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OZET

GPS Olgme yontemi, ii¢ boyutlu global ve bélgesel
aglarin  kurulabilmesini  saglamistir. Bu  aglarin
siklastirilmas1 ve distorsiyonsuz bir yiizey agi icin
genelde jeodezik ag yapisinda GPS vektor aglari
kurulmaktadir. Bu aglar sonuglarin giivenilirligi ve
distorsiyonsuz bir yiizey ag1 olusturulmasi agisindan
oldukca oOnemlidir. Bu c¢alismada, vektor Olgiileriyle
olusturulacak siklastirma aglari i¢in bir yazilm Visual
Basic programlama dili kullanilarak gelistirilmistir.
Calismanin temel hedefi, GPS ol¢iilerinin arsivlenmesi,
dengeleme sonuclariyla birlikte Slciiler icin de bir veri
tabani olusturmaktir. Yazilim ayni zamanda GPS vektor
Olgiileri ile dengeleme yapmakta ve sonuglar
raporlamaktadir.

Anahtar Sozciikler : GPS vektor aglar, Ag
siklastirmasi, Uyusumsuz 6l¢ii testi

ABSTRACT

3D global and local networks have been established using
GPS measurement method. Densification of the networks
in the local scale is very important to establish a uniform
surface network. For this purpose, GPS vector network
should be set up to eliminate the outliers and avoid
possible distortions, which is crucial for the reliability of
the results. In this study, a software tool was developed
in Visual basic programming language using GPS vector
measurements. The main idea of this study is set up
archives of GPS measurements in a database coming from
different software. The program also performs a common
adjustment for GPS vectors and reports the results

Key Words: GPS vector networks, Network
densification, Outlier detection

1 Girig

Konum belirleme amagli uydu sistemleri ile, ii¢ boyutlu
jeodezik aglar 1970 lerden beri uydu dlgmelerine dayali
olarak kurulabilmektedir. Ozellikle de GPS, yiiksek
dogrulukta ii¢ boyutlu global jeodezik aglarin ¢ok kolay
ve ekonomik olarak kurulabilmesini saglamistir. Bu aglar

giinlimiizde iilkelerin temel refarans aglar1 olarak
kullanilabilmektedir. Giincel uygulamalara bakildiginda
pek cok tlilke ulusal sistemleriyle global aglar (ITRF)
arasindaki iliskileri belirlemistir. Bu durumun saglayacagi
yararlar ve kolayliklar tartisilamayacak kadar aciktir.
Omek olarak, GIS calismalarina esas olacak global
refarans sistemleri, distorsiyonlardan kaynaklanabilecek
sorunlar1 ortadan kaldiracaktir.

GPS Olgmeleriyle ii¢ boyutlu aglarm siklastirma
caligmalar1 genelde baz vektorlerinden olusan GPS-vektor
aglarmin dengelenmesi seklinde yapilir. Bu sekilde,
Jeodezik ag kavramu igerisinde istatistik analizleri yapmak
kolay ve anlagilabilir olur.

Bu c¢aligmada, farkli yazilimlarla (prizm, SKI vb..) elde
edilen baz ¢oziim sonuglarinin dosyalardan okunarak veri
tapanina aktarilmistir. Baz vektorleri 6l¢ii olarak alinarak

dengeleme  yapan, uyusumsuz  Ol¢ii  testlerini
gerceklestiren ve sonuglart raporlayan bir yazilim
hazirlanmustir.

2 GPS Aglarinin Siklastiriimasi

GPS Olgmeleri ile kurulan aglarda, bagimsiz olarak
Olgiilen GPS baz vektorleri kapali sekil olusturacak
sekilde Olciiliir. Elde edilen GPS baz bilesenleri, ¢ok
sayida verinin (belli bir zaman araliginda kayit edilmis faz
ve kod olgiilerinin) dengelenmesi sonucu elde edilse de,
kapali bir sekil olusturan baz vektorlerini yeniden
dengelemek, ozellikle antenin merkezlendirme hatasi,
anten yiiksekliginin yanlis 6l¢tilmesi ve degerlendirmeden
kaynaklanabilecek kaba hatalarin ayiklanmasi igin
gereklidir.

