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METODOLOGIA RESULTADOS

Se representan algunos resultados que se obtuvieron en el estudio del posicionamiento estatico:

A partir de varias tomas de datos en campo que
se registraron durante varios dias, se obtuvieron
multiples archivos, tanto en formato raw como
en formato Rinex dependiendo del tipo de
trabajo ejecutado. Esta informacion fue
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Efecto Multipath:
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capturada mediante un receptor geodesico
Trimble R10 y un smartphone dual Xiaomi Mi 8
Pro a partir de una configuracion determinada y

mediante el uso de algunas aplicaciones.

Por un lado, se hizo un posicionamiento estatico
con el fin de comparar y analizar los
observables, como la pseudodistancia, el efecto
multipath o el valor sefal ruido. Ademas se
realizo un estudio de las observaciones entre el
receptor y el dispositivo movil en términos de
posicionamiento estandar (SPP). Con estas
mismas mediciones se llevo a cabo un ajuste de
red estatica empleando dos moviles del mismo
modelo.

Por otro lado, se ejecuto un levantamiento
cinematico en postproceso utilizando el receptor
y el movil para su posterior analisis.
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La tabla que resume las estadisticas del cinematico:

num. satélites | Sdx(m) sdy(m) sdz(m)
Trimble R10 7.85 0.025 0.013 0.022
Xiaomi Mi 8 Pro 6.82 0.320 0.123 0.300

e ee———— |

] h
' J‘ | S .I‘ * -

Valor senal/ruido:
L1 GPS

55
50
45
N
T 40
o
I 35
= 30
25
20
15
GO5 G10 G16 G18 G20 G23 G25 G266 G27 G29 G31
PRN Satélite

Trimble R10 Xiaomi Mi 8 Pro

Resultado del ajuste de red estatica en donde se muestran la variacion de coordenadas entre fijas y ajustadas

en valor absoluto:

nuam. Pilar AX AX A h elipsoidal
1 1.825 5.314 10.836
0.526 1.753 1.141
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CONCLUSIONES

Para probar la efectividad del rendimiento del teléfono inteligente, se tomaron mediciones en
diferentes escenarios y se compararon con las del receptor geodésico. Los resultados alcanzados
son muy prometedores. Demuestran que los nuevos teléfonos inteligentes equipados con receptores
GNSS de doble frecuencia con multiples constelaciones pueden alcanzar una precision de
osicionamiento aceptable a pesar de su bajo coste economico.

UNIVERSITAT
POLITECNICA
DE VALENCIA

ESCUELA TECNICA SUPERIOR

DE INGENIERIA GEODESICA

CARTOGRAFICA Y TOPOGRAFICA
UNIVERSITAT POLITECNICA DE VALENCIA

Autor: Nestor Iglesias Freire
nesigfr@topo.upv.es

Tutor: José Luis Berné Valero
Jlberne@cgf.upv.es

Grado en Ingenieria Geomaticay Topografia

TRABAJO FIN DE GRADO

Curso 2020/2021
Convocatoria julio 2021




	Número de diapositiva 1

