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Sistema de Coordenadas Geograficas

o Reference surface
Europa Techn logle (ellipsoid)

Dept ofSlatdGeograph

O globo é dividido em latitudes , que vao de 0 a 90 graus (Norte ou Sul)
e longitudes , que vao de 0 a 180 graus (Leste ou Oeste). Para efeitos
praticos, usam-se as siglas internacionais para 0s pontos cardeais:

N=Norte, S=Sul, E=Leste/Este, W=0este.



NUMERAGAO ZONAS UTM
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Em latitudes a divisao € feita em segmentos de 8° e o sistema é limitado
pelos paralelos 84 ° N e 80° S, onde as deformacbes ainda nao séo
significativas.

No sentido Norte-Sul, A nomenclatura € usada somente entre os paralelos 84°N

e 80°S, comecando a 80°S, com a letra C até a letra X. As letras | e O séo

omitidas porque podem ser confundidos com numeros.



A Projecao UTM
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Representacdo de um fuso de 6° 4
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Superficies a serem consideradas
Plano UTM

Superficie Fisica

Materializada por
levantamentos topograficos,

aerofotogrametria e GPS
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GPS: Global Positioning System
ou
Sistema de Posicionamento Global

Criado e controlado pelo DOD - Department of Defense

(Departamento de Defesa dos E.U.A.)




GPS de Navegacao - Precisao de 1m a 10m

.. GARMIN




GPS Geodésico - Precisao centimeétrica




Sistema de Posicionamento por Satélite

»Cada satélite GPS transmite dois sinais de radio, sendo um para uso civil,
divididos em codigo C/A, que e utilizado nos GPS de navegacao e para
posicionamento global, de frotas, etc.(menos preciso), e fase da portadora, no
gual subdivide-se em L1 e L2, no qual € possivel alcancar e obter valores de
coordenadas mais precisos de todos, porém, € atraves de pds-processamento
(pode-se chegar a precisdes e acuracias centimetricas, € utilizado em trabalhos
de cartografia e levantamentos topograficos e geodésicos). E outro mais preciso
gue o C/A para a obtencao de coordenadas instantaneas, chamado de cddigo P,
sendo esse Uultimo com um codigo secreto usado somente pelos militares

americanos, no qual a precisao é centimeétrica.

»Actualmente ha dois paises onde o aparelhos receptores de GPS sé&o proibidos,

a Coreia do Norte e a Siria. O Egito suspendeu a proibicdo em Abril de 2009.



Sistema de Posicionamento por Satélite

Global Navigation Satellite System - (GNSS)

Nome Sigla Operador
Global Positioning System GPS USA
GLObal'naya NAvigatsionnaya Sputnikovaya Sistema GLONAS Russo
Galileo Positioning System Galileo Unido Européia
Indian Regional Navigational Satellite System IRNSS India
Compass Navigation Satellite System CNSS ou Beidou-2 Chinés
Antena

Sistema de Posicionamento por Satélite

do tipo geodésico <

Conhecido como:GPS Geodésico

Base Nivelante

Receptor




Sistema de Posicionamento por Satélite

The Global Positioning System

Measurements of code-phase arrival times from at least four satelliles are used to estimate four
guantities: position in three dimensions (X, Y, Z)and GPS tine (T).

PoH - Dang S oes






Algumas Aplicacoes

e Uso Militar

* Navegacao Aérea, Maritima, Terrestre

» Levantamentos Topograficos e Geodésicos
« Demarcacdo de Fronteiras, Unidades de Conservacédo e Terras
Indigenas

* Monitoramento de Veiculos

e Monitoramento de Animais

* Protecao Civil (Seguranca Publica, Saude)
» Georreferenciamento de Imagens
 Levantamento Hidrografico

* levantamento geologico

* Engenharia Civil e Arquitetura



Uso Militar




Navegacao Terrestre




Navegacao Maritima




Navegacao Aérea
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Demarcacao de Fronteiras, Unidades de
Conservacao e Terras Indigenas




Agricultura de Precisao

Coleta de amostras para mapeamento da fertilidade do
solo com a utilizacao de GPS.




Levantamento Hidrografico
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Levantamento Hidrografico
Porto de Suape/PE
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Levantamento Hidrografico

Porto do Recife/PE




Levantamento Geoldgico
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Aluvido Grupo Bambui - siltitos. Gr. Bamnbui - carbonatos. mG"- Macaibas BSupergr. Espinhago.

