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ESTACIONES DE REFERENCIA GPS

EUREF Permanent Network




ESTACIONES DE REFERENCIA GPS
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ESTACIONES DE REFERENCIA GPS
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ESTACIONES DE REFERENCIA GPS

Red de estaciones GNSS de Castilla y Leén

Red GNSS @

Castilla y Leon

Receptores Instalados Red Geodésica Activa de Castilla y Ledn

@crs (cpsecLonass @ control métrico () Proyectado T



Map

Real Time status of
the netwark

Download
Documents

RINEX Data
Download

- Multiple RINEX
- RINEX 24 hours
Stations Descriptions

RTK Network
Corrections
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ESTACIONES DE REFERENCIA GPS

‘AYGR Rtcm 3.1 GRX1200 GG Pro

15 Satellites tracked.

TORR (Trimble NethS )

11 Satellites tracked.

VALE (Trimble NethS )

No Satellites tracked.

BORR (Rtcm 3.1R7

10 Satellites tracked.

DENT (RTCH 5700

10 Satellites tracked.

UTIE (Trimble 5700 )

10 Satellites tracked.

MORE (Trimble NetRS )

11 Satellitas trackad.

VCIA (Trimble 5700 )

11 Satellites tracked.

‘TERUEL (Rtcm 3.1 GRX1200 GG Pro )

15 Satellites tracked.

ALAC (Trimble NetRS )

11 Satellites tracked.

GLONS (Trmble NethS )

15 Satellitas tracked.

ALCO (Trimble NethS )

10 Satellites tracked.

‘GI.ONZ Rtcm 3.1 GRX1200 GG Pro

14 Satellites tracked.

EBRE (Trimble NethS )

10 Satellites tracked.




ESTACIONES DE REFERENCIA GPS

RAP /GNSS
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ESTACIONES DE REFERENCIA GPS
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Distancia (m)
250
500
636
750
1000
1500
2000
2500

EETT (3cc)

[.2mm
2.4mm
3,0mm
3 5mm
5,0mm
7.0mm
9. 4mm
[2mm

GNSS (3mm+1ppm)
3,0mm

3.5mm
3.6mm
3.7mm
4.0mm
4 5mm
5,0mm
5,5mm
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Replanteo




MONITORIZACION DE ESTRUCTURAS




MONITORIZACION DE ESTRUCTURAS




MONITORIZACION DE ESTRUCTURAS




MONITORIZACION DE ESTRUCTURAS

Cftaet H. we. P, - 90 Deracha - Emgage dia 300508




OFFseE . )

MONITORIZACION DE ESTRUCTURAS
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Esqguema de Comunicaciones
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GMS55 Spider  GeoMoS.exe



Calculo y Ajuste Base-lineas

Control en Tiempo
posicion del Tablero

Real

Esquema de Funcionamiento

20°3Y 36 00000 3 0000000 W

| Wanapement |
Local Site Server
Sites

" O e

20 T 4% 000000

Fp s g Sp fLp iy

il l
=
“ G a
R.E%'I I|
. |
R i i
[ aarene " a0T_ & 450
G100 Filo G inno
Y o | g o
R
II
451_
G100
0% 19 12 00000~ M F:_S,gl
El| =
[suuﬂlmjm[nuausm [ Fie Products | AT Products | RT Posiionng | PP Poshioring |

Envio de las cbservaciones al Centro de Control




Control integral

Esquema de Funcionamiento

Envio de las observaciones al Centro de Control

AL 1l B i




Monitorizacion en Caseta de Control

Control Remoto en caseta de Empuje




Integracion de Software

Esquema de Funcionamiento

. SPIDER POSITONING
'g l

GNSS Spider Envio del mensaje NMEA a los
programas de control

. N

F
i GeoMoS J Aligment Monitoring
GeoMos. exe Monitoring.exe
Programa que calcula &l Programa que muestra la
movimiento del pilono posicion de las antenas
central conrespecto a su
trayectoriatedrica




