RTKLIB-Einstellungen fiir erste Versuche

Iiiput Streams q

Stream Type Opt Cmd Format

v (1) Input Rover ISeriaI LI ;ILIISkyTraq ;I
[+ (2) Input Base/MRTE ISeriaI .li __-_--_l_:JISkyTraq .li
Transmit NMEA GPGGA to Base MRTE

I QOFF .li i|:| 000000000 II:I Q00000000 J
IC Ysers\acer \DesktopiU-Blox25.08\C0M2_090825_100041, ubx _J
lC: Wserslacer \DesktopJ-Elox}25.08YCOMI_090825_133925. ubx _!
I Time IxD.S ;‘-r iD g

Settingl !Setﬁnggl Output | Statistics | Position | Files | Misc |
Positioning Mode Ikﬁnematic ;I
Frequendes |L1 _:i
Solution Type IFc.r-,x-arr:i ;i
Elevation Mask (%) / SNR Mask (dbHz) |20 |o
Ionosphere Estimation IDFF ;!
Troposphere Estimation IL]N _ﬂ
Dynamic Model [rionE |
Satelite Ephemeris IErc-adcast L!
Exduded Satellites (FRM) |
MNaviSystem [ GPs [T GLomAass [T Galleo [T gzEss

Load | Save | Cancel I

Settingl  Setting2 IDgu:lutl Statistics | Position | Files | Misc |

Integer Ambiguity Resolution IDFF j

validation Threshold to Fix Ambiguity 3.0

Minimum Lock Count to Fix Ambiguity III'
Minimum Elevation to Fix Ambiguity (%) IEI

Outage Count to Reset Ambiguity 15

Slip Threshold of LG-Difference {m) |u,u5u

Max Age of Differential (s) ;30.0

Reject Threshold of Innovation {m) ISU.U

Mumber of Filter Iteration Il
ndow of Code Smoothing {0:Mong] !'j

Load | Save | oK I Cancel




Setting | Setting2 | Output | Statistics  Position ]Eiles | misc |

—Rover 1
(degfm) = j .

IL-:—.':-'Z_E-:':.'Z—EE"E*J:

{30.000000000 |0.000000000 [-6335367.6285
[+ Antenna Type Delta-E MU {m)

;NUNE vlp.ooo  fo.0oo  fo.000
BaseMRTK Station 1
|RTCM Station Position | I

[43. 144193390 |12.878921250 jaeaezm
¥ Antenna Type Delta-E/M/U {m)
| [NONE wl0.000  fo.0o0  f0.071
1 1 oK ] Cancel 1

Unter Base/NRTK Station wird die Position der eigenbetriebenen Basisstation eingetragen.

Dazu kann man fiir erste, schnelle Versuche die Positionsausgabe des Basisstationempfianger
tibernehmen.

Oder genauer, die Mittelwerte eines Logs,

Oder man tibernimmt die Koordinaten der Basisstation aus GoogleEarth (voll aufgezogen natiirlich)
Oder man fertigt einen Log {iber mehrere Stunden bis zu 24h Dauer und postprozessiert diesen (als
Rover) einen Tag spiter zusammen mit den frei zugénglichen Daten einer professionellen
Referenzstation.

Z.B. von hier: http://igs.bkg.bund.de/

Die letzte ist natiirlich die mit Abstand genaueste Methode, mit der man sicherlich mindestens auf
eine absolute Genauigkeit im niedrigen Dezimeterbereich kommt, wenn man die zur eigenen
Basisposition nichstgelegene professionelle Referenzstation wéhlt!

Und bitte noch das beriicksichtigen:
Improper antenna correction when Antenna Type is blank (RTKNAVI, RTKPOST ver.2.2.2)

In case that "Antenna Type" in "Options"-"Postion" dialon "Options"-"Postion" dialog is checked but
"Antenna Type" field is set to blank, the positioning is unable due to improper antenna correction.

Due to the bug in rtkemn.c. It will be fixed in the next version. Don't leave "Antenna Type" field blank if checked.

Settingl | Settingz | Output | Statistics | Position | Fles  Misc ]
Processing Cyde {ms) {ID—‘
Timeout/Re-connect Interval {ms) 10000 W
MMEA Transmission Cycle {ms) ﬁﬁ—
Input Buffer Size (bytes) W
Solution Buffer fLog Size (epochs) W flr
Mavigation Message Selection 1Rover ..'LJ
DGPS Corrections |OFF L]
SBAS Satellite Selection (0: All) 0
SBAS Corrections [ Long ¥ Iono [ Fast [ Ranaing
Solution Font Palatino Linotype 12pt |

Load I Save ] oK | Cancel I
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