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ÇALIŞMANIN AMACI

GPS deformasyon ağlarından beklenen yüksek nokta konum duyarlığıGPS deformasyon ağlarından beklenen yüksek nokta konum duyarlığı,
homojen ve izotrop ağ yapısını sağlayan amaç fonksiyonlarını
belirlemek.
Maliyeti düşük, duyarlığı yüksek, güvenirliği iyi GPS ağlarının tesisinde
global güven ve duyarlık ölçütlerinden seçilen skaler amaç
fonksiyonlarını yaklaşık minimum yapan ölçü planının oluşturulmasında,
ölçülecek bazların muhtemel tüm bazlar arasından seçiminde nelerin
dikk t l ktiği i t k kdikkate alınması gerektiğini ortaya koymak.

Ağın güvenirliği ve duyarlığını birlikte dikkate almak. Bu bağlamda
b li l f k i l d ki d i i l b k l k hbelirlenen amaç fonksiyonlarındaki değişimlere bakılarak her
yinelemenin ardından oluşturulan yeni ölçü planının amaç
fonksiyonlarına etkilerini yorumlamakfonksiyonlarına etkilerini yorumlamak.

Jeodezik ağların optimizasyonunda, çözüm algoritmalarından simülasyon
ö t i i f k i l d k l f k i lyönteminin ve amaç fonksiyonlarından skaler amaç fonksiyonlarının

kullanılması avantajları ve dezavantajlarını ortaya koymak.



UYGULAMA AĞI



DUYARLIK ÖLÇÜTLERİNDEN BELİRLENEN AMAÇ 
FONKSİYONLARI

GÜVEN ÖLÇÜTLERİNDEN BELİRLENEN AMAÇ 
FONSİYONLARIFONSİYONLARI
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Z1 = iz (Kxx) = 4,131 

Z2= max(    ) - min(    )) = 1,464λλ
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SONUÇLAR





ÖNERİLER
−Jeodezik ağların kullanım amaçlarına uygun olarak tesisi, tasarımığ ç yg ,
aşamasında, ağın optimizasyonu için seçilen amaç fonksiyonunun doğru
olarak belirlenmesine bağlıdır.
−Deformasyon ağlarında farklı periyotlarda yapılan ölçülerle, noktaların
konumlarındaki değişimin gerçeğe en yakın tespit edilebilmesi, ağın
nokta konum hatalarının minimum olmasını ve noktaların birbirine görenokta konum hatalarının minimum olmasını ve noktaların birbirine göre
hareketlerinin doğru yorumlanabilmesi, ağın homojen ve izotrop yapıda
olmasını gerektirir. Deformasyon ağlarında, belirlenemeyen kabaolmasını gerektirir. Deformasyon ağlarında, belirlenemeyen kaba
hataların etkileri nokta hareketleri olarak yorumlanacağından,
belirlenemeyen kaba hataların etkilerinin ortaya çıkarılabilme gücü
olarak tanımlanan güvenirliğin deformasyon ağlarında önemi büyüktür.
−GPS ağları minimum ölçü planına göre ölçüldükten sonra, ölçülere
ilişkin hipotez testleri yapılmalı daha sonra ağa ilişkin güven ve duyarlık
ölçütleri ve skaler amaç fonksiyonu değeri hesaplanmalıdır. Ağın
güvenirlik yönünden iyileştirilmesinde ölçü planına güvenirliği yetersizgüvenirlik yönünden iyileştirilmesinde, ölçü planına, güvenirliği yetersiz
bazlara dik yönde yeni bazlar ilave edilmelidir.



−Ağın duyarlık yönünden iyileştirilmesinde noktalara ilişkin büyük hata
elipsoidlerinin yarı eksenlerinin büyüklük ve yönleri dikkate alınarak
yeni ölçüler planlanmalıdır.
−Oluşturulan yeni ölçü planına eklenen bazlar ölçülerek, ağın duyarlık ve
ü öl ü l i f k i k h l l dgüven ölçütleri ve amaç fonksiyonu tekrar hesaplanmalıdır.
−Amaç fonksiyonuna hizmet etmeyen bazlar duyarlık ve güven
öl ü l i l kil i ö ö ü d b l d l k öl ü l dölçütlerine olan etkileri göz önünde bulundurularak ölçü planından
çıkarılabilir.

Sk l f k i l k ll l k l bi i i−Skaler amaç fonksiyonları kullanılarak yapılan bir optimizasyon
işleminde, ölçüt matrisleri ile yapılan optimizasyondan farklı olarak, tam
optimum ağa ulaşılamaz fakat programlama algoritmasının kolaylığı veoptimum ağa ulaşılamaz fakat programlama algoritmasının kolaylığı ve
bilgisayar destekli yinelemeli çözüme uygunluğu skaler amaç
fonksiyonları ile optimizasyonun avantajları olarak görülebilir.y p y j g
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