Aligment Monitoring

2
Q

Ajuste del programa comunicaciones y | | e
Mensaje NMEA: [55a =
Tipo de Recentor
(5" TCPAP € Puena Seie ‘
— Parémetios de C 6 del B
IP: 12700
Puerto W3
 Probar
21/11/2008 14.06:54: $GPGG0.130707.00,112108 4031 mﬂmmmwmmr I3.773M17 _.J
21/11/2008 14:06:54: Tiempo GPS: 11/21/2008 13:07.07 Coordenadas: 445,244 935 ; 4. 487 223.435 : 519,288 5atéites: 15
2111/2008 14:08:54:
21/11/2008 14:06:55: Receptor Tzquierda’ actusizado.
21/11/2008 14:06:55: $GFGGQ, 13)?&01112108.4031 460440, N,00338.7833020W.3,15.0.015.731.773M11
21/11/2008 14:06:5%: Tiempo GPS: 11/21/2008 1307.08  Cooedenadas: 445,244,934 ; 4.487.223.440 ; 519,288 Satétes: 15
211142008 14:06:55
| lcq.. [eoop|sats | Lastchange | Product Name [ Sendto | Message Type | Processing | Satelite system | Connection Settings |
@ yes + 0.019 2.2 12 21.11.2008 13:14:05  Antena 90D TCP{IP NME& GGQ LijL2 GPS/GLONASS amadnobferd01:50013
“Wyes = 0019 22 12 21.11.2008 13:14:05  AntenaPilono  TCP{IP NMEA GGQ LijL2 GPS/GLOMASS  amadnobferd01:50017
@ ves '@‘ 0.494 2.0 12 21.11.2008 13:14:03  Antena 45D TCPJIP NME&A GGQ LijL2 GPS/GLONASS amadnobferd01:50015
@ yes '@' 0.529 2.1 11 21.11,2008 13:14:05  Antena 451 TCPJIP NMES GGQ LijL2 GPS/GLONASS amadnobferd01:50016
@ yes '@' 0.545 2.0 12 21.11.2008 13:14:05  Antena 901 TCPIP NMEA GGQ LijL2 GPS/GLONASS amadnobferd01:50014
| lco.. /|coop [sats | LastChange [ Product Name | Sendto | Type | Proces Satelite Connection Set
@ yes 0.020 2.2 12 21.11,2008 13:14:18  Antena 90D TCP{IP NMES GGQ LifL2 GPS{GLONASS amadnobferd01:50013
“ yes Y 0.020 2.2 12 21,11,2008 13:14:18  Antena Pilono TCRjIP MMEA GGQ LifL2 GPS{GLONASS amadnobferd01:50017



Auscultacion Automatica. GNSS
Alignment Monitoring. Métodos

Receptor_ 1 .
Momtor 1
Replanteo de Puntos .
T
Replanteamos Puntos con las Coordenadas de las Antenas GPS. v
z
Receptor 1 ,
Eje 1 X

Replanteo de Eje
Dist. Eje Y.y

Replanteamos un Eje (2D o 3D) mediante PK y Distancia al Eje con las
monitor Eje 1 Coordenadas de las Antenas GPS. Podemos establecer Offset

Horizontal y Vertical al Eje.

FK 0.0

Receptor_2

Mon. D2
=

< Mon. Desplazado_ 1
Receptor 1 -

Replanteamos comparando las coordenadas de puntos referidos a 2 7 PtoD 2 /
Antenas GPS por PK y Distancia a la Linea de Referencia. Offset Trars.
p y o T T

Y e
ffsat Lang. Pto Desplazado_1
7 .

X

Replanteo de Puntos Desplazados



Auscultacion Automatica. GNSS
Alignment Monitoring. Interfaz grafica

Interfaz grafica para una rapida ubicacidn de posicion o trayectoria

Datos analiticos y graficos, planta y alzados simultdneos

IE] ES

E| = £,

E = @S B (4134;102009)

AF _Alg L
Al L
¥ 5.560 m.
e T T —— -
Al 2 : E
y .gf i Alg_L
’Aﬂ c 14.00m
- ———
-
-
#
i Ho C
.
F_AlRFE Alg ©
L1 Mg | AF_Alg C
"5k B.740 m. Aly_C
' A 5.740 m. Alg_C
b _---l. -
MonitoringTest "
23.00m 14.00m
Mem bl ot o> [ AgL [ | Ao c [x]
Mg L 2, &
01 Aok (2] =R
Mg _C
[] GoRound Mame Value A Name Value A
[ Menitor Ch 20000 | -23.0000 th 2.0000 | -34.0000
[ Monitor 1
@ b= e Offset Hz 2.0000 3.0000 Offsat Hz 0.0000 -1.0000
Offest Wt 3.0000 5.0000 Offeet Wt -5.0000 -7.0000




