
Chương 1

TỔNG QUAN VỀ GNSS/CORS/RTK
1. Trạm Cors là gì?

1.1 Khái niệm trạm Cors

Trạm CORS (Continuosly Operation Reference Station) là hệ thống trạm tham chiếu GNSS (Global Navigation Satellite System) vận hành liên tục tại các điểm cố định, ứng dụng công nghệ máy tính hiện đại và internet truyền dữ liệu tạo thành một mạng lưới. Trạm CORS có thể đưa ra một vị trí nhanh chóng và chính xác cỡ cm và được sử dụng trong nhiều ngành như nông nghiệp, xây dựng, khảo sát địa chính,…

Do có thông tin từ nhiều trạm CORS truyền tới nên Trạm Chủ có thể xây dựng được mô hình số cải chính vi phân tức thời như là hàm của vị trí điểm các trạm tham chiếu. Trong mô hình này, người ta có thể xét tới một số nguồn sai số như sai số quỹ đạo vệ tinh, sai số đồng hồ vệ tinh, ảnh hưởng của tầng đối lưu, tầng điện ly,…

Các trạm CORS được xây dựng với mật độ tương đối đồng đều, khoảng cách giữa các trạm là một tham số đặc trưng cho độ chính xác của hệ thống. Vị trí các trạm tham chiếu sẽ được xác định chính xác trong hệ thực dụng.

Mỗi trạm CORS được lắp đặt một máy thu GNSS đa tần số độ chính xác cao và liên tục thu tín hiệu vệ tinh. Các trạm CORS được kết nối với trạm chủ (MS) thông qua internet. Trạm chủ có nhiệm vụ xử lý và lưu giữ các thông tin từ các trạm CORS gửi tới

1.2 Cấu trúc trạm cors

Cấu trúc của trạm CORS gồm 03 thành phần chính là:

· Hệ thống trạm CORS

· Trạm xử lý trung tâm (Trạm chủ)

· Phần người sử dụng


 Cấu trúc cơ bản của trạm cors

Hệ thống trạm CORS

Tại vị trí các CORS được lắp đặt các máy thu GPS/GNSS liên tục thu tín hiệu vệ tinh. Các điểm đặt trạm CORS phải đảm bảo sự thu nhận tín hiệu vệ tinh ổn định nhất, cách xa các nguồn phát sóng, đường dây điện cao thế,… Một số yêu cầu cần thiết của máy thu:

Máy thu GNSS phải là loại đa tần ít nhất là hai tần số và thu được ít nhất 10 vệ tinh có độ cao > 00.

Cung cấp L1 C/A – code khoảng cách giả hoặc P – code khoảng cách giả và L1, L2 với đủ bước sóng mang.

Tần suất thu tín hiệu ít nhất là 30s. Ghi dữ liệu hàng giờ, hàng ngày, trong dòng thời gian thực và khả năng cung cấp điện liên tục.

Trạm Chủ

Trạm chủ là nơi xử lý, điều khiển và lưu giữ thông tin từ các trạm tham chiếu gửi tới. Tại đây, người ta có thể xây dựng được mô hình số cải chính vi phân tức thời như là hàm của vị trí các điểm trạm tham chiếu.

Tất cả dữ liệu từ các trạm tham chiếu được truyền qua internet đến trung tâm điều khiển ở trạm chủ, việc tính toán lưới và hiệu chỉnh vị trí được thực hiện và gửi chúng đến người sử dụng. Trạm chủ có phần mềm và phần cứng bền vững.

Người dùng

Người sử dụng có thể dùng trạm CORS với phương pháp định vị tức thời RTK (Real Time Kinematic) hoặc phương pháp định vị xử lý sau.

Với phương pháp định vị tức thời, khi trạm chủ nhận được thông tin từ máy thu của người sử dụng, nó sẽ tính toán và gửi giá trị hiệu chỉnh tới các trạm tham chiếu gần đó để hiệu chỉnh luôn vào kết quả đo

2. Các thuật ngữ phổ biến trong mạng CORS

RTCM

RTCM là từ viết tắt của Ủy ban kỹ thuật vô tuyến điện về dịch vụ hàng hải. Đây là tổ chức phi lợi nhuận hoạt động trong các lĩnh vực khoa học, giáo dục. Ủy ban Đặc biệt RTCM (SC) 104 liên quan đến Hệ thống Hệ thống Vệ tinh Điều hướng Đa dạng Toàn cầu (DGNSS). Ủy ban này thiết lập các tiêu chuẩn cho cấu trúc thông điệp liên quan đến sửa đổi DGPS. Tiêu chuẩn gần nhất là RTCM 10403.1, Differential GNSS Services – Phiên bản 3.1, có tính toàn vẹn dữ liệu cao hơn các phiên bản trước và hỗ trợ Network RTK sử dụng khái niệm Master-Auxiliary Concept (MAC) (Lachapelle & Petovello, 2006).

RINEX

· Định dạng trao đổi độc lập của máy thu (RINEX) được phát triển bởi Viện Thiên văn học của Đại học Berne. RINEX giúp việc trao đổi dữ liệu GPS trở nên dễ dàng hơn.

· RINEX phiên bản thứ hai năm 1990 được chấp nhận bởi Hội nghị chuyên đề về Định vị Chính xác Thứ hai với Hệ thống Định vị Toàn cầu ở Ottawa. Phiên bản này đã thêm khả năng để theo dõi dữ liệu từ các hệ thống vệ tinh khác nhau, chẳng hạn như GLONASS hoặc hệ thống tăng tốc dựa trên vệ tinh (SBAS).

· Phiên bản RINEX thứ ba đã được phát triển để cải thiện xử lý các tệp dữ liệu, nơi có nhiều hệ thống vệ tinh được theo dõi. Phiên bản 3 bao gồm 3 loại tệp ASCII:

· RINEX 3 cho phép nhiều hệ thống vệ tinh được theo dõi. Bên cạnh đó là tính năng mới như quan sát một nửa bước sóng, sự mơ hồ nửa chu kỳ, mã số quan sát, các loại điểm đánh dấu.

