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OZET

Bu c¢alismada, tek bir GNSS alicisi ile toplanan
veriden bagka bir veriye ihtiyag duymadan konum
belirlemeyi mimkiin kilan Hassas Nokta Konumlama
(Precise Point Positioning-PPP) tekniginin deniz
uygulamalarinda (dinamik ortamlarda) kullanilabilirligi
ve dodruluk performansi arastinimistir. Bunun igin
Corum ilinde sulama ve elektrik Uretimi amaciyla insa
edilmis olan Obruk Baraj golinde tekne ile iki ayn
kinematik uygulama yapilmigtir. Kinematik
olcmelerdeki her bir 6lgme epokunun bilinen
koordinatlarini belirleyebilmek icin kiyida tesis edilen
ve koordinati bilinen bir noktaya da bir baska jeodezik
GNSS alicisi  kurulmug ve statik modda veri
toplanmistir. Kiyidaki sabit noktadaki ve teknedeki
GNSS alicilari ile toplanan verilerden yararlanarak
gezici antenin konumu, her bir dlgme epoku igin —rolatif
yontemle- cm dogrulukla belirlenmistir. Teknede
yapilan 6lgmelerde toplanan GNSS verileri, dinyada
¢ok yaygin olarak kullanilan iki web-tabanli GNSS
dedgerlendirme  servisi  olan CSRS-PPP  ve
magisGNSS’e gonderilerek, her bir 6lgme epokunun
PPP yéntemi ile koordinati hesaplanmis ve rolatif
yontemden elde edilen ve dogru olarak kabul edilen
koordinatlarla karsilastirimistir.  Yapilan c¢alismadan
elde edilen 1-2 dm’lik dogruluk degeri, yéntemin birgok
hidrografik 6lgme uygulamasi basta olmak lizere, deniz
haritaciligi, navigasyon, okyanus bilimi, kiyi kaynak
ybnetimi ve kiyi haritalarinin  hazirlanmasi  gibi
uygulamalarda kullanilabilecegini géstermistir.

Anahtar kelimeler: GNSS, PPP, Web-tabanli PPP
Degerlendirme Servisi, Denizcilik uygulamalari.

ABSTRACT

In this study, the technique known as Precise Point
Positioning (PPP), which enables the positioning by
using the GNSS data collected in stand-alone mode, is
investigated considering its accuracy performance and
its utility in marine applications (in dynamic
environments). Hence, two kinematic test
measurements were carried out in Obruk Dam Lake,
which was built for irrigation and production of
electricity in Corum province. During the kinematic
measurement, another geodetic-grade GNSS receiver
was occupied on a known point on the shore and data
were collected in static mode in order to estimate the
reference trajectory, i.e. known coordinates of each
measurement epoch. The position of the antenna was
determined as cm level of accuracy with relative
method by using the data collected with the GNSS
receivers located both on the boat and on the shore.

The GNSS data which were collected only through the
measurements carried out on the boat were sent to
CSRS-PPP and magicGNSS services, which are
commonly used as world-wide web-based on-line
GNSS processing services. Thus, coordinates of each
measurement epoch were calculated by PPP
technique and these, i.e. PPP-derived, coordinates
were compared with those of relative method to be
assumed as known coordinates. The obtained
accuracy level of 1-2 dm has indicated that PPP can
be used in many marine applications such as marine
mapping, navigation, oceanography, coastal resource
management, and particularly in many hydrographic
surveying.

Keywords: GNSS, PPP, Web-based on-line PPP
Processing Service, Marine applications.