Faz ve kod olgiilerinin degerlendirilmesi sonucunda elde
edilen degerler, noktalar arasindaki baz vektorlerinin
bilesenleri ve bu bilesenlerin varyans-kovaryans
matrisleridir. Kapali sekil olusturmasi halinde vektor
bilesenleri, 6l¢ii olarak alinarak nivelman aglarina benzer
sekilde dengelenebilir. Dengelemeye esas olacak
diizeltme denklemleri esitlik (1) deki gibi ifade edilir
(Leick, 1990, Bock, 1985).
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modeline ait katsayillar matrisinde bilinmeyenlerin

siralamasi,

T
] seklindedir.

Bu dengeleme isleminde gerekli dig parametre sayisi
ictiir. Olgiiler vektor bilesenlerinden olustugu i¢in, dort (1
Olcek ve 3 donme) yonlendirme parametresi bellidir.
yanlizca, bir noktanin koordinatlarina ihtiya¢ vardir.
Serbest dengeleme islemi, vektor bilesenleri toplaminin
sifir olmasi sarti altinda, nivelman ag1 serbest
dengelemesine benzer sekilde gerceklestirilir. Bu sart, B
matrisi (3x3) liik alt birim matrislerden olugsmak {izere;
B=[I I..1].
B x=0 seklinde ifade edilir.

Bu sekilde yapilacak bir dengeleme yardimiyla agdaki
uyusumsuz Olgiiler ayiklanir (Saka, 1997).

1 = (3x3)lik birim matris ve

Elde edilen serbest dengeleme sonuglari kullanilarak
dayanak noktalar1 i¢in yapilacak bir dengelemeli {i¢
boyutlu doniigim islemi ile uyusumsuz olan noktalar
belirlenmelidir.

2.1 Ug Boyutlu Koordinat Doéniisiimii

GPS olgmeleriyle kurulan aglar benzer aglar olarak
nitelenirler. Yersel o&lgmelerle kurulmus aglar gibi
herhangi bir bozulma (distorsiyon) icermezler. Bu
nedenle GPS o&lgme yontemiyle kurulmus iki ag
arasindaki iligkiler benzerlik doniisiimii ile belirlenebiler.
Bir benzerlik doniigiimiiniin genel ifadesi asagidaki
sekildedir.

X X TX
Y |=AR| Yy |+| Ty 2)
Z z Tz

A obleek faktérii R ise 3 x 3'lik ortagonal donme
matrisidir. (TX, Ty, Tz) otelenmeleri XYZ sisteminin

orijininin XYZ sistemindeki koordinatlaridir.
A. Dénme matrisleri

X,y ve Z eksenlerine goére donme matrisleri asagidaki
sekildedir.
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En ¢ok kullanilan kartezyen donme matrisi sekil 1 de
goriildiigh tizere R = RzZ(@w)RY(w)RX(g) seklindedir.
Do6nme agilarmin kiiciik olmasi durumunda, R d6nme
matrisi i¢in asagidaki yaklasim yapilabilir. &,¥,0
donme acilar1 sirastyla X, Yy, z eksenlerine goére olan
donmeler olmak iizere,

1 w
R=z=|-w 1 & 4)

seklini alir.

Donme agilarmin kiigiik alinabilirligi kabulii, bu agilarin
3" mertebesine kadar biiyiikliikte olmalar1 halinde
uygundur.

Uc boyutlu benzerlik déniisiimiiniin kullanim amacina
gore birka¢ farkli uygulanis sekli vardir. Bunlardan en
yaygin kullanilanlar;; Bursa Wolf ve Moledenski -
Bedekas yontemleridir. Bursa Wolf yontemi genelde,
biitiin diinyay1 ¢evreleyen global anlamda eslenik nokta
iceren doniisiimlerde kullanilirken, Moledenski Bedekas
yontemi ise diger yontemin 6zel halidir ve global aglarin
lokal bolgelerdeki uygulamalarinda kullanilir.

B. Bursa-Wolf Modeli

Bu model ; ii¢ adet 6teleme, ii¢ adet donme ve bir adet
Olcek parametreleriyle yedi parametreli bir doniisiimdiir.

X X TX
Y |[=AR] y |+| Ty &)
Z z Tz

Xyz

donmeleri gosterir. X, ¥ ve z noktalarin XYZ sistemindeki

R (4) esitligi ile verildigi gibi, sistemindeki
koordinatlari, X, Y ve Z noktalarin XYZ sistemindeki
koordinatlaridir. A 6lgek faktorii ve Tx, Ty, Tz Xyz

sisteminin orijininin XYZ sistemindeki koordinatlaridir.
Model sekil 1 de gosterilmektedir.