VRS

· Virtual Reference Station (VRS) là một phương pháp được sử dụng để cung cấp dữ liệu hiệu chỉnh Mạng RTK. Nó dựa vào kỹ thuật tạo dữ liệu trạm tham chiếu GNSS cho một trạm tham chiếu ảo. Phương pháp này được mô tả bởi Janssen (2009), một mạng lưới các trạm tham chiếu liên tục được liên kết với một trung tâm điều khiển dùng để tính toán sự điều chỉnh khu vực trên toàn mạng.

· Một trạm tham chiếu ảo sau đó được tạo ra từ thông tin này để được một vài mét đi từ vị trí ban đầu của rover. Rover giả lập trạm tham khảo thực diễn dịch dữ liệu này. Khi xe rover di chuyển, thì VRS là tĩnh. Nếu xe rover di chuyển đáng kể để có hiệu lực chất lượng của sự sửa chữa, thì một VRS mới cần được tạo ra ở vị trí của nó.

MAC

· MAC là phương pháp chuẩn được sử dụng để tạo và gửi các sửa đổi RTK trên mạng. Janssen (2009) mô tả nó là thiết kế để truyền tải tất cả các dữ liệu sửa đổi có liên quan từ một mạng CORS sang máy định vị trong một hình thức rất nhỏ gọn.

Trong khái niệm này, một thông tin điều chỉnh và phối hợp đầy đủ chỉ được gửi cho một trạm tham chiếu duy nhất (trạm tổng thể). Trong khi các trạm khác trong mạng (trạm phụ) chỉ truyền sự khác biệt điều chỉnh và điều phối sự khác biệt. Điều này cho phép giảm khối lượng dữ liệu được truyền đi.

· Không có yêu cầu cho trạm tổng thể là trạm tham chiếu gần nhất đến máy định vị vì nó chỉ đơn giản được sử dụng cho truyền dữ liệu và không đóng một vai trò đặc biệt trong tính toán hiệu chỉnh. Điều này cho phép tương thích với những người nhận truyền thông một chiều và hai chiều.

· Phương pháp này rất linh hoạt vì nó cho phép rover tính toán một phép nội suy đơn giản của việc hiệu chỉnh mạng hoặc một giải pháp nghiêm ngặt hơn như nhiều đường cơ sở từ các trạm tham khảo phụ. Các phép đo dựa trên MAC lặp lại và có thể dò tìm được vì chúng cho phép máy định vị đo đường cơ sở tới trạm tổng thể – một trạm tham chiếu thực.

3. Hiện trạng xây dựng trạm CORS ở Việt Nam

Việt Nam đang trong quá trình xây dựng lưới GNSS/CORS Quốc gia. Hệ thống này của Việt Nam được thiết kế với mục tiêu là lưới đa mục đích, đồng thời đáp ứng được nhiều nhiệm vụ với độ chính xác khác nhau.

Hiện nay, Cục Đo đạc, Bản đồ và Thông tin địa lý Việt Nam đang thực hiện xây dựng 65 trạm GNSS CORS trên lãnh thổ Việt Nam với mục tiêu cơ bản và quan trọng nhất là cung cấp dịch vụ số liệu hiệu chỉnh độ chính xác cao, phục vụ cho tất cả các ứng dụng xác định vị trí và dẫn đường trong chế độ thời gian thực dựa trên nền tảng truyền số liệu qua Internet. Trong số 65 trạm được xây dựng nêu trên có:

· 24 trạm Geodetic CORS, các trạm còn lại là NTRK CORS.

· 24 trạm Geodetic CORS được xây dựng dựa trên cơ sở nâng cấp 6 trạm DGNSS hiện có của Bộ Tài nguyên và Môi trường

· 18 trạm được xây dựng mới.

6 trạm hoạt động hiện tại của Bộ Tài nguyên và Môi trường phục vụ công tác phân giới cắm mốc biên giới Việt Nam – Trung Quốc và phục vụ khảo sát, đo đạc biển và dẫn đường cho các phương tiện hoạt động trên biển.

Ngoài ra, các trạm DGNSS/CORS của Bộ Quốc phòng có chức năng phát số hiệu chỉnh phân sai DGNSS phục vụ khảo sát, đo đạc biển và dẫn đường cho các phương tiện hoạt động trên biển và phục vụ cho việc xây dựng hệ quy chiếu, hệ tọa độ quân sự, nghiên cứu địa động lực, đánh giá hậu quả do thảm họa thiên tai gây ra (động đất, núi lửa, sóng thần,…) trong nước, khu vực và trên thế giới, tham gia vào việc khẳng định chủ quyền lãnh thổ và lãnh hải của đất nước.
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4. Những ứng dụng của trạm cors

4.1 Khảo sát công nghiệp

· Trạm cors để lại dấu ấn lớn trong ngành trắc địa và bản đồ

· Cải thiện hiệu suất làm việc, giảm sự không nhất quán và cung cấp sử dụng hiệu quả tài nguyên trong xây dựng

· Cung cấp dữ liệu định vị nhanh, đồng nhất và tiết kiệm

· Cung cấp một nền tảng để ánh xạ chính xác từng cơ sở hạ tầng với định vị được tiêu chuẩn hóa

4.2 Quản lý và sử dụng đất đai

Mạng CORS tạo điều kiện phát triển hệ thống thông tin đất đai chính xác, minh bạch về quyền sử dụng, thuế, quy hoạch đất đai. Ngày, trên các văn bản chứng nhận quyền sử dụng đất đều ghi rõ tọa độ mảnh đất của người sử dụng, giúp việc xây dựng không bị lấn chiếm sang khoảng đất khác.

