salida para el proceso de
Aerotriangulacion que en el caso IGAC se selecciona MATCH-AT, de clic en la opcidn Create Output
para definir la salida de los datos, con la ubicacién del archivo en la carpeta AT y el nombre con la
extensién *.exp; se despliega la ventana Please Select or Confirm Units, Figura 68, se deja las unidades
angulares y de longitud que vienen por defecto, dé clic en la opcidn OK, luego de clic en la opcidn

Guardar; también se genera en tipo Bingo la misma solucién.
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4 Datamanager - m} bl
i Coord. System ExportSettings  Sensor Overview  Sensor #1
OuIpLETYRE: | GTP Binge -
[ write Fie H glopogl‘gi?arm Image Referendng "
Output Eve tﬁﬁ;ﬁg SET
Output Con| Litemapper {user datum
Create Output Exit Cancel

Figura 597. Seleccion del formato de salida para el reporte de coordenadas de las fotos y sus

dngulos.
g Please Select or Confirm Units >
Angular Units: Length Unit:
Degrees (03607 © Heter
() Feet
Gon (0.400) (U5 Survey Feet
Line Mumber Format Y
Photo Mumber Farmat Ok

Figura 68. Unidades angulares y de longitud

Espere la creacion del archivo y dé clic en la opcién Exit en la ventana Datamanager. El resultado final
se visualiza con un editor de texto, Figura 69.
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E Textpad - D202 TNCAPACITACION_GPS-INSY2020_06_12AT\Pto_Lleras_Fte_Oro_12062020.exp — O X
Buscar incrementalmente 1 {f Respetar mayusculas
OeEEH BERE BB 2 EE 2920 4R ECHh ene » |
Archive  Editar Buscar Ver Herramientas Macros Configuracion  Ventana  Ayuda
Pto_Lleras_Fte_Oro_12062020.exp ><] - X
# 5D Scaling Settings: . f
* Position: 1.0000 .
Velocity: 1.0000 .
¥ sec) ., (deg), (deg), (m), (m/s), (m/s), (m/s), (m), (m), (m), (m/s), (m/s), (m/s)
* GPS5-Leverarm: 0.165m 0.00lm -1.026m .
* Mount-Center-Leverarm: O.115m 0.000m 0.255m .
* Selected Units:
*# Angular Units: Degree (0..360°)
# Length Units: Meter
# Format:
# ID Easting Northing Height Cmega Phi Kappa
# Cmtput of event data
* File will contain 62 online and 2 offline Events
# COFFLINE
lel 1065507.041 4590.539 -0.249%9¢ 0.31548 5.06536
lez 1075109.657 4596.850 2.11190 -0.73699% -45.32954
$# LINE 001
1 1077313.081 £46207.867 4576.346 -0.04110 0.02362 -90.33600
2 1l07731le.718 §45075.081 4571.885 -0.01%6% -0,0051% -§5.58511
3 107T7T328.317 §43943.300 4569.78 —-0.0485%9 0.02882 -89.58355
4 1077333.359 842798.217 4559.612 -0.01755 -0.08772 -89.38074%
5 1077327.635 §41654.928 4551.664 -0.05965 0.06779 -90.62567
& 1077321.665 840519.625 4543.71e6 -0.02900 -0.04542 -590.03783 hd
| < >
Para obtener ayuda, pulse F1 1 1| Leer Sobr | Bloguear 5inc Grb | Mawis

Figura 69. Archivo en formato MATCH-AT para aerotriangulacion con extension .exp

3.5.  TRANSFORMACION A EPOCA 2018.0 DE LA SOLUCION FINAL.

Teniendo presente que la solucidn obtenida se encuentra en fecha de rastreo, es decir, la de la toma,
y esta no corresponde con la oficial que corresponde al 2018.0 se sugiere que se haga la transformacioén
a estd, utilizando como insumo la solucién final (coordenadas geodésicas) empleando para ello el
modelo de velocidades VEMOS2017. El propdsito de este tratamiento del resultado final es controlar
esta fuente de error y refinar la solucién final.

Se hace uso del aplicativo MagnaPro 4.2 y la proyeccién a Origen Unico haciendo uso del. prj
disponible para descarga en el micrositio de ORIGEN UNICO del IGAC. Para llevar un control se disend
una estructura de informacién en una hoja de cdiculo de Excel (Figura 70), la cual posee las tres
actividades principales correspondientes a:

3.5.1. PREPARACION DE INFORMACION
GPS TIME  BINGO GAUSS OBTENCION +

Figura 70.Hojas de cdiculo excel conversién.
En la pestana GPS_TIME (Figura 71) se organizan las coordenadas finales de la frayectoria para cada

tiempo GPS, las cuales se toman del resultado entregado por GrafNav, la cual se encuenfra en un
archivo con extension .txt
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" e Eu-en Bl vnorth B veast B vup Bl sDNorthEd sDEast B spHeight B so-vn B sp-ve B sp-vu B3
570288 9 2 4,42507703 -75,13943328 956,634 0,02 0013 -0,046 0,012 0,015 0,048 0,308 0373 0,739