Sekil 1: Ug Boyutlu Koordinat Déniisiimii

C. Moledensky-Bedekas Modeli

Burada, doniisiim modeli koordinat sistemlerinden birinin
orijininin  kullanilan eslenik noktalarin  geometrik
merkezine 6telenmesinden dolay1 parametreler arasindaki
yiiksek korelasyonu ortadan kaldirirmistir.

X Xm ' X_Xm
Y |=|y, |+|TY' |+ AR y—y,, (6)
Z Zn TZ' -1
X; Yi Z
X, = Z Sy, = Z Lve z, :L olmak tizere .
n n n

Burada m noktas1 agin merkezine alternatif olarak agin bir
noktasina da esit alinarak da model olusturulabilir.

(6) modeli Bursa-Wolf modeliyle ayn1 problemi ¢ozer ve
ayn1 Olgek ve doniiklilk parametrelerini hesaplar. Fakat
oteleme biiyiikliikleri farklidir (Harvey, 1986, 1991).

(6) esitligi daha agik ifade edilirse;

X ' X Xm Xm
Y |=P+|Ty'|+AR| Y| ve P=|y, |-AR| Y, | (D
z Tz’ z Zn Zn

P biitin noktalar igin sabit bir terimdir ve yalnizca
Otelenme terimlerini etkiler. Buradaki A ve R matrisi
Bursa-Wolf modelindekinin aynidir. Sayet A bire ve R
birim matrise esitse model Bursa-Wolf modeliyle olduk¢a
benzer bir durum alir. Iki modelle elde edilen 6telenme
bliylikleri arasindaki fark agikga m  noktasimin
6lgeklendirilmesi ve dondiiriilmesinden kaynaklanir.

Dengeleme sonucu elde edilmis olan koordinatlar baz
uzunluklart 6lgek faktdrii ve donme agilart ve bunlara ait
varyans-kovaryans  matrisleri ile dengeleme sonrasi

varyans degeri Bursa Wolf yontemiyle ayni sonucu verir.
Oteleme biiyiikliikleri ise farklidir.

D. Koordinatlara iligkin Varyans-Kovaryans
Matrisi

Doniisiim yontemleri kartezyen koordinatlara ve bunlara
ait varyans-kovaryans matrislerine ihtiya¢ duyarlar. Fakat
bazen GPS ol¢iilerinin dengelemeleri sonucunda, yanlizca
elipsoidal koordinatlar ve bunlara ait varyans-kovaryans
matrisleri bilinebilir. Elde mevcut olan bu bilgilerin
kartezyen ¢erceveye doniistiiriilmeleri gereklidir.

Varyans-kovaryans matrisi, herbir noktanin varyans-
kovaryans matrisi cinsinden ele alindig1 diisiiniiliirse, blok
diagonal bir matrisdir.

6 esitligi ile verilen doniisiim modeli dengeleme islemi
icin  dogrusallagtirilmalidir.  Bilinmiyenlerin ~ Gauss-
markoff modeliyle tahmini bunu gerekli kilar. Bu islem
kisaca asagidaki sekilde yapilabilir. (6) (Moledenski-
Bedekas) modelinde (4) esitligi yerine konur, olgek
faktorii ve donme agilarinin ikinci dereceden terimleri ve
bunlarin ¢arpimlar1 ihmal edilecek olursa, asagidaki
dogrusallastirilmis diizeltme denklemleri elde edilmis olur
(Leick, 1990).

Tx

Ty
Ve | (10 0 X=X, Y=Y, —(z2-12,) 0 Tz | [x-X
{VYY}{O 10 y-y, —(X=Xp) 0 -1, ] A {yY}-O
Vg, 001 z-z, 0 X=X,  —(Y=-Yn) ]| @ -7

v

&

V +A*X +W=0 (12)

Tek bir eslenik noktaya ait bu esitlik, tim eslenik
noktalar i¢in yazilarak dengelemeli olarak doniisim
parametreleri noktalara iliskin diizeltmeler hesaplanir.

2.2 Uyusumsuz Olgiilerin Belirlenmesi

Uyusumsuz olan baz vektorlerinin veya dayanak
noktalarmin belirlenmesi i¢in dengeleme isleminden
sonra uyusumsuz olan bazlar ve uyusumsuz dayanak
noktalart belirlenmelidir. Bu ¢alismada Pope’ nin (Pope,
1976) uyusumsuz 6l¢ii testi yontemi kullanilmistir.

