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1. Memoria

1.1. Antecedentes

El presente trabajo consiste en la realizacion de la memoria correspondiente a la

practica 11 y 12 de la asignatura Geomatica que se imparte en el 22 curso del

Grado de Ingenieria Agrondmica de la Universidad de Sevilla.

Conforme al programa de la asignatura estas practicas corresponden a:

» P11: Manejo vy uso GPS/GNSS

»  P10: Software GPS/GNSS.

1.1.1. Objetivo del trabajo

Segun se especifica en la memoria facilitada por los profesores de la

asignatura, los objetivos que se persigue la misma de la practica 11 son:

Aprender el manejo y uso de eguipos GPS-GNSS para trabajar en
mado diferencial y post-proceso.

Evaluar las prestaciones y limitaciones en campo de los equipos.
Tomar consciencia de la importancia del GDOP a la hora de
trabajar con los GPS-GNSS y su relacidn con los tiempos de
medicidn y la precision esperada.

Tiempos CODIGO+FASE.

Medir puntos, lineas y areas empleando los modos de trabajo
estatico, semi-cinematico y cinematico.

Aprender a volcar los datos de campo al ordenador.

Los objetivos gue se persigue la misma de la practica 12 son:

Aprender a instalar el programa Leica Geo Office (LGO).
Aprender a configurar un sistema de coordenadas en LGO.
Aprender a importar los datos de una medicién a LGO.

Aprender a importar datos RINEX de la RAP.

Aprender a procesar los datos GPS-GNSS.

Aprender a exportar los puntos procesados a diversos formatos
(TXT, SHP, KMZ).



1.1.2. Informacion previa.

Con antelacion fueron facilitados los siguientes ficheros que conforman
parte de los datos iniciales de la practica:

« “PRACTICAS GPS _GEOMATICA 2013.pdf”, fichero en el gue se
detallan diversas practicas de GPS-GNSS (esta practica en
concreto: apartade 1-MEDICION CON GPS EN MODO POST-
PROCESO).

« “Datos 2014 tomados tomado en campo”, una carpeta
camprimida con todos los datos tomados por el GPS en campo.

1.2. Caracteristicas del lugar de trabajo

La practica se desarrolla en la plaza de la ETSIA, donde hemos medido una serie
de puntos con el GPS mediante el método de post-proceso, obteniéndose una
serie de coordenadas gue después han sido plasmadas en el modelo digital
mediante AutoCAD MAP. La practica se realizd en dos clases practicas una de
ellas en gabinete y otra parte en campo tomando datos de la zona que se

muestra en la ortofotografia (Imagen 1).

Imagen 1: Ortofotegrafio de lo plaza de o ETSI4, donde se tomavon los datos porg este prdctica
(Fuente:lberpix).



La plaza de la ETSIA, se encuentra situada en la Escuela Técnica Superior de
Ingenieria Agrondmica (ETSIA), como se muestra en la Imagen 2, situada en las
afuera de la ciudad de Sevilla en los terrenos en los que actualmente se
encuentra la Universidad de Pablo Olavide.

A esta se puede acceder mediante varios medios, en coche por dos entradas,
una gue la comunica con la barriada de Condequinto y la otra mediante la
autovia de Utrera.

También mediante varias lineas de Autobuses de Dos Hermanas,Tussan, o
mediante la primera linea del Metro de Sevilla.

En cuanto a los elementos existentes, se observan el edificio de la ETSIA, junto
a esta la plaza de la torre donde se realizan otras practicas, junto a esta la
Biblioteca de la us, dos aparcamientos gue rodean al edificio de la universidad,
diferentes zonas de vegetacion silvestre y la zona de los invernaderos donde se
realizan practicas e investigaciones de otras asignaturas.

tmagen 2: Qriofotografia de lo ETHA, donde se mwestra los zonos gue Jo companen y s zono en donde
Femos realizode ly proctico. (Fuente: Googhe Earth).