1. GIRIS

Uydu bazli konum belirleme sistemlerinin
diunyada en yaygin bilineni ve kullanilani olan
Global Positioning System (GPS), baslangigta
askeri amaclar icin gelistirilmis olmasina ragmen,
gunimizde hemen her alanda yogun bir sekilde
kullaniimaktadir. Aktif olarak hizmet vermekte
olan Rusya’nin GLObal'naya NAvigatsionnaya
Sputnikovaya Sistema (GLONASS), vyakin
zamanda tamamen kullanima baglanilacak olan
Avrupa Birligine ait GALILEO, Cin Halk
Cumhuriyeti tarafindan isletilen Beidou-2 olarak
da bilinen COMPASS, Japonya’nin Quasi-Zenith
Satellite System (QZSS) ve Hindistan’in Indian
Regional Navigational Satellite System (IRNSS)
gibi diger sistemlerin de devreye girmesiyle,
Global Navigation Satellite System (GNSS)
pazari dinyadaki biyik sektdrlerden biri haline
gelecektir. Ginimuizde kullaniimakta olan GNSS
alicilarinin sayisi 2 milyari ge¢mis olup, 2022
yilinda bu sayinin 7 milyara ulasacagi tahmin
edilmektedir. Bu, nufusu yaklasik 7 milyar olan
dinyamizda, neredeyse herkese ait bir GNSS
alicisi olacagi anlamina gelmektedir (Attia, 2014).

Uydu-bazli konum belirleme sistemlerinde
mutlak ve bagil (rolatif) konum belirleme olmak
Uzere temelde iki yontem kullaniimaktadir. Tek
Nokta Konum Belirleme ydntemi ile (SPP-Single
Point Positioning) metreler mertebesinde, son
derece kolay ve sirekli olarak konum belirlemek
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mimkin olmakla birlikte, bu dogruluk pek cok
Olcme uygulamasinin gerektirdigi dogrulugun ¢ok
altindadir. Bu dusik dogrulugu artirmak igin en
yaygin olarak basvurulan yaklasim, olgmelerin
rolatif ydntem ile yapilmasi olmustur. S6z konusu

yontem ile mm-cm  dogrulukla  konum
belirlenebilmekle birlikte, yontemin
uygulanabilmesi icin en az bir referans

noktasinda daha es zamanl olarak toplanan
veriye ve toplanan verilerin degerlendirilebilmesi
icin bir GNSS veri degerlendirme yazilimina
gereksinim duyulmaktadir. Real-Time Kinematic
(RTK) yonteminin kullaniimasi durumunda ise,
alici ile referans arasindaki mesafe kisiti olmasi
ve veri iletisiminde yasanabilecek olasi sorunlara
bagh olarak 0d6lgme vyapillamamasi da, bu
yontemin eksikliklerindendir. Son zamanlarda Ag-
RTK olarak adlandirilan yéntem (6rn. tlkemizde
TUSAGA-Aktif agi), klasik rolatif yonteme farkl
bir bakis agisi getirmis ve uygulanagelen
yontemdeki pek cok dezavantaj ortadan
kaldirmistir. Ancak Ag-RTK yoénteminin GSM
hattina ihtiyag duymasi ve dolayisiyla servis
saglayicinin kapsama alani ile élgme sinirinin
ilintili olmasi, sabit istasyondan itibaren en fazla
80-100 km’ye kadarlik bir alan igerisinde
olgmelerin yapilabilmesi (uzun da olsa, mesafe
bagimli olmasi) ve bu dlgmelerin yapiimasi igin
kullanilacak olan GNSS alicilarinin  géreceli
olarak daha pahali olmasi da, bu ydntemin
dezavantajlarindandir.

Tdm bu zorluklari ortadan kaldirmak Uzere,
sadece tek bir alici ile toplanan verilerin
degerlendirilmesi  suretiyle, daha  yiksek
dogruluklara ulasilmasi icin pek c¢ok c¢alisma
yapiimistir.  Ornegin 1980l yillarda, bazi
arastirmacilar smoothing (duzginlestirme veya
yumusatma) adi verilen bir yontemle Tek Nokta
Konum Belirleme (SPP) yonteminden elde
edilene gore kiyaslanamayacak kadar yuksek
ama hala pek c¢ok dlgme uygulamasina
yetemeyecek kadar da distk dogrulukla
(metre/metre-alti) konum belirleyebilmistir
(Lachapelle vd., 1987; Ashkenazi vd., 1990;
Cannon ve Lachapelle, 1992; Lachapelle vd.,
1995; Rizos, 1999).

