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Yazilimin Kurulmasi:

Linux kurulu bilgisayarda GAMIT/GLOBK yaziliminin ¢alismasi icin 3 bilesene ihtiyac vardir.
Linux igletim sistemi ile otomatik olarak kurulmamis ise ayrica yuklenmelidir:

- Fortran derleyici/compiler (gfortran)
- C derleyici (gcc)
- X11 kutuphane dosyalart:
o (libX11.a, libX11.s0, libX11.dylib, libX11.la veya libX11.dll.a) ve (Xlib.h)
- Zorunlu olmamakla birlikte: Generic Mapping Tools (GMT):
( https://lwww.generic-mapping-tools.org/ )

Bu dokimanin sonunda ayri ayri nasil yuklenebilecedi anlatiimistir. Asagidaki gibi tek seferde
yuklemek de denenebilir;

Debian tabanli Linux sistemleri (Ubuntu) icin:

» sudo apt install gfortran make libx11-dev csh tcsh bce curl
RPM tabanl Linux sistemleri (Fedora, CentOS, openSUSE) icin:
» sudo zypper install gcc-fortran libX11-devel csh tcsh ftp hostname

Daha sonra, “su” (root) yani ydnetici olarak, bir adet kaynak dizini ve kurulum dosyalarinin
acllarak derlendikten sonra duracagi baska bir dizin daha yaratilir. Kaynak dizine programin
kurulum dosyalari atilir ve sadece bu dosyalari saklamak amaciyla kullanilir. (Halihazirda 10.71
versiyonu mevcut, eski versiyonlar ise bir stire daha saklanabilir);

» su (Burada, yonetici sifresi girilir.)

» mkdir /progs

» mkdir /progs/source_srelease 10.71
» mkdir /progs/srelease_10.71

Yazilim, bulundugu ftp sitesine asagida drnek olarak belirtildigi gibi baglanarak indirilir ve bu
dizine konur (halen ydnetici konumunda olarak):

» cd /progs/source_srelease _10.71

» ftp -i 18.18.83.114 (yada ftp -i chandler.mit.edu)
Login: guest
Passwd: ****** girilir, sonra;
» cd updates/source/

» mget* (Burada ne varsa indirilir)

indirilecek Dosyalar Aciklama

libraries.10.71.tar.gz Genel kutuphane dosyalari ve alt programlar
gamit.10.71.tar.gz GAMIT kaynak kodlari

kf.10.71.tar.gz GLOBK kaynak kodlari

com.10.71.tar.gz Komut satirindan yazilan alt programlar (scripts)
tables.10.71.tar.gz Metaveriler ve gerekli bilgi/tablo iceren dosyalar
help.10.71.tar.gz Yardim dosyalari

incremental_updates...tar.gz | Guncelleme dosyalari
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maps.10.71.tar.gz gmt cizimlerde kullanilan yardimci dosyalar
install_software Kurulum igin kullanilan script
install_updates Guncelleme igin kullanilan script
relnote.10.71 Guncel versiyonun 6zelliklerine ait notlar

» bye

» cp * ./srelease_10.71/ (kaynak dizindeki tim indirilen dosyalar programin kurulacagi
dizine kopyalanir.)

» cd ./srelease_10.71/
» install_software (Kurulum esnasinda ¢ikan sorular evet anlaminda “Y” ile gegilir.)

Not: “install_software” calismiyorsa, ¢alistirilabilir bir script yapiimasi gerekir:
» chmod +x install_software

Not: “su” ile kurulum bitince “exit” yazarak yoénetici konumundan ¢ikilir. Kendi kullanici adiniz ile
devam edilir.

Not:  Troposfer parametreleri  kestirimi  i¢in;  yazilmin  kurulu  olduju dizindeki
“libraries/Makefile.config” dosyasina bakilmalidir. Bu dosya icindeki; saatlik kestirim icin;
‘MAXATM 257, yarim saatlik kestirim igin “MAXATM 49” yazilir. Degigiklikten sonra “root” olarak
“‘install_software”i tekrar calistirarak yazilim yeniden kurulmasi gerekir.