1.3 Trabajo realizado en gabinete antes de
salir a campo.

Si pretendemos medir utilizando eguipos GPS y empleando el método post-
proceso debemos diferenciar entre dos situaciones bien diferente:

* La primera es aguella que vamos a trabajar con una referencia propia, es
decir nos vamos a campo con el equipo completo referencia y equipos
mawiles. Si es asi no nos tendriamos que preccupar de la distancia de la
referencia puesto gue somos nosotros guien la fijamos.

o Lla segunda es si pretendemos utilizar una antena de referencia
permanente como puede ser la red de antena establecida por la RAP (Red
de Andalucia de Posicionamiento), necesitamos realizar una estimacion
para saber a gué distancia se encuentra la antena mas carcana y en base
a esto hacer previsiones también del tiempo minimo de observacidon para
asegurarnos la maxima prevision posible. Para ello debemos tener
abierto el programa "Google Earth”, asegurandonos gue las coordenadas
se encuentran en UTM, vy situarnos en la zona aproximada donde vamos
a trabajar, en este caso la practica se realizara en la plaza de la ETSIA
(Imagen 3).

Imagen 3: Captwng de pontelly de la zong de trabajao, (58 que se ve mal las coordencdas LT,
pero sino o imagen tendria que haber sido muy grande pero estdn en UTM). [Fuente: Google
Earth).



Una vez situado en dicha practica utilizamos una hoja de calculo rezalizada
para esta funcion y que se llama RAP_PROXIMIDAD (Imagen 4).
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fmagen 4: Coptura de pantalla del Excel Namoedo “RAP_PROXINMIDAD" (Fuente: Videas de “You
Tube” de Antanio Migue! Pérer Romera)l.

En dicha hoja escribimos las coordenadas gue estamos observando en
“Google Earth”. En “Antena RAP="Boton derecho™ Actualizar”, donde
automaticamente nos calcula la distancia a la que se encuentra la antena
de referencia mas cercana gue es en este caso es la de Sevilla y con
respecto a dicha distancia nos muestra los tiempos de observacién
recomendables para conseguir la maxima precisidn posible tanto en
equipos bifrecuencias como en equipos monofrecuencia. Si utilizamos
una antena gue se encuentre a mas de 15 Km de distancia del lugar de
trabajo, debemos utilizar las tablas proporcionadas por el programa Leica
Geo Office para saber el tiempo de observacion recomendable
(Imagen 5).

Tﬂ:hdli:-nr;dl ww&m:mﬂmhfm

Método de| Num.de | Longitud de | Tiempo de Observacion
Observac-| sats.GDOP | Linea Base aprox.
on <B
de dia de noche
Estitico 4 0 ma Hasta 5 km | 5a 10 min 5 min
Rapido 4 o mas Sa10km | 102 20 min S a 10 men
5 0 mas 10a15km | 20 mino mas 5 a 20 min
Estitico = 4 omas 15a30km | 1a2homas 1 hora
4omis | Masded0km | 2a 3 homas 2 horas

fmagen 5: Copturo de pantalla del Excel famedla “RAP_PROXIMIDAD™ donde muestra o tobio
elaboracha pov el Leica Geasystems para (os equipos bifrecuencio (Fuente: Wideos de “You Twbe™
ae Antanio Miguel Pérez Rameral).




1.4. Trabajo de campo

1.4.1. Material utilizado

Equipo de GPS (lmagen 6), referencia GPS-GNSS (En nuestro caso la
antena de la RAP) tripode de pinzas, ordenador y tarjeta de memoria para
transmision de datos.

fmagen &: Coptura de pantadla de los eguipos de GPS que atilizomas
(Fuente: Terma 9: lntroguccidn al GPS-GVES ).

1.4.2. Programas a emplear

En el ordenador hemos utilizado los siguientes programas:

»  AutoCAD MAP.
«  TAOD (Topografia Asistida por Ordenador).
* PAG (Programa de Aplicaciones Geodésicas).

* |Leica Geo Office para la transmision de datos de los
GPS- GMSS.

1.4.3. Metodos de medicion en el GPS.

La medicidn mediante GPS se puede realizar de las siguientes formas, (las
que hemos estudiado durante el curso):

» Mediante Post-proceso:
v Estatico.
¥ Cinemadtico.
¥ Semi-cinematico.
« Mediante tiempo real.



Debemos tener presente la necesidad de contar con un minimo de dos
equipos midiendo de modo simultaneo, para poder trabajar en modo
diferencial y asi asegurar la precisién de los resultados que se obtendran.
Uno de los aparatos permanecera estable durante toda la medician
{master o referencia) y elflos otrofs se mantendra/n estatico/s sobre
elflos punto/s que vamos a levantar (rover o mavil).