Son yillarda uydu jeodezisi, veri analiz ve
isleme tekniklerindeki gelismeler, sadece tek bir
alici ile toplanan veriler kullanilarak, yuksek
dogrulukla (cm-dm) konum belirlemeyi mimkin
kilan pek c¢ok algoritma ve yaklasimin
arastirmacilar tarafindan gelistirilmesini
saglamistir. Ozellikle basta International GNSS
Service (IGS) olmak (zere, Jet Propulsion
Laboratory (JPL), Center for Orbit Determination

in Europe (CODE) gibi kuruluslarin basarili ve
yaygin c¢alismalari ile hizmete sunulan hassas
yoriinge ve saat bilgileri (ve baska veriler) (Tablo
1), bu konuda hizl yol katedilmesini ve olduk¢a
basaril sonuglar alinmasini saglamistir. S6z
konusu bu hassas urlnler kullanilarak gelistirilen
tekniklerden en cok bilineni ve her gegen gun pek
¢ok farkh uygulamaya konu olarak yaygin bir
sekilde tim dinyada kullaniilmaya baslanilani
Hassas Nokta Konumlama (Precise Point
Positioning-PPP) adi verilen tekniktir. Sifir-fark
alma (zero-difference) isleminin 6zel bir hali olan
PPP’de, tek bir GNSS alicisiyla toplanan veriden
baska es zamanl dlgllen GNSS verisine ihtiyag
duyulmaksizin hassas uydu yoériinge ve saat
bilgileri kullanilarak ve bazi dizeltmeler (tasiyici
dalga faz donukliglu, uydu anten faz merkezi,
kati yeryuzi gel-git ve okyanus yuklemesi vb)
uygulanarak, cm-dm dogrulugunda,
statik/kinematik modlarda konum belirlemek
mumkindur (Zumberge vd., 1997; Kouba ve
Héroux, 2001; Kouba, 2003; Choy vd., 2007;
Alkan, 2008; Huber vd., 2010; Martin vd., 2011;
Martin vd., 2012; Afifi ve El-Rabbany, 2013;
Alkan ve Ocalan, 2013; Junping vd., 2013; Liu
vd., 2013). PPP’nin uygulama kolayhgi, dusik
maliyeti, global bir datumda konum bilgisine
ulasilabilmesi en 6énemli avantajlari iken, yiksek
dogruluk igin uzun yakinsama suresi gereksinimi,
hassas urunlerin elde edilebilmesi icin gerekli
olan veri edinim suresinin uzun olmasi (nihai-final
drtnlerde 12-18 gin), yaygin kullanilan ticari

GNSS degerlendirme yazilimlarinda —henlz-
PPP c¢6zim secgeneginin olmamasi, teknigin
kullanimini  kisitlayan bazi hususlardir. PPP

yontemi ile degerlendirme yapmak icin, izleyen
bélimlerde kisaca verilecek olan ¢6zim
yaklagimlari bulunmakla birlikte, son zamanlarda
kullaniclya pek ¢ok avantaj saglayan, kolay
kullanima sahip web-tabanli  degerlendirme
servisleri kullaniimaya baslanmistir.

Bu c¢alismada, Corum ili Obruk Baraj
Goli'nde, bir tekne ile iki farkli kinematik 6lgme
uygulamasi yapilmig, uygulamalarda toplanan
veriler, PPP ybdntemi ile degerlendirilmistir. Elde
edilen sonugclar rolatif yontem ile belirlenen ve

dogru olarak kabul edilen koordinatlarla
karsilastiniimigtir. PPP koordinatlarinin
hesaplanmasinda, diinyada oldukga yaygin