Figura 71. Pestana GPS_TIME

Enla pestana BINGO (Figura 72) se migra la informacion de los fotocentros, y para completar los campos
de OMEGA, PHI, KAPPA, se hace uso de la informacién del archivo con extension. Exp en formato
MATCH-AT

foto [ eps TMEE ESTE Bl norte Bl artura B omeca Bl i B kappa B Latitud B Longitud B Alturaz [~ |
76 577069,54 1137044,52 986670,25 1012,11 0,34 0,35 2,65519 4,474624338 -69,342389005 1013,761
77 577072,15 1137282,23 986676,17  1007,72 3,41 -0,59 2,10882 4,474673301 -69,840336748 1009,771

Figura 72. Pestana BINGO

3.5.2. OBTENCION DE LAS COORDENADAS GEODESICAS
GPS_TIME BINGO GAUSS OBTENCION +

Figura 73. Hoja de cdilculo obtencion

En la pestana GAUSS (Figuras 73 y 74), se dispone de manera organizada la informacién de
coordenadas Este, Norte y la altura elipsoidal, con el fin de procesar en MAGNA SIRGAS PRO y obtener
Las coordenadas geocéntricas y las velocidades relacionadas con cada evento, haciendo uso del
modelo VEMOS2017.

foto ESTE NORTE Altura2
i 7o 1137044,522 986670,254 1ﬂ13,?51_§
Figura 74. Coordenadas en origen Gauss.

El producto de este proceso debe condensarse en la pestafia OBTENCION (Figura 75)
id X 201882 Y 201882 7 201882 V(X) v(Y) v(Z)
76 2191583,804 -5970300,033 49594363,7761 -0.001%  0.0002 0.0106
Figura 75. Proceso de conversidn a época 2018.0.

Luego de organizar esta informacion se calcula el tiempol que corresponde al valor referente al
posicionamiento, con el fin de determinar el x, teniendo en cuenta lo siguiente:
At=1t1-10
tl = Anofinal + x
dia GPS
X= Valor promedio dias en un afio
Xano = Xafor + At * V(x)
Yato = Yano1r + At * V(y)
Zato = Zasor T At *V(z)

3.5.3. SOLUCION DE ORIGEN UNICO.

Las coordenadas geocéntricas obtenidas desde MAGNA PRO se deben proyectar a ORIGEN
NACIONAL, sin embargo, esta informacién debe reemplazarse en el archivo con extensiéon. exp con el
fin de actualizar la informacién en el archivo final que se dispondrd para entrega.
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4. CONTROL DE CAMBIOS

FECHA

CAMBIO

VERSION

01/08/2021

°Se adopta como versibn 1 debido a cambios en la Plataforma
Estratégica (actualizacion del mapa de procesos), nuevos lineamientos
frente a la generacion, actualizaciéon y derogacion de documentos del
SGI tales como: cambios de tipos documentales y nueva codificacion
por procesos. Emision Inicial Oficial.

°Hace parte del Proceso Gestion de Informacidén Geogrdfica, del
subproceso de Gestidn Cartogrdfica.

°Se actualiza cambia de Manual de Procedimiento "Procesamiento de
datos GPS cinemdtico aerotransportado”, cdédigo P30300-01/15.V2,
version 2, a instructivo “Post-procesamiento de Datos GPS Cinemdtico
Aerotransportado y Datos Inerciales”, cédigo IN-CAR-PCO01-06, versiéon 1.
Deroga la circular 484 del 16 de octubre del 2015.

16/10/2015

°Se ajusta metodolégicamente de acuerdo con manual de
procedimientos “Elaboracion, actualizacién y control de documentos y
formatos establecidos en el Sistema de Gestion Integrado ,,SGI".

°Se deroga el instructivo 130300-02/09.V1 "Procesamiento de datos GPS
cinemdtico aerotransportado y datos inerciales utilizando los programas
Grafnav version 8.1 y Aerooffice versidon 5.1 ¢”, ya que este se integra y
entra a formar parte del presente manual de procedimiento como
anexo.

° Cambia el nombre del manual de procedimiento de “Procesamiento de
datos GPS cinemdtico aerotransportado y datos inerciales utilizando los
programas Grafnav versidn 8.1 y Aerooffice wversion 5.1 c¢c” a
“Procesamiento de datos GPS cinemdtico aerotransportado”

°Se ajusta el alcance del manual eliminando que aplica a las empresas
externas que realicen trabajos fotogramétricos para el Instituto
Geogrdfico Agustin Codazzi — IGAC

°Pasa la responsabilidad de asegurar el mantenimiento de los equipos de
toma de imdgenes y la identificacién de los errores sistemdticos
mediante los certificados de calibracion en los equipos de captura del
GIT Im&genes Geoespaciales a ser responsabilidad de la Subdireccién
de Geografia y Cartografia.

°El registro hoja de campo pasa de ser andlogo para generar por el
sistema de informacion Geogrdfica y Cartografica GEOCARTO

°Se implementa el formato F30300-03/15.V1 “Procesamiento de datos
GPS cinemdtico aerotransportado y datos inerciales GPS-INS™

°Se le agregd como anexo el “Procesamiento de datos GPS cinemdtico
aerotransportado y datos inerciales utilizando los programas Grafnav y
Aerooffice
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