La referencia puede ser un equipo colocado por el gue realiza la medician

o wna estacidn permanente cuyos datos se pueden descargar,
generalmente, via INTERNET. En este caso como antena de referencia
utilizaremos los que nos proporcionan la antena de la RAP.

1.4.3.1. Medicion de los puntos

En primer lugar, filamos el aparato para que permanezca estable
durante la toma de datos (generalmente mediante un tripode).

Después encendemos el aparato y seleccionamos “Levantar”
(Imagen 7):

lmagen F: Captura de pantalla def simulodar GPS
(Fuente: Tema 9: lntrogduccidn al GPS-GNSS)L



En “Configuracion” seleccionamos “POSTPROCESQO" (Imagen 8):

17:18
LEVANT &M
Empezar Levantamiento

Hediciones
Sist. Coord. : ETRS_89
Lista Codigos: <Ninguno> 4
Configuracidn: POSTPROCESO 4
Antena - AX1202 en tripode

: [ AT
CONT | CONF | | | | sCooR|

Imogen &: Copiwng de pontalie del simwlodor GRS
(Fuente: Tema 5 Introdwccion af GPS-GNSS].

A continuacion, pulsamos sobre “CONT" e iniciamos la medicign
(Imagen 9):

LEVANTAM T BT
ETSIA-2010

Alt. Antena : 1.800

ca 30 L et .
AT

PARAR| CERCA | |PT IN| PAG |

Imaogen 9: Captuwng de pantelly del simuwlodor GES
(Fuente: Temo 5 Introduccion ol GPS-GNSS].

Ya solo gueda esperar el tiempo necesario para gue se pueda
calcular la coordenada del punto con precision. Los criterios para
fijar los tiempos necesarios aparecen reflejados en la siguiente
tabla (Imagen 10):



1-10Km

B0 2 35 12 249 -]

10-20 Em TS 25 L5 15 30 10
20-50Em 105 35 75 25 B0 0
>S50 Kmy 180 6O 135 45 90 3

Imagen 10: Captura de pantella de la tobia gle tiempos expresades en minwta, de o
LiS-Army Coprs Enginess [Fuente: Tema 90 ntroduccidn ol GPS-GNGS).
Otros criterios, en funcién de la longitud de la linea base, pueden
ser.

e 10 minutes + 1 minuto / Km, si el equipo es
monofrecuencia.
* 5 minutos + 0.5 minutos / Km, si el equipo es bifrecuencia.

1.4.3.2. Configuracion de los modos de trabajo en
Post-proceso.

En el mend principal marcamaos sobre "Gestion™ “Configuraciones™»
"NUEWO™. Wamos a crear varios modos.

1.4.3.2.1. Configuracion para trabajar en modo
ESTATICO

El modo de trabajo estatico consiste en permanecer
durante cinco minutos minimo en el mismo punto sin
mower el GPS, el cual hemos dejado bien nivelado y
sujetado por el tripode de pinzas, en donde durante dicho
tiempo el GPS va tomando mediciones del punto donde
nas hemos situado.

Este proceso es complicado y a la vez muy trabajoso,
puesto que perdemos mucho por cada punto medido,
donde si tenemos que medir cientos de puntos en una
parcela determinada nos llevaria mucho tiempo y mucho
trabajo luego en gabinete con el manejo de las mediciones.

En dicha practica hemos utilizado dicho modo de medician
para medir la base “J” que se encuentra en la plaza de la
ETSIA.



Para configurarlo lo realizaremos de la siguiente forma,
empezando con llamar a este modo de trabajo
“POSTPROCESO" y pulsamos “GRABAR" {Imagen 11):

Descripcidon e

Autor L -]

AT
GRABA| | | I |

Imagen 11: Captura de pantolla del simwlador GPS [Fuente:
Tema 9: Documento de Configurecidn imicial  creeoidn de modos
de trobajo en el simulodar GPS_GNSE 1200 de Leica).

La secuencia a seguir para crear la configuracion es la
siguiente (Imagen 12):

18:33
CONFIG
Asistente de Configuracion

Hodo Asistent: JRCEERCLEAREE] "

AT
CONT | | | | | LIsT |

fmagen 12: Coptunr de pantalie del simulodor GPS (Fuente: Temo 8¢
Docwmento de Configuracicn inickal y creacion de modos de trabajo en el
simolrdor GRS GNSS 1200 de Leica).