olarak tercih edilen Canadian Spatial Reference
System-Precise Point Positioning (CSRS-PPP)
ve magicGNSS dederlendirme  servisleri
kullanilmistir. Elde edilen sonuglar i1siginda, PPP
tekniginin deniz uygulamalarindaki
kullanilabilirligi arastirilmistir.
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Tablo 1. IGS Uriin Tablosu (URL 1)
Dogruluk Sunum Sireci Guncelleme Orneklevme
] Araligi
GPS Uydu Efemerisleri / Uydu & Istasyon Saatleri
Yayin Yorungeler | ~100 cm ercek zamanli
Eferemerisi Uydu ~5 ns RMS 9 (Eeal time) - gunluk
(Broadcast) Saatleri ~2.5 ns SDev
Ultra-Hizl Yoriingeler | ~5cm
(Ultra-Rapid- Uydu ~3 ns RMS gezfg‘; ?ﬁnmea)m“ 32351%1 (()EJTlcs) 15 dakika
predicted half) | Saatleri ~1.5 ns SDev
Ultra-Hizl Yorungeler | ~3cm
(Ultra-Rapid- Uydu ~150 ps RMS 3-9 saat saat (,)3’ 09, 15 15 dakika
y P ve 21’de (UTC)
observed half) | Saatleri ~50 ps SDev
Yoéringeler | ~2.5cm saat 17'de 15 dakika
Rapid (Hizli Uydu ve Ist. | ~75 ps RMS 17-41 saat et .
pid ( ) Sgatleri 25 BS SDev (UTC), gunluk 5 dakika
Yorungeler | ~2.5cm her persembe 15 dakika
Nihai (Final) | Uydu ve Ist. | ~75 ps RMS 12-18 giin P ufm “Uydu: 30s
Saatleri ~20 ps SDev 9 Ist.: 5 dakika
GLONASS Uydu Efemerisleri
Nihai (Final) ~3cm 12-18 gin | D€ %%rﬁgmbe 15 dakika
2. WEB-TABANLI PPP DEGERLENDIRME - Natural Resources Canada tarafindan

SERVISLERI

PPP yontemi ile konum belirleyebilmek igin
yakin zamana kadar ya Bernese, GIPSY-OASIS
gibi bilimsel GNSS degerlendirme yazilimlari; ya
da Oniversite, enstitt  veya  arastirma
merkezlerindeki arastirmacilar tarafindan
hazirlanan PPP yazilim paketleri kullanilmigtir.
Ancak bilimsel GNSS degerlendirme
yazihmlarinin  kullaniimasi i¢in yeterli teorik
GNSS bilgisine gereksinim duyulmakta ve bazi
yazihimlar (6rnegin Bernese) icin yazilim tcretinin
de 6denmesi gerekmektedir. ikinci grupta anilan
programlar ise, cogunlukla kodlayan
arastirmacinin gereksinimine gére hazirlanmis
olup, onlarin konuya yaklasimi, bilgi birikimi ve
tecrubesi ile dogru orantili olarak sonuclarin
alindigi, cogunlukla da kullanimi ¢ok pratik
olmayan vyaziimlardir. Bu tir yazilimlarda
kodlayan kisinin belirledigi eksiklik veya daha
sonra eklenen vyeniliklerden sistematik olarak
haberdar olmak da pek kolay olmamaktadir.

Bilisim ve iletisim teknolojilerindeki
gelismelere  bagh olarak ortaya g¢ikan,
kullanicilarinin gok daha kolay islem yapmalarini
saglayan ve yukarida siralanan olumsuzluklari da
onemli o6lciide ortadan kaldiran web-tabanl
GNSS veri degerlendirme servisleri hizmete
sunulmustur. Bunlardan PPP modunda
degerlendirme yapmaya imkdn taniyan ve
dinyada oldukg¢a yaygin olarak kullanilanlardan
bazilari sunlardir:

isletilen Canadian Spatial Reference System-
Precise Point Positioning (CSRS-PPP),

- University of New Brunswick tarafindan
isletien GPS Analysis and Positioning Software
(GAPS),

- magicGNSS.