Al

"N EN

ament Monitorina
a - - L B 48 BN | a

Ajuste del programa con sistemas de

Al |g ment Monito ring coordenadas, las tolerancias y alarmas

Noentee: [%00

Recaptor. IDeue:ha .:J
~Eje
Nontee: [AuTova i |

AUTOVIA PLY AL m 5.547

Despl Herizontal [0
Despl Vetticat [0

~Valores de Rt
Hombre | kot tedrico Tokerancia
] 4.940,750
Offzet Hz 533152.990
Difset Vi 504,440

i Sistema de Coovdenadas
Hombre |ETRSE3 2 EDSO

Intemiational {Haypbord) UTH 30 - =

r Informes
¥ Creat infome de conitral de los moniores.

Mimeso de decimales a visualzar:

Mo actualizar zi la cabdad de coordenadas del NMEA ez supenior a [en metios]):




» Posicionamiento GNSS
|__1€g... /| GDOP | sats | Last Change | Product Name | Sendto | Message Type | Processing | Satelite system | Connection Settings |

W yes :!: 0019 22 12 21.11.2008 13:14:05  Ankena 200 TCRIP MMER GG0 LijLz GPSIGLONASS  amadnobferd0l:50013
W yme 0019 22 12 21.11.2008 13:14:05  AnkenaPilons  TCPJIP NMEA GG0 LijLz GPS/GLONASS  amadnobferd0l:50017
Wyes B 0494 20 12 21.11.2008 13:14:03  Ankena 450 TCRIP MMEA GGO L1z GPSIGLONASS  amadnobferd0l:50015
Wyes @ 0529 21 11 21.11.2008 13:14:05  Ankena 451 TCRIP MMEA GGO LijLz GPS/GLONASS  amadnobferd0l:50016
Wyes € 0545 20 12 21.11.2008 13:14:05  Ankena 901 TCR{IP NME&L GE0 LijLz GPS/GLONASS  amadnobferdd1:50014
| _l€g.. /|coop [saks  |Last Product Name | Send to Satelite Connection
W yas 1 ooz0 22 12 21.11,2008 13:14:18  Ankena %00 TCRIP MMEA GG LijLz GPSIGLONASS  amadnobferd0l:50013
' yas 0020 22 12 21.11.2008 13:14:18  Antena Pilone  TCPJIP MMEA (G0 LijLz GPSGLONASS  amadnobferddl:50017

» Control en Tiempo Real de posiciéon del

o e R frtin iy " ¥ z PE | 8K | a0tz | aOmmtw
O B B |wD 14:05:26 447 532.03 | 4.482.157.46 507.77 494143 | | 0,68 oo -0.08
o | @ [ W o 140526 | 44524494 | 4487.20344|  51926| 494312 |0.68 |-0.01 LI
O H B |40 14:05:25 44253203 | 4.482.157.46 507.78 494143 | || 068 lom 0,05
| H B a1 14:05:25 44524494 | 448722343 51928 494812 | || 068 [-0.01 10,03




AX1203 GNSS

AX1203 GNSS
) Rl

) ﬁ ICabIe Antena

| |
| | I Cable Antena
| |

i Maletin

Maletin

MALETIN

I I- GX1230GNSS = = = = = = = = — — =
| |

[ Bateria 12V
| I - sfsllelell )
I 1 t

|

I ('” [} -H-l
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| I a
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Cable Antena

SISTEMA DE POSICIONAMIENTO EN PONTONA

AX1203 GNSS CENTRO DE CONTROL

Leica SPIDER
Alignment Monitoring

-
- when it has to be right @

Geosystems



COLOCACION DE PILOTES




Posicionamiento Pontona Pilotes
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Colocacion Cajones




NANCC

114
L

£\
a AVANAVA N
c Desviacion tipica :

h-.