Siempre realizamos los ajustes y los aceptamos pulsando
“CONT” (Imagen 13 y 14}):



1834
CONFIG

Unidades
Distancia
Decimales
Angular
Decimales

Pendiente
VWelocidad

\i:rrl

& T
" E=7

g° 22y

TalHoralFormato

53 B8 =3 3

ag =8 m®

il

3 Decimales

400 gon

4 Decimales

fmogen 13: Coptwr de pontallo del simulador GP3. (Fuente: Temo 8-
Documento de Configuracion imichal y creacion de modos de trabajo en ef

simoulodor GPS_GNSS 1200 de Leica).

H' =L

1837 ]
CONFLE A L

Antesas y Altera de Antena
Antena

L1202 en bastén ]

art. befecto :[NENTD -

Despiz Vert @080 a
Tipo Medicién: Wertical |
AT, Méwil 2,000 =
I RE [ A
CONT | I I | | | [con| I I | | I

lmogen 14: Coptwer de pontello del simulador GPS. (Fuente: Tema 9:
Documento de Configuracicn imicial y creacion dz mogos de trabajo en el

simolodor GPS_GMSS 1200 de Leica).
En la pantalla de la izguierda seleccionamos “M.PAN" para

configurar la informacion que deseamos aparezca en

pantalla durante la medicién {Imagen 15 y 16):

Definir : Mascara 100
Kombre = Levamt
lsar Levamt. : Sid
Actualizacidn

Posic. Pamt. : 0.259
CONT | | m. Pam| | | |

imogen 15: Coptwr de pontolls del simwlador GPS. (Fuente: Temo S
Documento de Configuracicn imicial y creacion de mogos de trabajo en el

simoulodor GPS_GNSS 1200 de Leica).



Definir Miascara Pamtalla 1

Lineas fija:

Linea 1 ] I0 Punto |
Lineas fija: 144 | Linea 2 Linea Wacia |
Linea 1 : ID Punto Linea 3 Linea Vaciaf|
Linea 2 Limea Vacia Linea o Alt. Aatesa §)
Linea 3 Linea Wacia4 Linea § Linea Vacia |
Linea 4 Alt. Antena Linea B Linea Wacia
Linea § Limea Vaciadd Linea 7 Ti ea Pto
Linea & Limea Vacia4qH=| Linea @ é?

£
CONT | | | BORRA| PREDE] | cowT| | | BORRA| PREDE] |

Imogen 16: Coptwr de pantelia del simulador GPS. (Fuente: Temo 8-
Documento de Configuracion imichal y creacion de modos de trabajo en el
simolodor GPS_GMSS 1200 de Leica).

Una vez ajustadas las lineas de informacidn, pulsamos
“CONT" para regresar a la pantalla inicial (Imagen 17, 18 y

Kiscaras de

Defietr

Momiire: - :

Usar Lewant. : 59

Actualizacién Atrib ﬂﬁ1ir,tat; SdTe s po ﬂlﬂl‘

Posic. Pant. : 0.23%  cadigo Punto - Con ListaCsdigos 9
Nostrar Codig: Séle Cod de Pis =

I IE i
conT|  [n.Pan| | I | coor| | | | | Pas |

Po, B upac fde:

Amto OCUPAC :
Awto FPARAR

% Indicador Hingune
Beep al Parar: i
Aato ALMACEMA:
Bezp al Graka:

Epocas cada : 1.0s 44

CONT | | BaRAn] | |

Puntos Amxil : Aax0081 T

DOP Limite GLOP ;
Miximo DOP T Lineas ' Line00g1 4
Mdm. Posn2D - iy Areas : lurea 009

=K TRE
ol 1 |y oeoed 4 ]

lmogen I7: Coptwa de pantello del simukador GPS. (Fuente: Tema 8-
Docwmento de Configuracion inicial y creacion de modas de trabaja en el
simododor GPS_GMSS 1200 de Leica).