Gauss-Markoff modeli (esitlik 13) esas alindiginda
uyusumsuz Olgiiler testi i¢in asagidaki ifadeler gegerlidir
(Koch, 1985);

Ax=E()=I+vve D=0, P

-1

(13)

Burada, A (nxu) katsayilar matrisi, X (ux1) bilinmeyenler
vektorii, | (nx1)6lgiiler, D(I) (nxn) olgiilerin varyans-
kovaryans matrisi, vV (nx1) diizeltmeleri, o, birim dl¢liniin
varyansini ve P 6l¢iilerin agirlik matrisini gostermektedir.



Bu modelde uyusumsuz olan dlgiilerin var oldugu kabul
edilirse, (13) esitliginde fonksiyonel model, Al (rx1)

uyusumsuz Ol¢ii miktarlari, Z (nxr) bu 6l¢ii miktarlarina
ait katsayilar matrisi olmak tizere genisletilir.

|

Tek bir dl¢liniin uyusumsuz oldugu kabuliinden hareket
edilirse, sart denklemlerinin diizeni buna uygun olarak
asagidaki sekildedir.

ve D()=0,"P"

I+y (14)

Al=[Al,..J veZ=[..e..]
0,0,...0,1,0,...0|"

(15)

€ =
Sifir hipotezi ise;
H,: [Alk ] = 0; ve karst hipotez, H, : [Alk ] #0 (16)

seklinde ele alinir.

Bu durumda sart denklemi sayisi;; r=1 olur ve sart
denklemli Gauss-Markoff modeli s6z konusudur. Sart
denklemli (H indisli) ve sart denklemsiz modellerle

¢ozimde (V' PV), = (v Pv) +R

vardir ve R (18) esitligi ile verilmektedir. Bu durumda
(15) Hipotezi i¢in test biiyiikligii;

VA
R ., VPV
T=|— olur. o=

iliskisi

degeri yerine

ro, n-q

konursa;
R(n- :

T[Qj an
r(v. Pv)

seklinde de ifade edilebilir (Koch, 1985, 1988). r, (14)
esitligindeki sart denklemi sayisidir (6lgiilerin teker teker
irdelenmesinde, r=1 dir).

Burada R karesel formunun,

R=V'PZ(z"PQ, PZ)'Z"PV (18)

oldugu bilinmektedir (KOCH 1985, 1988).

(18) ifadesinde Q,,  diizeltmelerin agirlik katsayilar
matrisidir. T ~ 7' olmak iizere, T nin merkezsel
olmayan Tau dagiliminda oldugu bilinmektedir.
Merkezsel olmayan Tau dagilimimnin fraktil degerleri:

P
n- Fr 2
( q) 1—%,r,n—q—r./1

'
T = (19)

bg,r,n-q—r,ﬂ n-q-r +rF’ o
p 1-—,r,n-q-r.4

p

ifadesiyle verilmektedir (Koch, 1985). Burada,
T5T
2=A"ZTPQ, PZAI/ o7 ve

F', merkezsel
degeridir.

olmayan Fisher dagilimmin fraktil

T test biiyiikliigii; sifir hipotezi icin, A = 0 ile, Tau
dagilimmnin fraktil degeriyle karsilagtirilmalidir. (19)
esitligi esas alindiginda, Tau dagiliminin fraktil degeri
asagidaki sekilde ifade edilir (Aksoy, 1987).

Y

(n - q) F a
1-=,r,n-g—-r
r o, = P (20)
l-—rng-r | n-q-r+rk
p 1-=r,n-g-r
P
T>7
1-% 1,n-g-1
P
(21)

olmasi, incelenen 6l¢iiniin uyusumsuz oldugunu gosterir.
Uyusumsuz olan o0l¢ii atilarak dengeleme islemi
tekrarlanir. Boylece, test islemi uyusumsuz kalmayincaya
kadar devam eder.

Burada, o secilmesi gereken risk diizeyidir ve genelde
0.05 alinir. p ise 6lgi sayisidir. (n-q) ise (n-u+d) degerine
esittir. N=0l¢ii sayisi, U=bilinmeyen sayisi, d= gerekli dig
parametre sayisidir. GPS vektor dengelemesinde d = 3,
doniigiim probleminde d = 0 dir.