Yazilimin Giincellenmesi:

iki gesit glincelleme mevcuttur. Birincisi versiyon giincellemesi (genelde bir-iki yilda bir
yapiliyor), ikincisi ise ayni versiyonda gerekli tablo degerlerinin (Yer dénme parametreleri gibi)
guncellemeleridir ki genelde ayda bir yapilir. Birinci durum igin kurulumda ifade edilen tim islemler
orn; mkdir /progs/source_srelease_10.71’den baslanarak tekrarlanir. ikinci durum igin ise yine
yazihlmin bulundugu ftp sitesine baglanarak en son tarihli incremental_updates guncelleme
dosyasi indirilir ve yonetici (root) olarak asagidaki gibi kurulur;

» cd /progs/source_srelease_10.71
» ftp -i 18.18.83.114 (veya chandler.mit.edu)
Login : guest
Passwd ; ***** sifre girilir, sonra;
» cd updates/source/
» mgetincremental_updates.20220801.tar.gz (en guncel olan indirilir)
» bye

> cp incremental_updates.20220601.tar.gz ../srelease_10.71/ (indirilen dosya, programin
kurulacagi dizine kopyalanir.)

» cd ../srelease_10.71/

» install_updates (yazilim guncellenir, sadece glncellenen dosyalarin kurulmasi igin
gelen soruya NEW cevabi yazilir.) Ya da;

» install_software (Tumuyle yeni bastan kurulsun da denilebilir.)

» exit ile ydnetici konumundan ¢ikilir.



Gerekli Baglanti (link ve path) Dizenlemelerin Yapilmasi
> cd (home dizinine gider. Ornegin “/home/tusaga”)

» In —s /progs/srelease_10.71 gg (GAMIT/GLOBK dosyalarinin bulundugu yere baglanti
tanimlanir.)

Daha sonra, iginde gerekli path’lerin oldugu bir “.cshrc” dosyasi “home” dizininde bulunmasi
gerekir. Linux isletim sisteminde c¢alistirlan tim komutlar “.cshrc” dosyasindaki path’lerde
tanimlanmis olmalidir. Aksi halde, komutun nerede oldugu belli olmayacagindan komut bulundugu
dizin haricinde bagka bir yerde c¢alismayacaktir. Bunun igin “.cshrc” dosyasinda asagidaki satirlar
mevcut olmalidir:

setenv HELP_DIR ~/gg/help/
setenv INSTITUTE HGM (Kurum/Universiteniz ne ise 4 karaktere kadar kisaltmasi yazilir.)
set path = ( $path ~/bin ~/gg/com ~/gg/gamit/bin ~/gg/kf/bin)

» cd /home/tusaga/analiz_dizini (analiz dizinine gidilir)

Guncel grid dosyalarin indirilmesi:

Giuncel atmosferik yikleme ile troposferik indirgeme grid dosyalari asagdidaki adresten indirilir. Bu
dosyalar GRIDS adiyla bir dizin yaratilarak buraya konabilir.

» cd /progs/GRIDS

» ftp -i everest.mit.edu
User: anonymous, Pass: (mail adresiniz, deneme@gmail.com gibi)

» cd /pub/GRIDS

» mget vinflgrd.2022

» mget atmfilt_cm.2022

» mget otl_FES2004.grid

> exit

» mkdir VMF1

» mkdir ATML

» mv vmflgrd.2022 VMF1/

» myv atmfilt_cm.2022 ATML/

Not: Atmosfer basincindaki gelgite bagh olmayan yani non-tidal degisimlerden kaynakl
duzeltmelerin grid yapisinda verildigi dosyalar olarak “atmfilt_cm.YYYY” kullaniimasi durumunda,
“tables” dizininde hazir bulunan “ANU100826_grid.atl” (atl.grid) yani “tidal loading” grid dosyasi
da kullaniimahdir. Gunkd atmfilt_cm.YYYY dosyalarinda, isminde de belirtildigi gibi bir giinden az
sureli periyodik etkiler filtrelenmistir. Bu duzeltmeler, gunlik ve yarim gunluk etkilerin yer aldigi
atl.grid dosyasinda verilmektedir. Filtrelenmemis “atmdisp_cm.YYYY” dosyalarinin kullaniimasi
halinde ise atl.grid kullaniimasina ihtiya¢ yoktur. Bu nedenle “sestbl.” kontrol dosyasinda gerekli
dizenleme yapilir.