Grabar Reg.Sissices R

Fe - ESTADO Estado Satélites 4%

Fie: ESTADD Posicidn Actual
Fi1: ESTADD Bateria & Hemoria
F1Z: FUNC Pantalla Tactil

I %
|PREDE| PAG |

Pant. Tactil .|
Alarm Paatall:

ITem.Pantalla: On durante I wmim Empezar Pulso a Puert

i Puerto 1 z Mo 4+
Ilem. Teclado: Hismd> guoe Pant]] 4+ Pasric 2 . o 4
Comtraste & L EO% Peerts 3 > N
Calefaccicén Desactivar 44

mxF &F
conT | 1 | ICALIB| PAG | CONT | | | | | Pag |

N L

Uso horario
Hora Local

GPS LIC - Automaticfy Fecha Local 06.03.08
GPS LS i Mo 4|
Hascara Elev : "W -
Pérdida Sefial: Beep 4|
Saled 5V : Automdtico <)

; e hE
cowr| | [smuo| | | cowr| | | | . |

lmoagen 18: Coptwa de pantalla del simulador GPS. (Fuente: Tema 9:
Docuwmento de Configuracicn inickal y creacion de modos de trabajo en el
simolodor GPS_GMSS 1200 de Leica)l.

Id Instrumest:

%
cowr|{ | |  |emevE| |

lmagen 19: Coptwr de pantalla del simulador GPS. (Fuente: Tema 9:
Documento de Configuracicn imicial y creacion de mogdos de trabajo en el
simoulodor GPS_GMSS 1200 de Leica).



Al pulsar "CONT" en esta pantalla aparecera un mensaje
gue indica gue la nueva configuracion ha sido salvada.
Desde este momento tendremos disponible el nuevo
modo de trabajo.

1.4.3.2.2. Configuracion para trabajar en modo
SEMI_CINEMATICO

El modo de trabajo Semi-cinematico consiste en
permanecer durante cinco minutos minimo en el Primer
punto sin mover el GPS, el cual hemos dejado bien
nivelado y sujetado por el tripode de pinzas, de los “X"
puntos gue wvayamos a medir, parandonos en dichos
puntos y dandole a ocupa durante 15 segundo
aproximadamente y a un distancia aproximada de medio o
un metro.

Este proceso es mas rapido gue el estatico pero a su wez
tendremos que pararmos durante dichos segundos en los
puntos gue pretendemos medir y donde si tenemos que
medir cientos de puntos en una parcela determinada nos
llevaria mucho tiempo y mucho trabajo luego en gabinete
con 2l manejo de las mediciones.

En dicha practica hemos utilizado dicho modo de medician
para medir unos de los escalones curvados que se
presentan en la plaza de la ETSIA.

Para configurarlo lo realizaremos de la siguiente forma,
empezando con llamar a este modo de trabajo
“STOP_GO": Este es un modo de trabajo muy similar al
configurado anteriormente, de modo que para copiar
todas las propiedades del “POSTPROCESO™ y ahorrarnos
gran parte de las modificaciones especificas haremos lo
siguiente:



Entramos en “Gestidn"—s “Configuraciones”

Mos situamos con el cursor sobre el modo “POSTPROCESO™
y pulsamos en “NUEVO”. En “Nombre” escribimos
“STOP_GO" (Imagen 20):

Pulsamos sobre "GRABA"

Descripeién @ 00 eece-

Autor e

GRAZA| | | | |

fmogen 20: Coptwa de pontolly del simwlador GPS. (Fuente: Temo
Documento de Configuracicn micial y creacicon de mogos de trabajo en el
simulodor GPS_GMSS 1200 de Leica).

Wamos aceptando todas las pantallas hasta llegar a
(Imagen 21), y seleccionamos “Estatic. ¥ Mowvim.” vy
aceptamos con continuar, Desde esta ventana (Imagen 18)
aceptamos todo hasta llegar a la siguiente pantalla
(Imagen 22)

Epocas cada : 1.0s 44

AT
eowr| | | | |Frcss|

lmogen 21: Coptwa de pantello del simulador GPS. (Fuente: Tema 8-
Documento de Configuracion imichal y creacion de modos de trabajo en el
simolodor GPS_GMNSS 1200 de Leica).



Ninguno €] tem——

DOP Limite : Ninguno 4 e

Adm. Posn2D [T |

T AT
conr | | | | | |

Imogen 22: Captwa de pontolls del simwlador GPS. (Fuente: Tema ¢
Daocumento de Configuracicn imicial y creacion de mogdos de trabajo en el
simulodor GPS_GMSS 1200 de Leica).

Seleccionamos “Ninguno” para “Control CQ" y para “DOP
Limite™ y aceptamos con continuar hasta el final.