4.3 Ứng dụng sản xuất nông nghiệp

Trong tương lai, các loại máy sẽ thay thế sức người để làm những công việc như gieo hạt, thu hoạch, tưới nước, bón phân. Các máy móc tự động cần có dữ liệu về vị trí chính xác đến từng cm để tiến hành công việc. Trạm Cors cung cấp dữ liệu cho các loại máy đảm bảo độ chính xác đến từng cm

4.4 Xây dựng công trình dân dụng và công nghiệp

Các công trình yêu cầu độ chính xác cao, đảm bảo các yếu tố kỹ thuật như độ dày tường, độ nghiêng, lún vv.vv đều phải dùng phép đo RTK bằng cách kết hợp  các máy RTK 2 tần số và trạm CORS

4.5 Đo vẽ bản đồ

Sử dụng trạm Cors kết hợp với các thiết bị đo đạc trắc địa hiện đại như: UAV RTK, Máy thu GNSS 2 Tần, các kỹ sư hoàn toàn có thể xác định chính xác tọa độ các điểm đo trên một khu vực rộng lớn. Dùng những dữ liệu đó để đo vẽ bản đồ cực kỳ chính xác

4.6 Quy hoạch nông thôn, đô thị

Nếu như trước đây, để quy hoạch một vùng đất rộng lớn, các kỹ sư cần mất một khoảng thời gian dài để thu thập dữ liệu. Nhưng với công nghệ hiện đại ngày nay, trạm CORS hoàn toàn có thể kết hợp với UAV RTK để hoàn thành quá trình quy hoạch trong một thời gian ngắn với 3 bước:

· Trạm Cors kết hợp với UAV RTK đo chụp, xác định tọa độ từng điểm ảnh

· Chuyển dữ liệu về văn phòng, dùng công cụ đo vẽ quy hoạch thành phố

· Sử dụng máy toàn đạc điện tử để chuyển dữ liệu đã xử lý ra thực địa ( Stakeout)
Chương 2
THỰC NGHIỆM

2.1 Giới thiệu khu vực thực nghiệm

Phú Bình là một huyện trung du của tỉnh Thái Nguyên. Huyện Phú Bình nằm ở phía nam của tỉnh, trung tâm huyện cách thành phố Thái Nguyên 26 km, cách thị xã Bắc Ninh 50km. Tổng diện tích đất tự nhiên của huyện là 249,36 km2. Dân số năm 2008 là 146.086 người, mật độ dân số 586 người/km2.

Huyện Phú Bình giáp huyện Đồng Hỷ về phía bắc; giáp thành phố Thái Nguyên và huyện Phổ Yên về phía tây. Phía đông và nam giáp tỉnh Bắc Giang (các huyện Hiệp Hòa, Tân Yên và Yên Thế). Tọa độ địa lý của huyện: 21o23 33’ – 21o35 22’ vĩ Bắc; 105o51 – 106o02 kinh độ Đông.
Địa hình của Phú Bình thuộc nhóm cảnh quan địa hình đồng bằng và nhóm cảnh quan hình thái địa hình gò đồi. Nhóm cảnh quan địa hình đồng bằng, kiểu đồng bằng aluvi, rìa đồng bằng Bắc Bộ, với độ cao địa hình 10-15m. Kiểu địa hình đồng bằng xen lẫn đồi núi thoải dạng bậc thềm cổ có diện tích lớn hơn, độ cao địa hình vào khoảng 20-30m và phân bố dọc sông Cầu. Nhóm cảnh quan hình thái địa hình gò đồi của Phú Bình thuộc loại kiểu cảnh quan gò đồi thấp, trung bình, dạng bát úp, với độ cao tuyệt đối 50-70m. Trước đây, phần lớn diện tích nhóm cảnh quan hình thái địa hình núi thấp có lớp phủ rừng nhưng hiện nay lớp phủ rừng đang bị suy giảm, diện tích rừng tự nhiên hầu như không còn. Địa hình của huyện có chiều hướng dốc xuống dần từ Đông Bắc xuống Đông Nam, với độ dốc 0,04% và độ chênh lệch cao trung bình là 1,1 m/km dài. Độ cao trung bình so với mặt nước biển là 14m, thấp nhất là 10m thuộc xã Dương Thành, đỉnh cao nhất là Đèo Bóp, thuộc xã Tân Thành, có chiều cao 250 m. Diện tích đất có độ dốc nhỏ hơn 8% chiếm đa số, nên địa hình của huyện tương đối bằng phẳng, thuận lợi cho việc trồng lúa nước. Địa hình có nhiều đồi núi thấp cũng là một lợi thế của Phú Bình, đặc biệt trong việc tạo khả năng, tiềm năng cung cấp đất cho xây dựng cơ sở hạ tầng như giao thông, công trình thủy lợi, khu công nghiệp.

Huyện Phú Bình có 21 đơn vị hành chính gồm thị trấn Hương Sơn và 20 xã, trong đó có 7 xã miền núi, với 31xóm (số liệu năm 2007). Các xã của huyện gồm Bàn Đạt, Bảo Lý, Dương Thành, Đào Xá, Điềm Thụy, Đồng Liên, Hà Châu, Kha Sơn, Lương Phú, Nga My, Nhã Lộng, Tân Đức, Tân Hòa,Tân Khánh, Tân Kim, Tân Thành, Thanh Ninh,Thượng Đình, Úc Kỳ và Xuân Phương.

Các xã của huyện được chia làm ba vùng. Vùng 1 thuộc tả ngạn sông Máng gồm 8 xã: Đồng Liên, Bàn Đạt, Đào Xá, Tân Khánh, Tân Kim, Tân Thành, Bảo Lý và Tân Hòa. Vùng 2 gồm thị trấn Hương Sơn và 6 xã vùng nước máng sông Cầu: Xuân Phương, Kha Sơn, Dương Thành, Thanh Ninh, Lương Phú, và Tân Đức. Vùng 3 là vùng nước máng núi Cốc gồm 6 xã: Hà Châu, Nga My, Điềm Thụy, Thượng Đình, Nhã lộng và Úc Kỳ.  

2.2 Quy trình thực nghiệm 

1. Cài Đặt Hệ Tọa Độ – Tạo Project
· Khởi động phần mềm

Khởi động sổ tay, chạm vào biểu tượng SurvX 4.0 để khởi động phần mềm
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Giao diện phần mềm SurvX 4.0
· Cài đặt hệ tọa độ

Từ Menu chính, chạm Project → Coordinate System → Xuất hiện hộp thoại Coordinate System Parameters, tiến hành nhập các thông số sau:

· Ellipsoid Parameter: Chọn hệ quy chiếu WGS-84

· Projections Parameter: Nhập các thông số của hệ tọa độ

· Seven-parameter: Nhập 7 thông số tính chuyển hệ tọa độ

· Đặt tên hệ tọa độ và chọn Ellipsoid quy chiếu:
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Sau đó, nhập thông số hệ tọa độ tại Projection Parameter:
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· A: Phương pháp chiếu: Transverser Macator