Bu servisleri kullanmak isteyen ve sadece ¢ok
temel dizeyde GNSS bilgisine sahip olan
kullanicilarin yapmasi gereken, toplamis olduklari
verileri, cogunlukla RINEX formatina
donusturdikten sonra, servislerin kolay kullanimli
web sayfalari, ftp servisleri veya e-posta
araciligiyla degerlendirmek tzere géndermekten/
yiklemekten ibarettir. Limitsiz ve ¢ogunlukla
tyelik sistemi ile Ucretsiz olarak kullanim imkani
sunan bu servisler, veriler ulastirildiktan sonra
hemen otomatik olarak degerlendirmeye
baslayip, internet hizina ve diger kullanicilar
tarafindan gonderilmis veri yogunluguna bagli
olarak (genelde olduk¢a kisa bir zamanda)
kullanicilarina sonuglari ulastirmaktadir. Bu tor
servislerin en buylk dezavantaji, veri islemenin
otomatik olarak yapilmasi ve bu slirece hemen
hic bir sekilde muadahil olunamamasidir. Veri
iletisimindeki aksakliklar, internet hizi, kesintisi,
servisin bakim vb. sebeplerden dolay! hizmet disi
kalmasi gibi hususlar da, bu tir sistemlerin
onemli eksikliklerindendir.
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Bu calismada kullanilan CSRS-PPP ve
magicGNSS servisleri ile ilgili 6ne ¢ikan bazi
Ozellikleri kisaca asagida verilmigtir.

- Canadian Spatial
Precise  Point Positioning
Servisi:

Reference System
(CSRS-PPP)

Ucretsiz olarak hizmet veren bu servisten
yararlanmak isteyen kullanicilarin sadece (ye
olmalari  yeterlidr. GPS ve GLONASS
uydularindan statik/kinematik modda toplanan
verilerin degerlendiriimesine imkan veren servis
ile oldukga hizli sayllabilecek bir sirede
degerlendirme yapilip, sonuglar veri ylklerken
kullanicinin belirttigi e-posta adresine
gonderilmektedir. CSRS-PPP, verinin toplandigi
glne ait en uygun hassas uydu ydriinge efemeris
(Ultra-rapid, Rapid veya Final) ve saat bilgisini
kullanmaktadir. Dolayisiyla elde edilen sonuglar
O0lcme epokunda olmaktadir. Hesaplanan
koordinatlar, kullanicinin tercihine bagli olarak
Kuzey Amerika Datumu 1983 (NAD83) veya The
International Terrestrial Reference Frame (ITRF)
datumlarindan birinde elde edilebilmektedir.
Okyanus gel-git yiuklemesi (ocean tidal loading)
ve dusey datum secimi imkani da sunan servis ile
ilgili detayh bilgiler URL-2’de yer almaktadir.

- magicGNSS-PPP
Servisi:

Degerlendirme

Bu servis, ispanyol GMV Uzay ve Savunma
firmasi tarafindan geligtiriimis bir uygulamadir.
Servisten, bazi kisitlarla lcretsiz  olarak
yararlanma imkani olmakla birlikte, profesyonel
uygulamalar icin gelistiriimis olan ve daha
gelismis Ozelliklere sahip *pro* kullanici se¢enegi
ile de vyararlanmak mumkindir. Ancak
magicGNSS *pro* hesabi almak igin yillik bir

lisans Ucreti 6ddenmek zorunda olup, arastirma ve
egitim kurumlarina indirimli fiyatlarla hizmet
verilmektedir. GPS ve GLONASS verileri ayri ayri
veya GPS+GLONASS secenegi ile
degerlendirme yapan servis, statik/kinematik
modlarda, ama yalnizca c¢ift frekansli alicilarla
toplanan verileri degerlendirmektedir. Kullanicilar
servisin web sayfasi araciligiyla veya e-posta ile
verilerini génderip, sonuglarini e-posta ile (PPP
koordinatlari, analiz raporlari ve grafikleri ile

birlikte) elde etmektedir. Sistemden elde
edilebilecek konum dogruluklari Tablo 2’de
verilmistir.

Tablo 2. magicGNSS ile Elde Edilebilecek
Konum Dogruluklari (URL 3)

Yontem Dogruluk

Gergek Zamanli

(real-time) < 10 cm (30 dakika sonra)

cm-altr @ 1 glin

Buroda Hesaplama 2-3¢cm @ 2 saat

(post-process)

<10cm @ 1 saat

Servis ile ilgili detayh bilgiler, URL-3'de yer
almaktadir.