Para poder completar la configuracion de este modo de
trabzjo es necesario acceder a “levantar” en la pantalla
principal (Imagen 23):

1 Levantar 2 Programas 3 Gestion

Y O M

4 Impr/fExpr 5 Config. 6 Herram,
AT
CONT | = | | |

lmogen 23: Coptwa de pantelie del simukador GPS. (Fuente: Temo 8-
Documento de Configuracion imichal y creacion de modos de trabajo en ef
simododor GPS_GNSS 1200 de Leica)l.



En la nueva pantalla nos aseguramos de tener
seleccionado "STOP_GO" en el apartado “Configuracian”.
En esta situacion podemos pulsar “CONG" (Imagen 24):

Hediciones

Sist. Coord. : ETRES_BY9
Lista Codigos: <Ninguno> €|
Configuracidn: STOP_GO ¢
Antena - AX1201 en bastén 9

r xe
 Ewgnrswe] e ==l i oo

fmogen 24: Coptwar de pantelin del simubador GP3. (Fuente: Temo 8-
Documento de Configuracicn imicial y creacion dz mogdos de trabajo en el
simulrdor GPS_GMSS 1200 de Leica).

En la pestafia “Auto Posic” debemos realizar los ajustes
que se muestran en la siguiente imagen (lmagen 25). A
continuacion, marcamos en “M.PAN" para modificar la
configuracion de pantalla en el modo automatico.
Ponemas “GDOP™ en la linea 10, como se detalla en la
siguiente imagen (Imagen 26) y aceptamos la nueva
configuracion pulsando “CONT".

Grabha imtnFt;-s
Grabar por H
Grabar cada : 1.0s 9
Guardar DB-X : Puntos y Bédigusii
Iniciar Regis: Controlado 4
Homitor CQ Mo H—
ft
CONT | | H. PAN| | | PAG |

Imogen 25: Captwa de pantolly ded simwlador GPS. (Fuente: Tema 2:
Docuwmento de Configuracion inickal y creacion de modos de trabajo en ef
simulrdor GPS_GMNSS 1200 de Leica)l.



Codigo (Auto Pt) 4+

Linea 3

Linea 4 Descr. Cod(pto]
Linea 5 £ 1/2 Linea Vacia¥y
Linea B : Alt.Antena Mowil
Linea 7 1/2 Linea Vacia
Linea 8 Ptos . Autom. Medid
Linea 9 1f/2 Linea Vacia
Linea 10

Linea 11

CONT | I | BORRA| PREDE| |

Imogen 26: Captwa de pontolly del simwlodor GBS, (Fuente: Tema 9:
Documento de Configuracicn micial w creacicon de mogdos de trabajo en el
simoulodor GPS_GMSS 1200 de Leica).

1.4.4. Toma de datos.

En primer lugar después de una breve explicacion de los métodos que se
pueden emplear en medicidn con el GPS y aquellos que vamos a utilizar,
nos dirigimos a la plaza de la ETSIA, donde coda grupo de alumno
realizamos distintas mediciones en distintas zonas, donde nuestro grupo
le tocd en el modelo estatico realizar la medicion de la base )" y para el
meétodo semi-cinematico 2] escaldn como se detalla en el croguis de la
Imagen 27. Donde la zona azul es |la base “J” medida en el modelo estatico
y de color rojo son los puntos tomados en el modelo semi-cinematico,
que en el AutoCAD convertiremos en una polilinea.

Immgen 27: Croquis oe los mediciones realizades en lo practica en campo [Fuente: Google Earth).



MNos hemos situado en primer lugar en la base “J”, hemos configurado el
GPS para que se encuentre en medicidn post-proceso en el modo estatico
y hemos medido dicha base durante cinco minutos sin movearnos del sitio.

A continuacién hemos modificado la configuracidn del GPS y nos hemos
situado en modelo semi-cinematico, donde en el primer punto hemos
permanecido durante cinco minutos, tras haber transcurrido dicho tiempo
hemos ido avanzando por el bordillo o pollete tomando mediciones cada
metro aproximadamente como muestra la foto del croquis.

1.5. Trabajo en gabinete

1.5.1. Equipo utilizado

El equipo utilizado en gabinete es el que se detalla a continuacion:

* Ordenador equipado con el software necesario para realizar el
disefio grafico.

* Disefio topografico.

» Blog de texto.

*  Edicidn grafica y procesos.

* Leica Geo Office para latransmision de datos de los GPS- GINSS.