Use atl.grid = N (atmdisp_cm.YYYY kullanilirsa)
Use atl.grid = Y (atmfilt_cm.YYYY kullanilirsa)

Not: Okyanus vyukleme etkisini igceren grid dosya (otl_FES2004.grid) bir seferlik indirilir,
guncellemeye gerek yoktur.
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CDDIS Veri Arsivi i¢in Kullanici Adi

CDDIS global veri sunucusuna anonim FTP ile erisim 31 Ekim 2020 itibari ile kapanmigtir. Artik
“secure http” veya anonim baglanti yapabilmek icin “secure FTP” gerekir. Bu ise Linux isletim
sisteminde curl veri aktarim programinin versiyonunun en az 7.11.0 veya wget programinin en az
1.18 olmasini gerektirir. Komut ekraninda “curl --version” ve “wget --version” ile mevcut
programlarin versiyonlari 6grenilebilir.

» sudo apt-get install curl (Hi¢ kurulu degilse bu sekilde kurulabilir)

Authenticated yani tanimhi  bir adres  bilgisi  kullanarak  baglanmak i¢cin ise,
https://urs.earthdata.nasa.gov/ adresinde basit bir form doldurularak kayit olunabilir. Daha sonra
home dizininde “.netrc” dosyasi yaratilarak asagidaki gibi bu kullanici adi1 ve olusturulan sifre tek
bir satir halinde kayit edilir.

> cd
> Vi .netrc

machine urs.earthdata.nasa.gov login kullanici_adiniz password sifreniz
> wq!
“.netrc” dosyasina asagidaki satirlar da eklenebilir:
machine gdc.cddis.eosdis.nasa.gov login anonymous password <<e-posta adresiniz>>

machine garner.ucsd.edu login anonymous password <<e-posta adresiniz>>

RINEX 3/4 formatlan:

Bilindigi Uzere RINEX go6zlem dosyalari kisa (Versiyon2) ve uzun (Versiyon3/4) yapida
isimlendirilir. Yazihm Versiyon2 ile ¢alistigindan Versiyon3/4 formatlarinda olanlari otomatik olarak
Versiyon2’ye cevirir. Bu islem ayrica manuel yapmak istenirse; “sh_rename_rinex3” komutu
calistirihir.

Rinex2 formati: https:/files.igs.org/pub/data/format/rinex211.txt (Orn: ank21930.230)

Rinex3 formati: https://files.igs.org/pub/data/format/rinex305.pdf

Rinex4 formati: https://files.igs.org/pub/data/format/rinex 4.00.pdf
(Orn: ANK200TUR_S_ 20231930000 _01D_30S_MO.crx.gz)

**Veri kalite kontroliinde kullanilan teqec programi (okunusu: “tek”) Rinex
Versiyon 3 ve 4’1 tanimamakta, yalnizca Rinex V2x formatlariyla calisir.

Analiz icin dizin yaratilimas:
Analiz igin agsagidaki gibi yeni bir dizin yaratilir ve tables dizini otomatik olusturulur:
> mkdir analiz
> mkdir analiz/2024
> cd analiz/2024
> sh_setup —yr 2024 (gerekli dosyalarin bulundugu “tables” dizini otomatik olarak olugur.)

“rinex” dizininin olusturulmasi:
> mkdir rinex
> sh_casefold -dir d -files *

Analize dahil olacak tim rinex dosyalari gin gun kontrol edilerek buraya kopyalanir. Tim rinex
dosya isimleri kiiglik harf olmalidir.
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Gerekli dosyalarin tables dizininde tutulmasi:

- autcln.cmd: Veri temizleme igin kontrol parametrelerini igerir. “autcln” alt programi; faz
kayikliklarini (cycle slips) onarir, faz gézlemlerindeki kaba hatalari (outlier) temizler ve wide-lane
faz bilinmeyenlerini (ambiguity) ¢6zer. Varsayilan degerler kullanilir, genelde dizenleme
gerektirmez.

- itrf20m.apr: IGS istasyonlarina ait ITRF2020 referans sistemindeki koordinat ve hizlar (MIT
tarafindan hazirlanmis ve kaynak dizinde mevcuttur).