Bu uyusumsuz 6l¢ii testi yontemi, hem baz vektorlerinin
dengelenmesi ile uyusumsuz bazlarin belirlenmesinde,
hemde dengelemeli koordinat transformu yontemi
kullanilarak dayanak noktalarindan uyusumsuz olanlarin
belirlenmesinde kullanilmistir.

3 Yazilim: GPSVEK

Bu calismada, iilke GPS agmin siklagtirilmasina yonelik
olarak, farkli yazilimlarla (Prism, SKI, vb..) elde edilen
GPS vektorleri ve vektorlere ait varyans-kovaryans
matrislerinin veritabanina aktarilmasini ve GPS vektor
agmin dengelenmesini, dengeleme sonuglarinin analizini
ve sonuglarin raporlanmasini saglayacak bir yazilim
gelistirildi (Sekil 2).
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Sekil 2: GPSVEK

3.1 Veritabani Yapisi

Geligtirilen yazilm proje mantig1 ile c¢aligmakta,
degerlendirilmekte olan her bir GPS ag1 verisi, ayr1 bir
proje dosyasinda saklanmaktadir. Soézkonusu proje
dosyalar1 belirli bir formatta diizenlenmis olan Microsoft
Access veritabani dosyalaridir (Sekil 3).

T =

| e D i e e B fwam
Db ST LR -
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Sekil 3: Veritabaninin Yapisi

3.2 Veri Transferi

Programm kullaniminda yeni bir proje dosyast
olusturmak yada varolan bir proje dosyasini agmak
miimkiindiir (Sekil 4).

¢ GPSYEK

Dosya Proses  Gordnim  ‘Yardim

‘eni Proje kM
Proje Ac Chrl+0
Kapat

Weri Elle

Tioplu eri Ekle

Cikig

Sekil 4: Dosya Islemleri
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Sekil 5: Yeni Proje olusturmak
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Sekil 6: Veri Transferi

Yeni bir proje olusturmak igin 6nce proje dosyasinin ismi
girilmekte (Sekil 5) ardindan bu projenin konusu olan
GPS ag verileri projeye transfer edilmektedir. Herhangi
bir klasordeki tiim veri dosyalarmin toplu halde
veritabanina transferi yapilabildigi gibi (Sekil 6), tek tek
veri dosyasi transferi yapmak ta miimkiindiir. Degisik
GPS yazilimlarina ait farkli veri formatlar1 okunarak
veritabanina aktarilabilmektedir.

3.3 Kullanici Arayiizi

Projeye ait Olgiiler, yazilimin grafik arayiiziinde
gosterilerek, Olciilere ait bilgiler grafik ortamdan kolayca
sorgulanabilmektedir. Gelistirilmis olan grafik altyap1
sayesinde kullanici, ¢izim {izerinde biiylitme/kii¢iiltme ve
kaydirma gibi islemleri yapabilmektedir. Kullanici
“Bazlar” gorliniimiinii sectiginde, Olgililere bagli olarak
gizilen GPS 06l¢ii bazlari goriintiilenmekte ve kirmizi
oklara tikladiginda bu olgiilere ait bilgileri sorgulaya-
bilmektedir (Sekil 7). Kullanic1 “Noktalar” gérintimiinii
sectiginde ise koordinatlara bagli olarak noktalar
goriintiilenmekte, bunlarin istiine tikladiginda Nokta
Ozellikleri’ni inceleyerek, degisiklik yapabil- mektedir
(Sekil 8).
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Sekil 7: Baz Olgiilerinin gériintiilenmesi ve sorgulanmasi
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Sekil 8: Koordinatlarin goriintiilenmesi ve sorgulanmasi

3.4 GPS Olgiilerinin iglenmesi
A. Yaklasik Koordinatlarin Hesabi

Olusturulan yeni projeye aktarilmis olan GPS agi
verilerinin proses edilmesi asamasinda once agdaki tiim
noktalar dolagilarak Poligon hesab1 ile yaklasik
koordinatlar bulunmaktadir. Noktalarin dolagilarak agin
kapatilmas1 prosediirleri yazilim tarafindan otomatik
olarak gerceklestirilmektedir (Sekil 9).
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Sekil 9: Poligon Hesabi ile Yaklagik Koordinatlarin Bulunmasi