· B: Kinh tuyến trục địa phương

· C: Dịch trục X: 500000

· D: Scale múi 3 độ 0.9999

Sau đó, nhập 7 tham số tuyến tính tại ô tham số tuyến tính như hình dưới
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Chú ý: Việc tạo hệ tọa độ chỉ cần làm 1 lần, sau đó máy sẽ tự lưu hệ tọa độ. Lần sau bạn chỉ cần chọn lại và chấp nhận

· Tạo mới Project

Từ màn hình chính → chọn Project Project Manager → Xuất hiện hộp thoại Project Manager → Bấm NEW để tạo một project mới, như hình dưới:[image: image7.jpg]Cosriinets Sysiom _
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Sau khi nhập tên Project, phần mềm sẽ mở ra hộp thoại chọn hệ tọa độ cho Project làm việc, ta tiến hành chọn hệ tọa độ đã tạo và bấm OK để hoàn thành việc tạo một Project mới và chuyển sang các bước tiếp theo như hình bên dưới
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2. Thiết lập đo RTK với Base Radio ngoài

· Kết nối bluetooth

Từ Menu chính: Chọn biểu tượng Device → Communication → Xuất hiện hộp thoại Communication, chọn thông số như hình dươi, bấm Search để tìm thiết bị:
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Chọn tên máy cần kết nối và bấm Connect như hình dưới để hoàn thành:
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· Cài đặt trạm Base – Radio ngoài

Sau khi kết nối bluetooth thành công với máy Base, ta thao tác như sau:

Chạm thẻ Device → Base → Xuất hiện hộp thoại Base Mode Setting như hình dưới → Đặt các thông số như sau:
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· A – Tọa độ trạm Base, có hai lựa chọn:

· Use current coordinate: Chế độ Auto Base

· Input Base Coordinate: Nhập tọa độ Base

· B – Phương thực giao tiếp: Chọn RTCM3.2

· C – Đường truyền dữ liệu: Chạm để chọn

· Device Internet: Chế độ Base 3G

· External Radio: Chế độ đo Base Radio ngoài

· Internal Radio: Chế độ đo Base Radio trong

· D – Tốc độ truyền tải: Để mặc định là 38400

· E – Đặt các thông số xong, bấm Apply để khởi động Base

Trong trường hợp đặt Base tại mốc, ta chọn Input Base Coordinate để nhập tọa độ khởi tính, như hình dưới:
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· A – Chọn loại tọa độ, có hai lựa chọn:

· Geodetic Coordinate: Tọa độ trắc địa B, L, D

· Local Coordinate: Tọa độ phẳng X, Y, H

· B – Nhập tọa độ Base

· C – Nhập chiều cao và chọn phương pháp đo chiều cao

· Cài đặt trạm Rover – Radio

Đầu tiên, ta cần kết nối bluetooth với máy Rover ( Làm như khi kết nối Bluetooth với Base ở mục 2.1)

Sau đo chạm thẻ Device → Rover → Xuất hiện hộp thoại Rover Mode Setting → Nhập như hướng dẫn sau:
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· A – Đặt góc ngưỡng thu vệ tinh 5 – 15 độ

· B – Đường truyền dữ liệu: Chọn Internal Radio

· RTK Network: Chế độ Rover 3G hoặc Cors

· Internal Radio: Chế độ đo Rover Radio trong

· External Radio: Radio ngoài

· Bluetooth Radio: Radio ngoài

· Bluetooth Data Link: Chế độ Rover 3G hoặc Cors dùng mạng từ sổ tay

· C – Số kênh radio, trung với trên bộ phát Base

· D – Protocol: TrimTalk 450S(T)

· E – Đặt các thông số xong, bấm Apply để khởi động Rover

Khi màn hình hiển thị trạng thái FIX là đã cài đặt thành công như hình dưới.[image: image14.jpg]——
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· Quy “0”

Base và Rover đã được kết nối thành công, trong trường hợp Base tại mốc ta đã nhập tọa độ thì ta không cần làm bước này

Trong trường hợp Base đặt tại vị trí bất kỳ ( Auto Base) lúc này hệ thống vẫn đang có tọa độ giả định. Ta cần đưa máy Rover về mốc đã biết tọa độ và tiến hành Quy “0”. Thao tác như sau:

· Đưa máy Rover về mốc có tọa độ, cân bằng máy chính xác lên mốc

· Thao tác trên sổ tay: Thẻ Project → Calibrate Point → Xuất hiện hộp thoại Calibrate Point → Chạm mục Marker Point Calibration như hình dưới:
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Tại hộp thoại Calibrate Point ta thao tác như sau:

· Nhập tọa độ chính xác của mốc dựng Rover

· Bấm Measure để đo một giá trị điểm trên mốc đang dựng Rover

· Bấm Calculate để tính toán độ lệch – Quy “0”

· Bấm Apply để chấp nhận kết quả

Thao tác như loạt hình dưới đây:
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Quy trình thao tác quy “0” Rover về mốc
Sau khi thực hiện thành công thao tác Quy “0” ta sẽ thấy độ lệch mốc gốc. Bấm OK để chấp nhận và hoàn thành thao tác Quy “0”.

Đến đây chúng ta đã hoàn thành việc cài đặt máy, có thể tiến hành câ công việc đo đạc tiếp theo

3. Thiết lập đo RTK sử dụng trạm Cors

Phương pháp đo RTK sử dụng trạm Cors ngày càng được áp dụng rộng rãi nhờ những ưu điểm riêng của nó. Trong phương pháp này ta chỉ cần chuẩn bị máy Rover và địa chỉ trạm CORS là có thể tiến hành các phép đo RTK.

Hiện nay, Cors cục đã phủ sóng khắp 64 tỉnh thành, kế nối rất ổn định và đang miễn phí.

Các bước thiết lập trạm đo RTK sử dụng trạm CORS cụ thể như sau:

· Lắp đặt trạm Rover – Cors

· Chuẩn bị 1 thẻ Micro SIM 3G ( Hoặc 4G) đã đăng ký dịch vụ mạng của nhà mạng bất kỳ.

· Lắp thẻ SIM vào đầu thu ROVER

· Lắp PIN máy vào đầu thu.