3. UYGULAMA

PPP  ydnteminin  dinamik  ortamlardaki
kullanilabilirligi ve dogruk analizi yapabilmek icin
Corum ili'nde yer alan Obruk Baraj Goliinde, 16
Kasim 2013 tarihinde, ayni ginde iki bagimsiz
kinematik o6lgcme yapilmistir.  Obruk Baraij,
Kiziirmak (zerinde sulama ve enerji Ulretmek
amaclyla inga edilmis, normal su kotunda
yaklasik 50.2 km?lik alana sahiptir (Sekil 1).

Sekil 1. Calismalarin Yapildigi Obruk Baraji (Corum)

Golde yapilan kinematik 6lgmelerde Spectra
Precision Promark 500 alicilari kullanilmistir.
Sahilde, daha ©Once koordinati belirlenen bir
noktada kinematik dl¢meler icin baslangic tam
say! belirsizligini ¢d6zmek —initialization- igin kisa

bir sure statik 6lgme yapilmig, ardindan alici
tekneye tasinarak sabitlenmis ve yaklasik 1’er
saatlik slrelerle kinematik olgmeler yapilmistir
(Sekil 2). Olgcmelerde veriler 1 saniye aralikla ve
10 derece ylkseklik agisinda toplanmistir.
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(a)
Sekil 2. Kinematik Olgme Giizergahlari (a) 1. Uygulama; (b) 2. Uygulama

Alicilarin kendi formatinda toplanan veriler,
standart RINEX formatina dénistiridlmus ve PPP
degerlendirme servislerine Kinematik
degerlendirme secenegi ile; magicGNSS’e e-
posta ile, CSRS-PPP servisine kendi web
sayfalarindaki araylz kullanilarak génderilmigtir.
Verilerin génderilmesinin Uzerinden gegen kisa
bir stre sonrasinda dlgme yapilan her bir epoka
ait PPP koordinatlari (ve bazi ek bilgi ve grafikler)
e-posta ile elde edilmigtir.

Her bir 6lgme epokunun bilinen olarak kabul
edilebilecek koordinatlarini elde etmek igin, tekne
ile 6lcmeler yapilirken, sahilde koordinati bilinen
bir noktaya bir bagska GNSS alicisi kurulmus ve
en az kinematik 6lgme sirecini kapsayacak
sekilde statik modda veri toplanmistir. Boylelikle,
teknede bulunan gezici alicinin her bir dlgme
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epokundaki koordinatlari, PPP yénteminden elde
edilenlerle ayni datumda ve epokta, rolatif
yontem kullanilarak Leica Geo Office (LGO)
yazilimi ile bir kag cm dogrulukla hesaplanmistir.
Elde edilen bu koordinatlar, post-process modda
ve rolatif ydntemle belirlenmis olmasi nedeniyle
dogru olarak kabul edilmis, PPP ydnteminden
elde edilen koordinatlarin  dogruluklarinin
analizinde referans koordinat (referans yoériinge)
olarak kullanilmistir.

CSRS-PPP ve magicGNSS degerlendirme
servislerinden elde edilen koordinatlar ile rolatif
yontem ile belirlenen referans koordinatlari,
konum ve  yukseklik icin ayri ayri
karsilastirimistir. Elde edilen farklar, Sekil 3'de,
farklara ait bazi istatistiksel bilgiler de Tablo 3'de
verilmistir.