- leap.sec: 1 Ocak 1982 tarihinden itibaren TAI-UTC artik saniye degerlerini icerir.
- Ifile. : Cdzume giren tum noktalarin yaklasik koordinatlarini iceren dosya.

- luntab.: Hesaplanmis ay efemeris bilgilerini icerir.

- soltab.: Hesaplanmis glines efemeris bilgilerini igerir.

- nutabl.: Yer sabit sisteme dontisim yapmak igin nutasyon parametrelerini icerir.
- pole. : Kutup hareketi degerlerini tablo halinde verir.

- sestbl.: Analiz stratejilerinin ve kullanilacak modellerin tanimlandigi dosya.

“Session table” kontrol dosyasinda ayni zamanda varsayilan olarak da gelen “BASELINE” segili
olmalidir (Choice of Experiment = BASELINE). Bunun anlami, uydu yoéringe parametreleri fix
alinarak nokta/istasyon koordinatlari hesaplanacaktir. Diger secenekler ise; nokta/istasyon
koordinatlari fix alinarak uydu yériinge parametrelerinin hesaplanmasinda kullanilan “ORBIT” ile
her ikisinin de hesaplanmasinda kullanilacak olan “RELAX” dir. “RELAX” tercihinin kullanilabilecegi
bir duruma 06rnek olarak; kendi bolgesel c¢ozimlerimizin SOPAC ve/veya MIT c¢ozimleriyle
birlestiriimek istendigi durumdur.

Not: “sestbl.” dosyasinda bir secenegin aktif olarak kullanilabilmesi igin ilk sttundan baglamasi,
yani birinci stitunun bos olmamasi gerekir. llk stitun bossa yorum/bilgi satiri olarak degerlendirilir.
Ayrica satirlardaki noktali virgll (;) isaretleri sonrasinda yazilanlar da yorum olarak algilanir.

Not: “BASELINE” secili oldugunda hemen alt satirda yer alan uydu ydriingelerine ait belirtilen
kisitlar (Satellite Constraint = Y) dikkate alinmaz. Cunkd uydu yoérungeleri dengelemeye dahil
edilerek yeniden hesaplanmayacak, oldugu sekilde (fix) kullanilacaktir.

En dogru oOncul troposferik parametreler ve indirgeme modeli icin VMF1 grid dosyalarinin
kullaniimasi gerekmektedir. Bu amacla “sestbl.” dosyasinda ilgili satirlar asagidaki gibi olmalidir:

DMap = VMF1
WMap = VMF1
Use map.grid =Y

Not: Olgulerin Agirliklandiriimasi: GNSS olgllerinin agirliklandiriimasi, her istasyonun ayri ayri
artik degerlerinin (residuals) uydulardan gelen sinyallerin ylUkseklik agisina bagh olarak
hesaplanmasi ile yapilir. Kullanilan modeldeki katsayilar (a ve b) autcln tarafindan kestirilir (N-file:
Orn.: ntuslc.111). Model: a**2 + b**2/sin(elev)**2. Sonug olarak, sestbl. dosyasinda ilgili satirlar
asagidaki gibi olmalidir:

Choice of Observable = LC_AUTCLN

Type of Analysis = 1-ITER

Station Error = ELEVATION 10 5; default degerler
AUTCLN reweight =Y

Not: Oncul Atmosferik Bilgi Kaynagdi Segimi: Met obs source = RNX UFL GPT 50

Atmosferik gecikme miktarlarini hesaplayabilmek icin gézlem zamanina ait basing, sicaklik ve
bagil nem bilgilerinin alinacagi kaynaklar hiyerargik olarak belirtilir. Verilen 6rnekte, a-priori
degerler igin varsa 6nce Rinex Meteoroloji dosyasi (.m), yoksa VMF1 grid dosyasi (map.grid), o da
yoksa ~/gg/tables/gpt.grid dosyasi (gpt3_1.grd) kullanilacak demektir. Bagil nem olarak default



deger %50 alinir. Sonugta basing ve sicaklik degerleri ya gpt ya da VMF1 grid dosyalarindan
alindigi icin met.list ve met.grid segenekleri kullanimda degildir.

Not: Atmosferik Gecikme:

Zenith Delay Estimation = Y ; Zenith dogrutusunda gecikme miktari hasaplansin.

