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Outline
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 Giới thiệu chung và đặt vấn đề

 Giải pháp Quản lý hệ thống CORS và cảm

biến

 Giới thiệu phần mềm AiCaster

 Thực nghiệm



Giới thiệu chung và đặt vấn đề
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 Chia sẻ thông tin dựa trên nền tảng IoT và nền 

công nghiệp 4.0 đang là xu hướng

 Các máy GNSS RTK cần một nền tảng để

truyền dữ liệu từ trạm Base đến Rover thông

qua phương thức NTRIP



Đo động xử lý tức thời (RTK)
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 Nguyên lý vận hành

❑ Base → RTCM→ Rover

❑ Sử dụng trị đo pha sóng tải

❑Giải số nguyên đa trị tức thời

❑Độ chính xác cao 1cm+1ppm

❑Cần có trạm Base hoặc CORS

❑Cần môi trường thông thoáng

Theo Ashtech, Inc.



Sơ đồ nguyên lý đo RTK
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 RTCM(Radio Technical Commission for Maritime Services): Chứa đựng số
cải chính để có được tọa độ chính xác

 NTRIP(Networked Transport of RTCM via Internet Protocol): Là phương
thức truyền dữ liệu RTCM thông qua mạng Internet.



Nguyên lý NTRIP
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Sơ đồ giải pháp
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Phần mềm Aicaster
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Phần mềm Aicaster
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 Chạy trên hệ điều hành Window 10 hoặc

Window server

 Cần đăng ký IP tĩnh để có thể truy cập online

 Tự động khởi động cùng với hệ điều hành

 Chạy 24/24



Phần mềm Aicaster
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 Cho phép quản lý các trạm CORS (Sources)

 Cho phép quản lý người dùng(Rover)

 Cho phép hiển thị thông tin vị trí các trạm

CORS trên bản đồ nền

 Cho phép hiển thị thông tin và vị trí các Rover 

ở thời gian thực



Phần mềm Aicaster
11



Thực nghiệm
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 Trạm 02 trạm CORS kết nối với phần mềm

Aicaster

 Trạm thứ nhất đặt tại Trường Đại học Mỏ-Địa

chất

 Trạm thứ 2 đặt tại thành phố Vĩnh Yên, Vĩnh

Phúc



Thực nghiệm
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 Rover là máy Ainav-B290, sản xuất bởi Aitogy



Thực nghiệm
14

 Rover là máy Ainav-B290, sản xuất bởi Aitogy

 Thời gian fix <30s

 Độ chính xác <3cm

 Khoảng cách Base-Rover tối đa 50km



Kết luận
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 Đã đề xuất được quy trình quản lý các trạm
CORS và các cảm biến dựa trên nền tảng IOT

 Đã xây dựng được thuật toán, phần mềm
quản lý các trạm CORS cố định và lưu động

 Đã tiến hành thực nghiệm, phân tích kết quả

 Kết quả cho thấy rằng phần mềm Aicaster có
thể ứng dụng cho công tác đo đạc RTK
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