B. Zorlamasiz Dengeleme

Yaklasik koordinatlari hesaplanan ve veritabanina
aktarllan GPS agmin  zorlamasiz veya  serbest
dengelenmesi asamasinda, 6énce GPS 6l¢meleri ve nokta
sayisina bagli olarak A matrisi ve —L matrisleri otomatik
olarak olusturulmakta, ardindan gelistirilen matematiksel
algoritmalara bagl olarak zorlamasiz dengeleme prosesi
uygulanmakta, ilgili matrisler, diizeltme degerleri ve
karesel ortalama hatalar hesaplanmakta, uyusumsuz
Olgiiler testi yapilarak olgiiler analiz edilmektedir (Sekil
10). Uyusumsuz olgii ile karsilasildiginda, bu olgiiniin
elimine edilerek dengelemenin yenilenmesi i¢in kullanici
uyarilmakta, uyusumsuz 6l¢ii kalmayana dek zorlamasiz
dengelemenin tekrarlanmasi saglanmaktadir. Zorlamasiz
dengelemenin ardindan bulunan dengelenmis koordinatlar

veritabanina aktarilmakta ve tiim dengeleme sonuglari
otomatik olarak raporlanabilmektedir.
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Sekil 10: Zorlamasiz Dengeleme

C. Sabit Noktalar igin Uyusumsuz Olgiiler Testi

Gelistirilen yazilim, Agin dayanak noktalari i¢in, bilinen
koordinatlariyla zorlamasiz dengeleme sonucu bulunan
koordinatlar1 arasinda (12) esitligi ile verilen dengeleme
islemini gerceklestirir. Boylece, dayanak noktalarinin
uyusumlu olup olmadiklari incelenir. Dayali dengeleme
i¢in kullanilacak dayanak noktalar belirlenir (Sekil 11).
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Sekil 11: Sabit Noktalar I¢in Uyusumsuz Olgiiler Testi

D. Dayali Dengeleme

Serbest dengeleme ile uyusumsuz dlgiileri elenerek, analiz
edilen GPS agi, bir sonra asamada dayali olarak
dengelenmektedir. Dayali dengelemede oOncelikle sabit
noktalar sisteme tanitilmaktadir. Bunun ic¢in grafik
arayiizdeki noktalara tiklandiginda nokta bilgileri ve
koordinatlar1 goriintiilenmektedir. Eger nokta sabit ise
kullanici tarafindan sabit koordinatlart girilmekte, boylece
zorlamali dengelemede bu koordinatlarin kullanilmasi
saglanmaktadir (Sekil 12). Sabit olan noktalarin



koordinatlar1 grafik ¢izimde de yenilenmekte ve bu

noktalar iggenle temsil edilmektedir (Sekil 13). : — B
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Sekil 16: Sabit Noktalar i¢cin Uyusumsuz Olgiiler Testi
Sonuglarinin Raporlanmasi

Sekil 13: Dayali Dengeleme (1000, 1002 ve 1005 sabit)  |* 20 L S8 MBS S
3.5 Sonuglarin Raporlanmasi

Zorlamasiz  dengeleme, dayali dengeleme ve Sabit |- 2 E s s e
Noktalar Igin  Uyusumsuz Olgiiler Testi islemleri |- SABIT OLAAYAN NOKTALAR I
sonucunda hesaplanan degerler, DDE (Dynamic Data | (s

Exchange) teknolojisi sayesinde otomatik olarak MS |: BT i .
Word dékiimani seklinde raporlanabilmekte ve ciktilart B —
almabilmekte, kullanicilarin gergeklestirilen iglemlere

tim detaylar1 ile ulagsmasi saglanmaktadir (Sekil 14, 15,

16, 17).
) Sekil 17: Dayali Dengeleme Sonuglariin Raporlanmast

DFE SRT -

4. Sonug
oL Giiniimiizde, ii¢ boyutlu global ve bdlgesel aglarinmn
siklastirilmas1 ve distorsiyonsuz bir yiizey agi i¢in
genelde jeodezik bir ag yapisinda GPS vektor aglar
kurulmaktadir. Bu ¢alismada, GPS Vektor olgiileriyle
olusturulacak siklagtirma aglar1 igin bir yazilim
gelistirilmistir. Ileriki ¢alismalarda, bu yazilim GPS
vektor aglariyla deformasyon analizlerini yapabilecek
Ozellikleride igerecektir.

Uyupumans Ol Yok,

Tyugumens?]
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Sekil 14: Uyusumsuz Olgiiler Testi Sonuglarmin Raporlanmasi
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