Interval zen = 1 ; GUnluk 24 adet hesaplansin (2 olursa 13 adet hesaplanir).
Zenith Constraints =0.50  ; 0.5 metre dncll kosul (constraint) verilebilir.

Zenith Variation = 0.02 100. ; gecikme miktarindaki degisim, tau: 0.02 m./sqgrt(hr), 100 saat.
Atmospheric gradients =Y ; Gradiyent de hesaplansin.

Number gradients = 2 ; GUnlik 1 adet (Dogu-Bati ve Kuzey-Gliney)

Gradient Constraints = 0.03 ; 0.03 metre kosul.

lon model = GMAP ; Hassas ¢6zumler i¢in iyonosfer dosyasi da otomatik indirilir.

- sittbl.: Her noktanin 6ncil koordinat kosulunun vyani analiz ©6ncesinde nokta
koordinatlarinin bilinen hassasiyetinin belirtildigi kontrol dosyasidir. Asagidaki ornekte 1Gb14
istasyonlarinin koordinatlarina 5’er santimetre éncil kisit (a-priori constraint) verildigi yani bu
koordinatlarin (Metre biriminde sirasiyla; enlem[North], boylam[EAST] ve yaricap[Up]) bilinen
dogrulugunun 5 santimetre oldugu, analize dahil edilecek diger tim noktalarin ise 1 metre olarak
kabul edildigi bilgisi verilir. Bu dosyada, yeterli bir ambiguity (baslangi¢ faz bilinmeyeni) ¢6zimu
icin koordinati iyi bilinen 1-2 IGS istasyonunun olmasi yeterlidir. Standart kurulum dizinindeki tables
klasorinde bulunan “sittb.” dosyasinda neredeyse tim IGS noktalari bulunmaktadir.

SITE FIX --COORD.CONSTR.--
<< default for regional sites >>
ALL NNN 1. 1. 1.
<< IGb14 core sites >>
AREQ NNN 0.050 0.050 0.050
ARTU NNN 0.050 0.050 0.050
ASC1 NNN 0.050 0.050 0.050
BADG NNN 0.050 0.050 0.050
BAHR NNN  0.050 0.050 0.050
CHAT NNN  0.050 0.050 0.050
- utl. : Tablo halinde verilen zaman bilgisini icerir.

- process.defaults: Analize ait baslama, bitis, sonug dosyalarinin hangilerinin saklanacagi
veya silinecedi, disk kullanimi gibi kontrolleri igerir.

- station.info: Alici, anten marka ve model bilgileri, anten yukseklikleri ile 6lgim baslangi¢
ve bitis zamanlarinin belirtildigi, en dikkat edilerek dizenleme yapilmasi gerekli dosyadir.
Bilgileri duzenlerken tab yani sekme kullaniimamalidir.

- sites.defaults: Verilerin hangilerinin analizde kullanilacagi, hangi IGS istasyonlarinin
internetten indirilecegi gibi kontrolleri icerir. Bu dosyada xstinfo secenegi kullanilarak tum
istasyonlarin RINEX go6zlem dosyalarindaki bilgiler kullanilarak station.info satirlarinin
otomatik olarak duzeltiimesinin 6nune gegcilir. “station.info” dosyasindaki tim bilgilerin
manuel ve bilgimiz dahilinde hazirlanmasi daha dogru olur. Onun igin, “all_sites tusl
xstinfo” gibi tum istasyonlarin bu otomatik dizeltme durumundan kaginmalari saglanir
(Burada “tus1” ilgili kampanya kisaltmasi olup érnek olarak yazilmigtir).

Yine, IGS istasyonlarinin alici ve anten bilgilerinin mevcut oldugu en glncel station.info dosyasi
alinarak kendi nokta ve istasyonlarimiza ait bilgiler eklenir.



indirilmis olan giincel grid dosyalar igin de tables klaséri altinda asa@idaki gibi linkler tanimlanir
(hangi yil igin yapiliyorsa).