· Lưu ý: Đối với chế độ đo RTK sử dụng trạm CORS và SIM thì không cần lắp râu Antenna Radio.
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Lắp đặt trạm ROVER – CORS
· 1 – Máy Rover

· 2 – Sổ tay điện tử

· 3 – Sào

· Các thao tác cài đặt Rover – CORS

Sau khi kết nối Bluetooth thành công với máy ROVER, ta thao tác như sau: Chạm thẻ Device → Rover → Xuất hiện hộp thoại Rover Mode Settings, tiến hành nhập như sau:
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· A – Đặt góc ngưỡng thu vệ tinh 5 – 15 độ

· B – Đặt mặc định

· C – Phương pháp truyền dữ liệu, ở đây ta dùng RTK Netword

· D – Chạm để bật chế độ tự động kết nối cho lần sau

Sau đó, vuốt lên để sang trang nhập tiếp

Đến đây, bạn cần nhập tài khoản trạm CORS của đơn vị cung cấp và bấm Get MountPoint ( RTK Network) để lấy danh sách trạm CORS như hình dưới
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Chọn tên trạm ở dòng MountPoint → Chọn trạm cần kết nối → Nhấn Apply để chấp nhận cài đặt → Màn hình hiển thị trạng thái FIX là đã cài đặt thành công như hình dưới

Cài đặt Rover – Cors đã thành công[image: image21.jpg]Connaction progress:
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4. Hướng dẫn một số ứng dụng đo RTK 

· Chương trình đo chi tiết – Point Survey

Trước khi bắt đầu bất kỳ một chương trình đo ứng dụng nào, bạn cần kết nối thành công thiết bị theo phương pháp đã nêu trên.

Chương trình đo Point Survey cho pháp theo dõi vị trí máy Rover và điểm đo trên màn hình đồ họa, có tích hợp bản đồ nền Google Earth hoặc Google Maps rất trực quan sinh động.

Bạn có thể upload bản vẽ có sẵn ( AutoCad) lên màn hình này để tiện theo dõi. Đây cũng là tính năng đặc biệt nổi bật và ưu việt của phần mềm.

Cách thực hiện: Từ màn hình Menu chính → Thẻ Survey → Point Survey. Xuất hiện cửa sổ đo như hình dưới:
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Sau đó, ta bấm vào biểu tượng phím đo [image: image23.jpg]


 Xuất hiện cửa sổ sửa thông tin điểm đo như hình dưới, sau đó bạn chỉ cần sửa thông tin cần thiết và lưu điểm đo.
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Sửa thông tin cần thiết và điểm đo
· A – Các công cụ điều khiển màn hình đồ họa và chuyển bản đồ nền

· B – Vào thư viện điểm đo

· C – Cài đặt các thông số ghi điểm đo

· D – Tọa độ hiện tại của Rover

· E– Phím đo

Sau đó, ấn OK để lưu điểm đo. Bạn có thể kiểm tra danh sách điểm đo trong thư viện điểm đo ( Points Library) như hình dưới

ư viện điểm đo
· Chương trình đo Delta Survey
Chương trình đo chi tiết Delta Survey là chương trình đo chi tiết thông dụng nhất. Ưu điểm của chương trình này là ta có thể chỉnh sửa các thông tin điểm đo trước khi bấm đo. Khi ta bấm đo phầm mềm sẽ tự lưu ( Auto Save), từ đó sẽ giảm thao tác và thời gian đo.

Tuy nhiên khi sử dụng chức năng này, ta chỉ có thể theo dõi được tọa độ Rover mà không xem được màn hình đồ họa trực quan như chương trình Point Survey
Thao tác: Từ màn hình chính → Chạm thẻ Survey → Delta Survey → Xuất hiện cửa sổ đo chi tiết như sau:
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Màn hình ứng dụng đo Delta Survey
· A – Trạng thái máy Rover và sai số vị trí điểm

· B – Tọa độ hiện tại của Rover

· C – Tên ( Số thứ tự) điểm đo

· D – Mã điểm

· E – Chiều cao của Rover ( Cao gương) và phương pháp đo chiều cao

· F – Phím bấm đo và tự động lưu điểm
· Chương trình chuyển điểm thiết kế ra thực địa – Point Stakeout
Nếu bạn đã từng sử dụng máy toàn đạc điện tử để bố trí điểm, và phải khổ sở chỉ người đi gương sang trái, phải, lên, xuống thì hãy thử một lần bố trí điểm thiết kế ra thực địa bằng máy GPS 2 tần số RTK. Bạn sẽ bị nghiện vì máy GPS RTK giúp bạn hoàn thành công việc trong một cái chớp mắt.

Cũng tương tự như chương trình đo chi tiết, để cắm điểm thiết kế ra thực địa trước hết ta phải kết nối thiết bị thành công trong hệ tọa độ cần cắm theo một trong các phương pháp nêu trên.

Thao tác: Từ Màn Hình Chính → Thẻ Survey → Point Stakeout → Xuất hiện cửa sổ Stake Point → Bấm Add để nhập tọa độ điểm cắm → Nhập tọa độ → Nhấn OK
Chi tiết như hình bên dưới:
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Hoặc đơn giản là bạn lấy tọa độ điểm từ thư viện, nhấn OK như hình dưới
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5. Xuất tọa độ và trút dữ liệu

Từ thư viện điểm đo trong máy, ta có thể xuất ra nhiều định dạng khác nhau và copy ra máy tính.