* Hoja para calcular los RINEX a descargar en funcion de las horas de
medicidn.
» Hoja para calcular la antena mas cercana de la RAP y los tiempos

optimos de observacion.

» Enlace al portal de la RAP.

1.5.2. Software utilizado

El software utilizado para los trabajos de disefio grafico ha sido Autodesk
AutoCAD Map 3D en su version 2014, instalado en los eguipos instalados
de la ETSIA, situados en los madulos 4y 5, asi como la aplicacion TAQ que
funciona sobre el primero.



Para la entrega final de la memaoria, la cual se realiza en formato digital,
se ha empleado como procesador de texto el programa Microsoft Office
Word. Los resultados se han guardado en formato de documento portatil
(PDF) y posteriormente se han unido los documentos A4 de la memoria y
el A3 de los planos, mediante el programa PDF Creator. Sin embargo, en
el caso de ser necesario algln retoque de los mismos se ha empleado el
programa PDF-Architect.

1.5.3. Volcado de datos

En primer lugar nos dirigimos al blog de “Topografia y Geomatica en la
ETSIA de Sevilla®, donde nos descargamos el fichero de medicion del
curso 2014, que corresponden con los datos medidos en campo dias
antes. Una vez descargado dicho fichero lo descomprimimos y guardamos
la carpeta en donde nos convenga, para resultar mas facil el trabajo
cuando gqueramos encontrarla.

Una que hemos descomprimido el fichero y guardado abrimos el
programa “Leica Geo Office”, le damos a la carpeta “Proyectos™#Botan
derecho®™—Nuevo"”, y creamos un proyecto nuevo dandole el nombre de
“P11" (Imagen 28]).
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Immgen 28: Captura de pantolla del progroma Leica Geo Office (Fuente: Videos de “Youw Twbe” de
Antonio Miguel Pérez Bomero].



A continuacion pinchamos el botdn “Descargar datos crudos”, como
muestra la flecha negra de la imagen 29, en el buscamos la carpeta P11,
dodne se encuentra los datos de la medicidon, tomando los datos de los
subgrupos B3-B4 y del equipo T2, gque seria el utilizado en nuestro grupo,
aungue también iremos importando los datos de los otros equipos de
dichos subgrupo (Imagen 29).
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Imagen 29: Capiura de pantoiha def progroma Leica Geo Office (Fuente: Videos de “Yow Tube® de
Antonio Miguel Pérez Bomero].

A continuacion se muestra una captura de pantalla (Imagen 30) donde se
wve como se quedaria el dibujo tras importar los puntos al “Leica Geo
Offica” pero de un ejemplo de Antonio Miguel Pérez Romero, que colgo
en un video de You Tube, puesto que no le hice captura de pantzlla a lo
realizado en clase con respecto a mis datos por tanto todo lo explicado a
continuacidn se corresponderia con un ejemplo, pero se realizd lo mismo
can mis mediciones.
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Imagen 20 Captura de pantoiha del progroma Leica Geo Office (Fuente: Videos de “Yow Tuwbe™ de
Antonio Miguel Pérer Bomero).



Posteriormente necesitamos saber que fichero tendremos que
descargarnos de RAP para poder realizar el post-proceso, pero antes
debemos o necesitamos saber el periodo de medicién que debemos
cubrir. Para ello nos vamos a “Proceso GPS" (Imagen 31), organizando los
puntos, donde se comenzd midiendo a las 7:29 de horario solar, que

carresponden con dos horas menos que el horario que tenemos
actualmente.
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Imogen 31: Captura de pantalla del programa Leica Geo Gffice (Fuente: Wideos de “Yow Tube™ de
Antonio Miguel Pérez Bomero).

Para saber los ficheros que tenemos gue descargarnos de la pagina de la
RAP vamos a utilizar la hoja de calculo “Dia y Hora" (Imagen 32), donde
se puede calcular en funcidn de la fecha, el dia medido con respecto al
dia del origen. Que es el 1 de Enero, el dato necesario para descargar
algunas de las paginas de ficheros RINEX.
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Imagen 32: Copture de pantaiio de lr hojo de colculo “Dhio y Hore” (Fuente: Videos e “You Tube™
gde Antonie Miguel Pérez Romeray).