l \ u 0.06445 m
Escala : 0.00000 + 0.00000 ppm|
Giro : 0.012247 + 50.000000 grad
Translacion en X 0.0000 + 0.0000 m
Translacion en ¥ 0.0000 + O.0000 m
Sistema 1 Sistema 2
, Coordenadas transformadas ¥ residuos
Nimero X Y x vy - TTTTTT s T T TTTT Y T
L HEiS Lt Lot BB Coordenadas originales Coordenadas transformadas Residuos
2 25.052 0.022 25.000 0.000 | [ MOmero b A b A VK W
3 50.005 0.047 50.000 0.000 1 7 . 4045713, 7 . 7 -0.000 0.091
4 0.028 37.552 0.000 27.500 1z 745214, 4045708, 0.076 -0.074
13 745216. 4045702, 745216.061 -0.084 0.063
5 25.085 37.568 25.000 37.500 14  F45217. 4045636, F45217.518 0.136  -0.005
15 745219, 4045690, 745218.975 -0.044  -0.015
o LB B JLLTL STALL 16  745220. 4045684, 745220.432 -0.045  -0.025
7 0.038 75.047 0.000 75.000 17 745222. 4045678.7 745221.883 -0.156 0.107
18 745223, 4045673, 745223.346 0.070 0.134
& 25.045 75.074 25.000 75.000 21 T45218. 4045715, 745218.975 4045715,239 -0.009 -0.084
a 50.070 75.070 50.000 75.000 22 745220. 4045709, 745220.432 4045709.411 -0.092 -0.051
23 745221, 4045703, 745221.889 4045703.584 0.038 0.091
24 745223, 4045697.7 745223.346 4045697.756 0.007  -0.033
25 745224.7 4045691, 745224.803 4045691.927 0.098  -0.029
Resumen 36 T45226. 4045686, T45226.260 4045686.099 -0.028  -0.086
Parametro valor Trraei 27 745227. 4045680. 745227.717 4045680.271 0.094 -0.035
o 28  745229.176 4045674. 745229.174 4045674.443 -0.002 0.034
Desviacién tipica 0.0215m 31 745224.7 4045716, 745224.803 4045716.696 0.020 0.123
32 745226. 4045710.77 745226.260 4045710.568 -0.047 0.093
Escala en X 0.00000 + 0.00000 ppm 33 745227.7 4045705, 745227.717 4045705.040 -0.022  -0.004
Escala en Y 0.00000 + 0.00000 ppm 34 745229, 4045699, 745229.174 4045699.213 0.025 0.036
- 35 745230. 4045693, 745230.631 4045693.384 -0.060 -0.026
Giro en X 0.042436 + 50.000000 grad 36 745232, 4045687 745232.088 4045687.556 0.021  -0.051
. 37 745233, 4045681. 745233.545 4045681.728 0.115  -0.073
FoEn T N 38 745235, 4045675 . 745235.003 4045675, 300 -0.028 0.049
Translacién en X 0.0379 £ 0.0143 m 41 745230. 4045718, 745230.631 4045718.153 -0.063 0.124
= 42 745232. 4045712, 745232.089 4045712.325 -0.020 0.071
Translacion en Y 0.0202 £ 0.0143 m 43 745223, 4045706, 745223.546 4045706.497 0.076  -0.065
44 745234, 4045700. 745235.003 4045700.670 0.048 -0.019
45 745236. 4045694, 745236.460 4045694.5841 -0.058 -0.031
46 745237 4045688, 745237.917 4045689.013 -0.021 0.061
47 745239, 4045683, 745239.374 4045683.185 0.025 0.052
48 745240. 4045677, 745240.830 4045677.357 -0.017 0.030
51  745236. 4045719, 745236.460 4045719.610 -0.007 0.001
52 745237, 4045713, 745237.917 4045713.782 -0.072  -0.045
53 745239, 4045708, 745239.374 4045707.954 -0.092  -0.048
54 745240.7 4045702, 745240.831 4045702.126 0.090  -0.048
4 T45242, 40456596, 745242.288 4045696.2938 -0.010 0.049
56  745243.7 4045690. 745243.745  4045690.470 -0.054  -0.050
57 745245, 4045684.7 745245.201 4045684.642 -0.004 -0.068
58  745246. 404567 8. 745246.658 4045678.5814 0.009 -0.036
61 745242, 4045721, 745242.2858 4045721.067 0.020 0.012
62 745243.7 4045715, 745243.745 4045715.239 -0.023  -0.144
63 745245 4045709, 745245.202 4045709.411 -0.005  -0.031
64  745246.7 4045703, 745246.659 4045703.583 -0.088 -0.056
65 745248, 4045697 . 745248.115 4045697.754 0.056 -0.059
66 745249, 4045691, 745249.572 4045691.927 0.044 0.096
67  745250.968 4045686. 745251.029 4045686.099 0.061 0.062
68  745252.461 4045680. 745252.486 4045680.271 0.025  -0.030