Thao tác như sau: Từ Menu chính → Project → File Export → Chọn định dạng cần xuất, nhập tên File xuất ra → ấn OK
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Xuất điểm đo và copy ra máy tính
Kết nối sổ tay với máy tính thông qua cáp USB, tìm đến đường dẫn lưu dữ liệu vừa xuất để copy ra máy tính. Đường dẫn mà ta đã chọn khi xuất tọa độ, nếu mặc định sẽ là Internal Storage/SurvX/Export
2.3 Kết quả thực nghiệm

file số liệu đo

	PointID
	 PointCode
	 Local_Time
	 GPS_Time
	 DataType
	 GPSFixType
	 Latitude
	 Longitude
	 Altitude
	 Anten_Height
	 False_Height
	 H
	 Local_CS_Name
	 Northing
	 Easting
	 Lat_Error
	 Long_Error
	 Alt_Error
	 HDOP
	 VDOP
	 PDOP
	 Note

	0.0001
	 M
	 2019/06/19 08:08:12
	 01:81:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46511
	106.0198
	19.6363
	1.35
	0
	18.286
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374523
	450043.5
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.3
	 

	0.0002
	 M
	 2019/06/19 08:08:21
	 01:82:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46513
	106.0198
	19.7238
	1.35
	0
	18.374
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374525
	450041.7
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0003
	 M
	 2019/06/19 08:08:53
	 01:85:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.465
	106.0197
	19.6658
	1.35
	0
	18.316
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374511
	450032.9
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0004
	 M
	 2019/06/19 08:08:56
	 01:85:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46501
	106.0197
	19.5506
	1.35
	0
	18.201
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374511
	450032.5
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.3
	 

	0.0005
	 R
	 2019/06/19 08:11:53
	 01:15:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46481
	106.0196
	19.4121
	1.35
	0
	18.062
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374489
	450017.9
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1
	1.2
	 

	0.0006
	 R
	 2019/06/19 08:12:13
	 01:21:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46482
	106.0196
	19.6166
	1.35
	0
	18.267
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374490
	450017.9
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.2
	 

	0.0007
	 R
	 2019/06/19 08:12:24
	 01:22:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46481
	106.0196
	19.581
	1.35
	0
	18.231
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374490
	450017.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0008
	 R
	 2019/06/19 08:12:31
	 01:23:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46481
	106.0196
	19.5761
	1.35
	0
	18.226
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374490
	450017.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0009
	 R
	 2019/06/19 08:12:35
	 01:23:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46481
	106.0196
	19.5894
	1.35
	0
	18.239
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374490
	450017.4
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.001
	 R
	 2019/06/19 08:12:50
	 01:25:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46481
	106.0196
	19.5935
	1.35
	0
	18.244
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374490
	450017.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0011
	 R
	 2019/06/19 08:13:47
	 01:34:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.4646
	106.0192
	18.9071
	1.35
	0
	17.557
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374466
	449973.3
	0.01
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0012
	 R
	 2019/06/19 08:17:25
	 01:72:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46537
	106.0195
	19.6062
	1.35
	0
	18.256
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374551
	450006.6
	0.01
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.2
	 

	0.0013
	 R
	 2019/06/19 08:17:30
	 01:73:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46536
	106.0195
	19.8028
	1.35
	0
	18.453
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374551
	450007
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1.1
	1.2
	 

	0.0014
	 R
	 2019/06/19 08:17:37
	 01:73:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46539
	106.0195
	19.6667
	1.35
	0
	18.317
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374554
	450006.9
	0.01
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.2
	 

	0.0015
	 R
	 2019/06/19 08:17:43
	 01:74:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46539
	106.0195
	19.7436
	1.35
	0
	18.394
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374553
	450007.7
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0016
	 R
	 2019/06/19 08:17:48
	 01:74:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46539
	106.0195
	19.7815
	1.35
	0
	18.432
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374553
	450008.6
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0017
	 R
	 2019/06/19 08:17:58
	 01:75:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46541
	106.0195
	19.6568
	1.35
	0
	18.307
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374556
	450007.7
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0018
	 R
	 2019/06/19 08:18:05
	 01:80:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46541
	106.0195
	19.6384
	1.35
	0
	18.288
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374555
	450008.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0019
	 R
	 2019/06/19 08:18:09
	 01:80:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.4654
	106.0195
	19.7522
	1.35
	0
	18.402
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374555
	450009.2
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.002
	 R
	 2019/06/19 08:18:17
	 01:81:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46543
	106.0195
	19.6508
	1.35
	0
	18.301
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374558
	450009.5
	-1
	-1
	-1
	-1
	-1
	-1
	 

	0.0021
	 R
	 2019/06/19 08:18:20
	 01:82:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46543
	106.0195
	19.643
	1.35
	0
	18.293
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374558
	450009.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0022
	 R
	 2019/06/19 08:18:26
	 01:82:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46543
	106.0195
	19.684
	1.35
	0
	18.334
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374558
	450010
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0023
	 R
	 2019/06/19 08:18:35
	 01:83:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46543
	106.0195
	19.7593
	1.35
	0
	18.409
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374558
	450010.9
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0024
	 R
	 2019/06/19 08:18:41
	 01:84:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46543
	106.0195
	19.7614
	1.35
	0
	18.411
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374558
	450012.1
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0025
	 R
	 2019/06/19 08:18:47
	 01:84:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46543
	106.0196
	19.6411
	1.35
	0
	18.291
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374558
	450014.2
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0026
	 R
	 2019/06/19 08:18:52
	 01:85:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46545
	106.0195
	19.7101
	1.35
	0
	18.36
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374560
	450013.2
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0027
	 R
	 2019/06/19 08:18:59
	 01:85:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46546
	106.0196
	19.7271
	1.35
	0
	18.377
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374562
	450014.8
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0028
	 R
	 2019/06/19 08:19:06
	 01:90:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46547
	106.0196
	19.5793
	1.35
	0
	18.229
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374562
	450014.1
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.0029
	 R
	 2019/06/19 08:19:14
	 01:91:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46547
	106.0196
	19.5387
	1.35
	0
	18.189
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374563
	450013.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	0.9
	1.1
	 

	0.003
	 R
	 2019/06/19 08:19:22
	 01:92:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.4655
	106.0196
	19.614
	1.35
	0
	18.264
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374566
	450015.7
	0.01
	0.01
	0.01
	0.5
	1.1
	1.2
	 