BACLA DO 8AO IRANCISCO - Serra do Cip6, Minas Gerais.  Sequéncias carbonaticas e terrigenas do grupo Bambui
em discordincia com diamictitos e arenitos do grapo Macaibas e quartzitos do supergrupo Lspinhaco. I'alhas inversas
anteriores ao grupo Bambui, reativadas por pequenos deslocamentos durante a deformagio deste grupo.




Protecao Civil
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Georreferenciamento de Imagens
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Monitoramento de Veiculos




| e Arquitetura

la Civ

Engenhar




Julio Andrade

Estamos em algum
ponto sobre a esfera

20.000 km




20.000 km

Intersecao:
circunferéncia




Solucao adicionando uma 32 medicao: dois
pontos

A intersecao de

trés esferas sao so
dois pontos

Na pr

ratica 3 medicOes sao suficientes para determinar a
posicao. Um dos pontos (solucao) € descartado ja que é

uma solucao impossivel, no espaco ou em alta velocidade.



A 42 medicao decidira entre os dois pontos

A 42 medicao apontara
para s6 um dos pontos




Sistema de Posicionamento por Satélite

O Sistema de Posicionamento por Satélite, para o0 seu

funcionamento, € formado por 3 segmentos.

» Segmento Espacial
» Segmento de Controle

» Segmento do Usuario



Segmento Espacial

Formado por 24* satélites que estao em Orbita entorno da terra sendo 4 sobressalentes.
Distancia de aproximadamente 20.183 km.
Periodo aproximado 12 horas.

Cobrindo perfeitamente toda superficie terrestre.
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Constelacdo dos satélites GPS Distribuicdo orbital dos satélites GPS



Segmento de Controle

5 Estacoes de Controle

Om

N clorado
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A Estacoes de monitoramento - NIMA m Estacao de controle principal - MCS
O Estacoes de monitoramento - AAF A Antenas terrestres



Segmento do Usuario

Compreende o0 conjunto de usuarios civis e militares do

sistema GPS, incluindo :

v' Receptores
v" Algoritmos
v Softwares




Segmento do Usuario
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Fobe de www . jaradcom : Foba e W W Jarag . oo



Funcionamento do Sistema

Segmento Espacial
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Funcionamento do Sistema

Posicionamento Autdbnomo:

- Medicao com codigo C/A (1Im a 10m)
- Usado em navegacao

(Xg, Yr, Zg) medida

Posicionamento Diferencial:

- Medicéo de fase da portadora (+/-3mm) ou codigo C/A ()
- Vetor Diferencial a partir de um ponto base

(Xg, Yg, Zg) medida (bX,pY,pZ,)  (Xg, Ygr, Zg) Medida
(Xg, Yg, Zg) conhecida (Xg: Ygr, Zg) calculada



Funcionamento do Sistema

PoOs-processado RBMP — IBGE
Vantagens L
- Coleta de dados brutos (codigo e/ou fase) el -«
- Tratamento dos Dados (Ajustamento de Redes)

Receptor de GPS da estacio SPCA da Unicamp

- Independe de comunicacao entre base e Rover;

Desvantagens

- Tempo de processamento
- Falta de Controle dos Dados.

Usuario

Processamento em Tempo Real
Vantagens

- Coleta de dados finais (N, E, H)

- Tempo de processamento

- Locacao

- Controle dos Dados em Campo;
Desvantagens

- Impossibilidade de tratamento

- Custo alto.




Funcionamento do Sistema
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Funcionamento do Sistema

RBMC - IBGE —

Google Earth
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Funcionamento do Sistema

RIBaC — INCRA
http://ribac.incra.gov.br/geopp_gnweb/gnweb.html




Funcionamento do Sistema




Metodos de Levantamento GPS em
Geodésia e Topografia

* Meéetodo Estatico
e Méetodo Cinematico Stop -and-go

e Método Cinematico Continuo



Principais Erros do Sistema GPS

Coeficientes DOP (Diluition of Precision)

( Indices que indicam a diluicdo da precisdo dos dados coletados

( A melhor disposicao espacial € um satélite no zénite e outros
Igualmente espacados

DOP bom

'\
APLICACAO DOP
Geodésia <4

Mapeamento <38




Principais Erros do Sistema GPS

Fonte: GODOY, 2000




Principais Erros do Sistema GPS

Multicaminhamento




Principais Erros do Sistema GPS

R

Erro da Orbita
Erro do Reldgio
SA

Refracao
lonosférica

Refragao
Trposférica

Multicaminho

Ruido do Receptor







