Q2 Jornada Cientifica e

Tecnologica do IFSULDEMINAS
6° Simposio da Pos—-Graduagao

ISSN 2319-0124

ANALISE COMPARATIVA ENTRE METODOS DE POSICIONAMENTO RELATIVO NO
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RESUMO

O emprego de tecnologias altamente precisas no que tange o posicionamento com receptores GNSS tem se mostrado
eficaz em diversas areas como, por exemplo, agricultura de precisdo, mineragcdo, monitoramento de estruturas,
acompanhamento de obras de engenharia, navega¢do maritima e aérea, etc. Dentre as diferentes classificaces para 0s
métodos de posicionamento destacam-se aqueles que sdo capazes de registrar toda a trajetoria percorrida pelo receptor
GNSS que é denominado de cinemético e é altamente aplicado em navegacOes. Neste trabalho houve a comparacao
entre 0 método de posicionamento relativo cinematico pos-processado e a técnica de posicionamento em tempo real
(Real Time Kinematic — RTK). Os resultados obtidos com o RTK tiveram uma diferenga maior em relagéo a um valor
verdadeiro do que aqueles alcangados com o p6s-processamento dos dados.
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1. INTRODUCAO

Os métodos de posicionamento por meio de GNSS (Global Navigation Satellite System) séo
inicialmente classificados em absoluto - conhecido também como posicionamento por ponto
(referéncia geocéntrica) e relativo quando esta referenciado a um ou mais vértices de coordenadas
conhecidas (MONICO, 2008). O segundo método consiste na utilizacdo de dois ou mais receptores,
0s quais coletam dados simultaneamente e sdo classificados quanto ao estado do receptor: estatico,
estatico-rapido, semicinematico e cinematico (MONICO,2008).

A técnica de posicionamento em tempo real RTK (Real Time Kinematic) refere-se a um
posicionamento relativo em que as corregdes calculadas para uma estacdo de referéncia conhecida
sdo transmitidas para o receptor movel por meio de um link de radio, permitindo assim o calculo
das coordenadas da posi¢éo do receptor mével no instante da observagéo, obtendo-se erros ao nivel
do centimetro (SEEBER, 2003).

Esta pesquisa foi desenvolvida com o propoésito de comparar e analisar as coordenadas
obtidas por dois métodos de posicionamento que se distinguem quanto ao processamento.
Tomaram-se como dados um levantamento abrangendo um intervalo de uma hora (3600

observacoes).
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2. FUNDAMENTACAO TEORICA

Coletaram-se os dados utilizando dois métodos de posicionamento distintos: o método
relativo cinematico pds-processado e o método relativo cinematico em tempo real também chamado
de técnica RTK. Quanto a obtencdo dos resultados: quando os célculos forem realizados apos a
etapa de coleta denominam-se pds-processado, entretanto, a técnica RTK possibilita obté-los
instantaneamente em campo (tempo real) (HOFMANN-WELLENHOF et al., 2008).

Sdo caracteristicas da técnica RTK: transmissdo de dados observados da estacdo de
referéncia para a estacdo do usuario instantaneamente. Capacidade de solucionar a ambiguidade em
movimento de forma quase instantdnea e na determinacdo confiavel do vetor da linha de base
(SEEBER, 2003).

3. MATERIAL E METODOS

Para realizar a comparacdo entre os métodos de posicionamento no modo cinematico tomou-
se como posicdo conhecida (coordenadas verdadeiras) aquela que foi processada no modo estético,
ou seja, usando o mesmo conjunto de observacfes que resultou em uma Unica posicdo. As
coordenadas foram: E= 359356,565m N=7536642,997m h= 873,007m.

O posicionamento foi feito valendo-se da técnica RTK e os dados brutos registrados para
posteriormente realizar o processamento. Os equipamentos empregados sd&o do modelo
PROMARK?220 da marca ASHTECH e tem como caracteristicas: dupla frequéncia de sinal
(L1/L2), precisdo de 10 mm = 1ppm em ambas as técnicas (RTK e pds-processado), tempo de
inicializagdo inferior a 1 minuto (RTK — on the fly).