	0.0031
	 R
	 2019/06/19 08:19:28
	 01:92:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.4655
	106.0196
	19.6108
	1.35
	0
	18.261
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374566
	450016.5
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0032
	 R
	 2019/06/19 08:19:32
	 01:93:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.4655
	106.0196
	19.623
	1.35
	0
	18.273
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374565
	450017.4
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0033
	 R
	 2019/06/19 08:19:41
	 01:94:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46554
	106.0196
	19.6878
	1.35
	0
	18.338
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374570
	450018.8
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0034
	 R
	 2019/06/19 08:19:46
	 01:94:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46554
	106.0196
	19.5943
	1.35
	0
	18.244
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374570
	450018
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0035
	 R
	 2019/06/19 08:19:50
	 01:95:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46554
	106.0196
	19.5136
	1.35
	0
	18.164
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374570
	450017.2
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0036
	 R
	 2019/06/19 08:20:13
	 01:01:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46561
	106.0196
	19.6197
	1.35
	0
	18.27
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374578
	450018.1
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0037
	 R
	 2019/06/19 08:20:16
	 01:01:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46561
	106.0196
	19.6374
	1.35
	0
	18.287
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374577
	450018.8
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0038
	 R
	 2019/06/19 08:20:21
	 01:02:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46561
	106.0196
	19.7199
	1.35
	0
	18.37
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374578
	450019.9
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0039
	 R
	 2019/06/19 08:20:33
	 01:03:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46567
	106.0196
	19.818
	1.35
	0
	18.468
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374585
	450021.2
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.004
	 R
	 2019/06/19 08:20:37
	 01:03:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46567
	106.0196
	19.748
	1.35
	0
	18.398
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374585
	450020.5
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.3
	 

	0.0041
	 R
	 2019/06/19 08:20:43
	 01:04:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46567
	106.0196
	19.7354
	1.35
	0
	18.385
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374585
	450019.5
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0042
	 R
	 2019/06/19 08:20:46
	 01:04:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46568
	106.0196
	19.697
	1.35
	0
	18.347
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374585
	450018.6
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0043
	 R
	 2019/06/19 08:21:01
	 01:10:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46574
	106.0196
	19.6165
	1.35
	0
	18.266
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374592
	450021.6
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0044
	 R
	 2019/06/19 08:21:06
	 01:10:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46573
	106.0196
	19.5519
	1.35
	0
	18.202
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374592
	450022.3
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.2
	 

	0.0045
	 R
	 2019/06/19 08:21:10
	 01:11:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46573
	106.0196
	19.6623
	1.35
	0
	18.312
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374592
	450023.2
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0046
	 R
	 2019/06/19 08:21:26
	 01:12:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46583
	106.0197
	19.7653
	1.35
	0
	18.415
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374602
	450026.9
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.2
	1.3
	 

	0.0047
	 R
	 2019/06/19 08:21:28
	 01:12:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46583
	106.0197
	19.7707
	1.35
	0
	18.421
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374602
	450026.8
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0048
	 R
	 2019/06/19 08:21:32
	 01:13:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46584
	106.0197
	19.7287
	1.35
	0
	18.379
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374603
	450027.2
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0049
	 R
	 2019/06/19 08:21:37
	 01:13:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46582
	106.0197
	19.7043
	1.35
	0
	18.354
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374602
	450025.7
	0.01
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.3
	 

	0.005
	 R
	 2019/06/19 08:21:43
	 01:14:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46582
	106.0197
	19.6711
	1.35
	0
	18.321
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374602
	450024.7
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.1
	1.3
	 

	0.0051
	 R
	 2019/06/19 08:23:03
	 01:30:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46582
	106.0197
	19.9763
	1.35
	0
	18.626
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374601
	450033.9
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0052
	 R
	 2019/06/19 08:23:06
	 01:30:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46583
	106.0197
	20.006
	1.35
	0
	18.656
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374602
	450034
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0053
	 R
	 2019/06/19 08:23:12
	 01:31:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46582
	106.0197
	19.7934
	1.35
	0
	18.443
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374601
	450032.8
	0
	0.01
	0.01
	0.5
	1
	1.1
	 

	0.0054
	 R
	 2019/06/19 08:23:45
	 01:34:.00
	 GGA
	 Fix RTK-4
	21.46579
	106.0198
	20.2251
	1.35
	0
	18.875
	 ThÃ¡i NguyÃªn (106Â°30') (VN2KDatum)
	2374597
	450040.4
	0
	0.01
	0.01
	0.6
	1.2
	1.3
	 