Ajuste MMCC y Posicionamiento
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Colocacion Cajones




SISTEMA MOVIL DE MEDICION 3D DE CARRETERAS.
Cabezal de medicion embarcable en vehiculo.
Distanciometro laser, sistema inercial.

Posicionamiento mediante una o varias antenas GPS.
Correccion diferencial usando red GPS de alta precision.

Equipos auxiliares: sincronizacion, odometria, camara.

Ordenador vy electrénica de control.



ESQUEMA DEL SISTEMA DESARROLLADO




Cabezal de medicion embarcable en vehiculo.

Antena GPS

Prisma 360°

Distanciometro
laser

Sistema
inercial

Peraltimetro

Caja de
conexiones



Distanciometro laser.
Angulo de medicién: 270°; 540 puntos por pasada (27000
pts/sg).

&
A
i
1
L]
5 . . __.-I



Posicionamiento mediante una o varias antenas GPS embarcadas.




Equipos auxiliares: sincronizacion, odometria, camaras, ...

T .




SISTEMA MOVIL DE MEDICION

Ordenador y electronica de control.




SISTEMA MOVIL DE MEDICION: RESULTADOS

Nube de puntos 3D.




RESULTADOS

ISTEMA MOVIL DE MEDICION

S

iculo.

#

Nube de puntos 3D: Trayectoria del veh




Exportacion de perfiles transversales







Leica PowerGrade
Configuracion dozer GPS-TPS

RECEPTOR
GPS/

ESTACION
TOTAL \

DOZER CON SENSORES

CAJA DE CONTROL

PowerGrade
®
6 - when it has to be right @

Geosystems



e
Leica PowerGrade

Flujo de Trabajo dozer GPS-TPS

1. La posicion calculada por el
GPS o la Estacion Total se
envia al ordenador de control
UMCS3D.

2. Se calcula la posicion de la
cuchilla.

&
v DBea

3. La posicion de la cuchilla se
compara con el modelo tedrico
del disefo.

4. Se envian las correcciones
necesarias al sistema
hidraulico para llevar la

hidraulica a la superficie de 4
diseﬁo p - when it has to be right ewa
i Geosystems




Leica PowerGrade — Dozer GPS
Descripcion de Componentes

INnK

-
8 - when it has to be right @

Geosystems



_
Leica PowerGrade
Configuracion Excavadora GPS-TPS

RECEPTOR GPS / ESTACION TOTAL

EXCAVADORA CON SENSORES

-l

CAJA DE CONTROL
Leica MPC1300

10

-
- when it has to be right ieg

Geosystems



-_
Leica PowerGrade

Flujo de Trabajo Excavadora GPS-TPS

1. La posicién tridimensional se calcula 2. Se calcula la posicion

sistema de sensores

r 3

(8]
(8]
(@]

3. La posicion relativa del cazo
se envia la Caja de Control
UMC3D,

Y

3. Se calcula la posicién absoluta
del cazo y se compara con el
modelo tedrico del disefo.

l

4. El resulta se muestra en la pantalla
de la caja de control para que el
operario pueda guiar el cazo a la
posicion de diseno.
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Leica PowerGrade 3D
Pantalla de trabajo

Pendiente I

transversal
actual y de disefic

Indicador
desmonte/Terraplén
del borde de la
cuchilla derecho

Brojula

Direccién de la
maguina

Eje de la
carretera
Modelo 3D de la

superficie de
disefio

Pk dela
carretera

18

&
™
> Actual: -4.0% ol I :
> Target:-4.0% u
mm-3.020 M et
desmonte/Terraplén

del borde de la
cuchilla izquierdo

Distancia del eje a
la cuchilla

Vista en seccion
de la cuchilla

Indicador
calidad GPS

Elevation:

12.038 m

STA: 4380104 m DistCL: -3.020 m Design: 12.023 m
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