Uygulama 1

Uygulama 2 . magicGNSS-PPP
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(b)

Sekil 3. PPP ile Rélatif Yontem Arasindaki Koordinat Farklari (a) CSRS-PPP; (b) magicGNSS
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Tablo 3. Farklara ait Bazi Istatistiki Bilgiler

CSRS-PPP
Konum (m) Yukseklik (m)
Min. Max. Ort. Standart Min. Max. Ort. Standart
Sapma Sapma
1. Uygulama 0.09 0.21 0.15 0.03 -0.03 0.17 0.05 0.03
2. Uygulama 0.17 0.24 0.20 0.01 0.01 0.24 0.11 0.05
magicGNSS
Konum (m) Yukseklik (m)
Min. Max. Ort. Standart Min. Max. Ort. Standart
Sapma Sapma
1. Uygulama  0.40 0.49 0.44 0.02 0.25 0.44 0.34 0.03
2.Uygulama Q.18 0.25 0.22 0.01 0.12 0.24 0.18 0.02

PPP servislerinden elde edilen koordinatlar ile
rolatif ¢dziimden elde edilen koordinatlarin
karsilastirimasindan (Sekil 3), bu calismada
CSRS-PPP’nin, magicGNSS’e g6re daha |iyi
sonu¢ verdigi kolayca goérilmektedir. Genel
olarak soylenecek olursa, CSRS-PPP
servisinden kinematik modda elde edilen
koordinatlar, dogru olarak kabul edilen
koordinatlara  1-2 dm’lik  bir  dogrulukla
yakinsamakta iken, bu deger magicGNSS'de
biraz daha koétulesmekte, neredeyse yarim
metreyi bulan farklara ulasmaktadir.

4. SONUC

Bu galismada tek bir GNSS alicisi ile toplanan
veriler kullanilarak ylUksek dogrulukta konum
belirlemeyi mimkin kilan ve PPP/Hassas Nokta
Konumlama olarak bilinen teknigin, kinematik
uygulamalardaki kullanilabilirligi ve bu yontemle
ulagilabilecek dogruluklar arastiriimistir. Yapilan
iki kinematik uygulamadan elde edilen sonuglar,
bu yéntem ile web-tabanl servislerle yapilan
degerlendirmeler sonucunda bir ka¢ dm'lik
dogrulukla 3B konum belilemenin  mimkin
oldugunu gostermistir.

Elde edilen bu dogruluklar, International
Hydrographic Organization, (IHO), International
Maritime  Organization (IMO), Canadian
Hydrographic Service (CHS), United States Army
Corps of Engineers (USACE), Land Information
New Zealand (LINZ) ve Swedish Maritime
Administration (SMA) gibi uluslararasi kurumlarin
deniz haritalari yapiminda talep ettikleri konum
dogrulugunu karsilayabilecek duzeydedir (Alkan
ve Aykut, 2009).

Genel olarak sdylenecek olursa elde edilen bir
ka¢ dm’lik bu dogruluk, PPP tekniginin hidrografik

Olcmeler, deniz haritaciligi, navigasyon, okyanus
bilimi, kiyi kaynak ydnetimi ve kiyi haritalarinin
hazirlanmasi gibi pek cok denizcilik
uygulamasinin  gereksinimini  karsilayabilecek
dizeydedir. Yontemin kolay kullanimi, sagladigi
yiksek dogrulugu, bir bagka istasyonda toplanan
—ilave- veriye, bir baska ifadeyle bir referans
alicisinin verisine gereksinim duymadan sadece
tek bir alici ile toplanan verilerden yararlanarak
konum belirlemeye imkan saglamasi ve buna
bagh olarak da saha calismalarinin maliyetini
azaltmasi, global bir datumda konum belirlemeyi
miumkin kilmasi, yontemin kara ve deniz
uygulamalarinda yogun bir sekilde kullaniimasini
saglamistir.

PPP’nin, ¢c6zimin yakinsamasi i¢in uzun sire
gereksinimi ve hassas urlinlerin elde edilmesi igin
gecen siirenin bazi uygulamalar igin uzun olmasi,
teknigin éne g¢ikan dezavantajlarindandir. Ancak
her gegen glin Uzerinde galigsmalar devam eden
real-time PPP konseptiyle birlikte, gercek-
zamanli olarak, daha hizli ve yiksek dogrulukla
pek cok calismada, daha da yaygin olarak
kullanilacaktir.
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Bu calisma, yazarlar tarafindan ENC-GNSS
2014’da sunulan PPP Usability at Dynamic
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