0.01

2373173.746
448804.527
 r

0.0002
2373142.828
448804.354
 r

0.0003
2373138.934
448806.614
 r

0.0004
2373128.49

448818.143
 r

0.0005
2373129.019
448818.612
 r

0.0006
2373127.176
448817.729
 r

0.0007
2373121.328
448814.095
 r3

0.0008
2373124.563
448810.519
 r

0.0009
2373131.509
448802.502
 r

0.001

2373133.411
448798.838
 r

0.0011
2373133.681
448796.83
 r4

0.0012
2373133.886
448796.832
 r

0.0013
2373136.706
448794.098
 r

0.0014
2373142.753
448790.548
 r

0.0015
2373127.73

448791.518
 r

0.0016
2373128.88

448790.319
 r

0.0017
2373127.06

448791.694
 r

0.0018
2373126.694
448792.744
 r

0.0019
2373123.883
448791.794
 r

0.002

2373114.3

448797.042
 r

0.0021
2373147.923
448781.226
 r

0.0022
2373154.271
448783.868
 r

0.0023
2373161.242
448774.489
 r

0.0024
2373168.808
448762.027
 r

0.0025
2373168.637
448756.829
 r

0.0026
2373171.198
448760.429
 r

0.0027
2373174.995
448755.314
 r

0.0028
2373177.363
448747.463
 r

0.0029
2373177.814
448740.418
 r

0.003

2373177.705
448739.201
 r

0.0031
2373177.732
448738.103
 r

0.0032
2373163.377
448740.38
 r

0.0033
2373163.091
448739.827
 r

0.0034
2373164.04

448742.043
 r

0.0035
2373163.792
448742.427
 r

0.0036
2373164.405
448743.132
 r

0.0037
2373178.152
448728.098
 r

0.0038
2373178.141
448728.105
 r

0.0039
2373178.456
448727.752
 r

0.004

2373178.983
448718.479
 r

0.0041
2373178.203
448717.021
 r

0.0042
2373178.885
448715.844
 r

0.0043
2373179.891
448704.869
 r

0.0044
2373179.428
448704.741
 r

0.0045
2373179.816
448703.788
 r

0.0046
2373180.06

448694.326
 r

0.0047
2373180.068
448694.357
 r

0.0048
2373179.983
448690.806
 r

0.0049
2373178.107
448682.46
 r

0.005

2373176.98

448678.871
 r

0.0051
2373174.502
448682.098
 r

0.0052
2373167.585
448680.534
 r

0.0053
2373147.804
448673.261
 r

0.0054
2373139.699
448669.032
 r

0.0055
2373139.594
448669.723
 r

0.0056
2373139.665
448667.816
 r

0.0057
2373137.888
448666.807
 r

0.0058
2373139.575
448665.537
 r

0.0059
2373138.561
448667.123
 r3

0.006

2373139.439
448659.842
 r

0.0061
2373139.296
448659.828
 r

0.0062
2373139.838
448659.608
 r

0.0063
2373127.906
448660.555
 r

0.0064
2373112.681
448662.324
 r

0.0065
2373112.674
448662.547
 r

0.0066
2373112.717
448662.706
 r

0.0067
2373099.405
448664.749
 r

0.0068
2373098.8

448674.102
 r

0.0069
2373110.346
448671.268
 r

0.007

2373113.649
448670.756
 r4

0.0071
2373173.723
448656.684
 r

0.0072
2373174.424
448657.985
 r

0.0073
2373175.074
448666.572
 r

0.0074
2373173.838
448666.791
 r

0.0075
2373174.78

448668.632
 r

0.0076
2373152.796
448661.453
 r

0.0077
2373125.639
448711.836
 r

0.0078
2373124.937
448711.891
 r

0.0079
2373130.048
448711.245
 r

0.008

2373121.324
448713.158
 r

0.0081
2373119.134
448715.554
 r

0.0082
2373118.674
448717.612
 r

0.0083
2373117.63

448719.249
 r

0.0084
2373105.613
448797.334
 r

0.0085
2373106.341
448796.667
 r

0.0086
2373095.703
448806.646
 r

0.0087
2373076.466
448843.683
 r

0.0088
2373074.645
448845.681
 r

0.0089
2373072.115
448847.474
 r

0.009

2373069.223
448847.713
 r

0.0091
2373068.482
448847.118
 r

0.0092
2373067.818
448848.72
 r

0.0093
2373062.419
448842.77
 r

0.0094
2373062.12

448842.804
 r

0.0095
2373061.019
448844.062
 r

0.0096
2373059.303
448845.795
 r

0.0097
2373058.922
448846.258
 r

0.0098
2373057.856
448845.058
 r

0.0099
2373041.639
448830.419
 r

0.01

2373032.392
448823.917
 r

0.0101
2373031.63

448824.972
 r

0.0102
2373031.58

448823.691
 r

0.0103
2373031.601
448822.775
 r

0.0104
2373027.955
448823.372
 r

0.0105
2373024.025
448821.703
 r

0.0106
2373014.47

448816.307
 r

0.0107
2373013.914
448816.388
 r

0.0108
2373013.53

448815.176
 r

0.0109
2373012.983
448814.814
 r

0.011

2373014.159
448814.074
 r

0.0111
2373036.094
448817.938
 r

0.0112
2373041.533
448813.885
 r

0.0113
2373041.893
448813.627
 r

0.0114
2373040.596
448812.016
 r

0.0115
2373029.292
448797.25
 r

0.0116
2373027.36

448795.723
 r

0.0117
2373020.492
448803.983
 r

0.0118
2373024.152
448792.95
 r

0.0119
2373008.045
448785.47
 r

0.012

2372993.405
448780.787
 r

0.0121
2372992.118
448779.738
 r

0.0122
2372991.569
448780.103
 r

0.0123
2372996.194
448767.134
 r

0.0124
2372981.399
448778.043
 r

0.0125
2372975.258
448777.695
 r

0.0126
2372975.138
448777.059
 r

0.0127
2372975.313
448778.144
 r

0.0128
2372976.782
448787.557
 r

0.0129
2372975.986
448787.691
 r

0.013

2372977.188
448789.342
 r

0.0131
2372977.7

448805.68
 r

0.0132
2372977.585
448805.911
 r

0.0133
2372978.019
448806.403
 r

0.0134
2372995.353
448809.914
 r

0.0135
2372995.57

448810.441
 r

0.0136
2372995.806
448810.556
 r

0.0137
2372971.053
448766.959
 r

0.0138
2372970.381
448764.976
 r

0.0139
2372968.759
448767.626
 r

0.014

2372962.029
448768.848
 r

0.0141
2372951.597
448768.945
 r

0.0142
2372951.155
448768.914
 r

0.0143
2372948.99

448771.184
 r

0.0144
2372945.481
448772.874
 r

0.0145
2372950.574
448762.316
 r

0.0146
2372949.859
448762.364
 r

0.0147
2372950.484
448762.016
 r

0.0148
2372951.002
448757.815
 r

0.0149
2372950.554
448757.604
 r

0.015

2372951.396
448757.512
 r

0.0151
2372954.48

448754.274
 r

0.0152
2372953.537
448753.404
 r

0.0153
2372955.827
448753.592
 r

0.0154
2372957.926
448752.619
 r

0.0155
2372959.075
448753.233
 r

0.0156
2372959.807
448750.808
 r

0.0157
2372965.376
448753.446
 r

0.0158
2372965.367
448753.756
 r

0.0159
2372966.452
448753.524
 r

0.016

2372944.684
448749.374
 r

0.0161
2372935.078
448747.3
 r

0.0162
2372935.015
448746.692
 r

0.0163
2372933.142
448747.675
 r

0.0164
2372934.86

448743.818
 r
2.4 Kết luận

- Hệ thống trạm định vị vệ tinh quốc gia với khả năng cung cấp dịch vụ đo động thời gian thực độ chính xác từ 2-4cm.
- Ứng dụng các trạm tham chiếu hoạt động liên tục (CORS) trong đo đạc và hiện chỉnh bản đồ địa chính sẽ giảm thời gian đo ngắm, không bị phụ thuộc vào các yếu tố như thời tiết, thời điểm. Với ưu điểm có độ chính xác cao, thời gian định vị nhanh, hệ thống này hoàn toàn đáp ứng yêu cầu đo đạc thành lập bản đồ địa chính tỷ lệ 1/500 và nhỏ hơn.
ĐẠI HỌC MỎ - ĐỊA CHẤT


KHOA TRẮC ĐỊA - BẢN ĐỒ VÀ QUẢN LÝ ĐẤT ĐAI
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TS LƯU ANH TUẤN


Bộ môn: Trắc địa Phổ thông và Sai số
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