Después rellenamos las casillas de dicha hoja de calculo, en donde
pondremos en la casilla de fecha 8/04,/2014 para nuestro caso, aungue
no sea en el ejemplo (Imagen 33), en horario seria solar y rellenariamos
con la hora de inicio de la medicion y con la hora del dltimo punto medido.
Las letras gue se han calculado, en nuestro caso la “I", nos sirven para
calcular los intervalos de medicion de los ficheros gue hay en la RAP para
descargar.

imagen 33: Capture de gantaile de lo hojo de calculo “Di y Hore” (Fuente: Videos de “You Tube™
agde Antonie Miguel Pérez Romeray).

Con ese dato nos vamos a la pagina de la RAP (Imagen 34), en la que
previamente me he tenido gue dar de alta y seleccionamos "Descargar
RIMNEX", seleccionando la antena de Sevilla, el tipo de archivo en este caso
“RINEX a 1 segundo” y seleccionamos la fecha, en nuestro caso el dia
08/04/2014 y nos descargamos el fichero (Imagen 34). Posteriormente
descomprimimos dicho fichero en la carpeta “P11" donde llamaremos
dicha carpeta “Datos RAP". De dicha carpeta ya descomprimida
necesitaremos los ficheres con las letras calculadas anteriormente.

i Portal de Posicionamiento de Andalucia

fmagen 34: Coptura de pantalle de A péging de la RAP [Fuente: Wideos de “You Twbe™ de
Antonio Miguel Pérez Bomero).



Volvemos abrir el programa “Leica Geo Office” donde importamos los
datos descargados de las letras del intervalo de meadicidon déandole al icono
“Importar datos crudos——"Importar"—" Aceptar”.

A continuacion nos dirigimos a “Ver/Editar” y aparece la antena de
referencia gue debemos de modificar, donde en propiedades debemos
poner que es un punto de control.

Después en proceso GPS seleccionamos todos los puntos que gueremos
calcular dandole a "Boton derecho™——Seleccionar todo™—sMovil”.
Seguidamente diferenciamos los datos de la referencia de un color rojo y
le damos a “Procesar” (Imagen 35).
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Imagen 35: Captura de pantolla del progroma Leica Geo Office (Fuente: Videos de “Yow Tube® de
Antonio Miguel Pérez Bomero).

Una vez procesados todos los datos nos gueda exportarlos que se pueden
realizar de diferentes formas, aungque en este trabajo nos interesa
exportarios en un fichero ASCI, para ello lo debemaos realizar en una
proyeccion, no trabajar directamente en coordenadas geograficas para
poderlo representarlo facilmente después en el AutoCAD. Para ello
cerramos el proyecto, lo seleccionamos en la carpeta del proyecto inicial,
“Botdn derecho™——#Propiedades™——"Coordenadas——“Cambiarla a
EPSG25830= ¢ Aceptar” (Imagen 36).

Immgen 36: Captura de pantalla del progroma Leica Geo Office (Fuente: Wideos de “Yow Twbe™ de
Antonio Miguel Pérez Bomero).



Abrimos el proyecto de nuevo, donde observamos que los puntos por
defecto se muestran en las coordenadas geograficas pero si
seleccionamos local y cuadricula, ya se muestran en coordenadas UTM
con uso 30, las coordenadas X e ¥, etc. (Imagen 37)
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Immgen 36: Captura de pantalla del progroma Leica Geo Office (Fuente: Videos de “Yow Twbe™ de
Antonio Miguel Pérez Bomero).

Lo gue nos quedaria es darle a exportar “Datos ASCI™ guardéndola en la
carpeta de “P11" llamandola P11_Datos— “Exportar”, obteniendo los
datos, es decir el “Fichero txt™ que utilizaremos para importar los datos
al programa AutoCAD.

1.5.4. Importacion y representacion

Por dltimo abriremos el AutoCAD MAP donde importaremos los datos a
“2D" del fichero de "txt" que hemos exportado del programa Leica Geo
Office, donde tendremos una serie de puntos y polilineas representados
en el modelo digital.

Después solo nos quedaria importar dichos puntos a la cartografia para
realizar el plano de situacion del terreno y bajarnos las ortofotografia de
la pagina “lberpix” para realizar el plano con la ortofotografia del terreno.



2. Planimetria

Plano 1: Plano de la situacion del terreno a escala
1:30000.

Plano 2: Plano de la plaza de la ETSIA con lo medido
a escala 1:5000.

Plano 3: Plano de las diferentes zonas medidas mas
detalladas a escala 1:800.
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