A tabulacéo dos dados foi feita em planilha eletronica conforme a Figura 1:

PONTO DE REFERENCIA - PGS PROCESSADO ESTATICO
E: 359356,565m MN:7536642,997m h: 873,007m

NE de Data e hora das observaghes Pas-Processado Data e hora das observaches Real Time Kinematic A Pos-Processado A RTK

Obs. E(m) M(m) h{m) E(m) N(m) him) | E(m} MN(m) h{m}| E(m) MN(m) h{m)
1 |15 feversiro 2016 09:00:00.00 359356,565 7536642,992 873,012 15 fevereiro 2016 09:00:00.00 359356,560 7536642,988 873,013|0,000 -0,005 0,005 -0,005 -0,009 0,006
2 | 15 fevereiro 2016 02:00:01.00 359356,566 7536642,902 873,011 15 fevereiro 2016 09:00:01.00 350356,558 7536642,088 £73,018|0,001 -0,005 0,004 -0,007 -0,009 0,011
3 | 15 fevereiro 2016 09:00:02.00 359356,567 7536642,993 873,008 15 fevereiro 2016 09:00:02.00 359356,558 7536642,988 B873,017|0,002 -0,004 0,001 -0,007 -0,009 0,010
4 | 15 fevereiro 2016 02:00:03.00 359356,566 7536642,902 873,002 15 fevereiro 2016 02:00:03.00 350356,560 7536642,090 £73,0110,001 -0,005 0,002 -0,005 -0,007 0,004
5 | 15 fevereiro 2016 09:00:04.00 359356,566 7536642,995 873,007 15 fevereiro 2016 09:00:04.00 359356,560 7536642,988 873,010|0,001 -0,002 0,000 -0,005 -0,009 0,003

Figura 1 - Tabulacdo dos dados em planilha eletrénica

A fim de comparar os dados foram feitas as seguintes diferencas que sdo representadas na

planilha como APoés-Processado e ARTK. Estes valores foram obtidos subtraindo o valor da
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coordenada observada da coordenada tomada como verdadeira. Fez-se esta operacdo para os dois

métodos de posicionamento.

Além disso, calculou-se o Erro Médio Quadratico pela equagédo EmQ = w que indica

um valor absoluto de acuracia em relacéo ao valor de referéncia (MACHADO, 2008).

4. RESULTADOS E DISCUSSOES
Os resultados apresentados foram conseguidos ao final das opera¢des supracitadas. A Figura
2 contém os graficos gerados para as componentes Este, Norte e Altitude Geométrica (E, N, h)

pelos dois métodos de posicionamento (P6s-processado e RTK).

Coordenada ESTE (E)

0,060

0,040
@
£ 0,020
g
0,000
E
]
w -0,020
-
-0,040
-0,060
O AN R PSS CSNNTINCE RSN NRTOERERS SN
FNMINONBO ANMITBORNROONMINON B dmg
~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~
N2 de Observagbes
Pos-processado RTK
Coordenada NORTE (N)
0,040
0,030
2 0,020
2
20_010
EO.DfJO
2 0,010
< -0,020
-0,030
-0,040
ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ
"N M NONRO O NMg U ON0OO SNMg OO0 N
FNMINONDO ANM TN ORNDOONMINONBAO 2@ g
ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ
N® de observagdes
Pos-Processado RTK
: (h)
0,150
0,100
@
E o050
g
g 0000
o
= -0,050
<
-0,100
-0,150
ﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂ
- NM g NnO~S OO -NM TNV O OO N ™M WM ONS 000 —« N
ANM IO N OO ANMITDOND OO NMITI DB O d@m g N

~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~

N2 de observagbes

Pés-processado RTK

Figura 2 - Comparagdo entre os métodos de posicionamento
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E aplicando o calculo do EMQ para cada componente obteve-se: Epps.p:0,003m; Npos.
p:0,003m; hpps-p:0,020; e Errk:0,007m; Ngrrk:0,008m; hgrk:0,013m.

Analisando os resultados, percebe-se que em todas componentes apresentados pelo método
cinematico pos-processamento foram mais proximos do valor real do que aqueles apresentados pela
técnica RTK durante o intervalo de rastreio. Também foi possivel especular pelo valor de EQM que
as componentes Este e Norte do método cinematico pos-processado resultaram em menor erro do

que aqueles obtidos com 0 RTK.

5. CONCLUSOES

O posicionamento relativo cinematico po6s-processado obteve maior acurdcia do que a
técnica de posicionamento em tempo real RTK. No entanto, ambos tém alta aplicabilidade nas
questdes que demandam qualidade no posicionamento cinematico, por exemplo, a agricultura de

precisao.
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