» In —=s /progs/GRIDS/VMF1/vmflgrd.2024 map.grid
» In —s /progs/GRIDS/ATML/atmfilt_cm.2024 atml.grid

Not: “Ifile.” dosyasinda analiz dncesi her bir nokta/istasyonun birka¢ metre dogrulugunda bile olsa
yaklasik koordinati mevcut olmalidir. Yaklasik koordinat elde etmenin bir yolu sh_rx2apr
komutudur. Ancak bunun igin brdc (yayin efemerisi) dosyasi, daha hassas bir koordinat igin ise
referans olarak kullanilacak bir istasyon verisi (“RINEX 2” formatinda ve koordinati bilinen) mevcut
olmaldir.

» sh_get_nav -yr 2022 -doy 100 (brdc1000.22n dosyasi iner)

» sh_rx2apr -site abcd1000.220 -nav brdc1000.22n

» sh_rx2apr -site abcd1000.220 -nav brdc1000.22n -ref ankrl1000.220 -apr
~/gg/tables/itrf20m.apr (Daha hassas koordinat hesaplamak igin)

GPS/GNSS dengelemesi gibi lineer olmayan analizlerde, process baslangicinda girilen yaklasik
koordinat degerinin dogrulugu kiicimsenmemesi gerekir. Burada genel olarak, 1:1000 oranindan
bahsedilebilir. Yani, 10 metre 6ncll (a-priori) koordinat dogrulugu nihai koordinat ¢ézUmunu 10
mm. etkileyebilir.

Herhangi bir noktanin [file. dosyasinda baslangigta girilen koordinati ile sh_gamit ¢éziminden elde
edilen koordinati arasinda 30 cm.'den fazla bir fark olusursa yazilim otomatik olarak Ifile.
dosyasindaki koordinati glinceller.

Yer Donme Parametreleri dosyasinin (bulletin_b) giincel tutulmasi:
» sh_update_eop -series usho
» cp finals.data usno.finals.data
» sh_bull_b ***@gmail.com (bir e-posta adresi yazilr)
usno.finals.data dosyasindan; utl.bull_b, pole.bull_b ve pmu.bull_b dosyalarini yaratacaktir.

Not: GAMIT/GLOBK yazilimina ait herhangi bir modil argimansiz calistirildiginda (sadece
komutun ismi yazilip entera basildiginda), ekrana ayrintili bir HELP blogu ile birlikte 6rnek
calistirma komutlarini iceren bilgiler sunulur. Bu yardimci bilgiler igin home dizininde bulunan
“.cshrc” dosyasinda; “setenv HELP_DIR ~/gg/help/” satiri yer almalidir.

Differential code biases (dcb.dat):

Program aylik olarak glincellenirse (En glincel incremental_updates.. indiriimisse) dcb.dat
dosyas! da programin kurulu oldugu kaynak dizindeki tables alt klasériinde gtincel olarak yer
alacaktir. Bu dosyada, kod gdzlemlerindeki (P1C1) yanliik da denilen sistematik hatalar
nanosaniye biriminde her bir GPS uydusu icin belirtiimistir. GAMIT analizinde bu dosya program
tarafindan otomatik olarak okunur, ayrica bir isleme gerek yoktur.

Gunluk GAMIT ¢6ziim dosyalarinin olusturulmasi:
» sh_gamit -s 2022 085 122 -expt test -orbit IGSF -eops bull_b -yrext -h -ion -update_|I N

Bu drnekte, 2022 yilinin 85’inci ginudnden (26 Mart 2022) 122’nci ginine (02 Mayis 2022) kadar
IGS Final yértnge kullanilarak yapilacak gunluk ¢ozimler icin gerekli olan komut verilmigtir.

sh_gamit komutu herhangi bir gun icin c¢aligtirildiginda, analiz klasorunde otomatik olarak
olusturulan dizinler ve igindeki dosyalar sunlardir;

- 2022_001 (Gunliik ¢dziim dosyalarinin olusturuldugu dizin. Orn.01 Ocak 2022)

- brdc :Yayin efemerisi (Broadcast ephemeris) dosyalari (Yazilim otomatik indirir)
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- dfiles : GAMIT formatina gevrilmis efemeris dosyalari

- glbf :Buasamada bostur. sh_glred komutu sonucunda binary formatina ¢evrilen gunlik
¢6zum dosyalari (*.glx) burada olusacaktir.

- gsoln : Bu asamada bostur. sh_glred veya globk komutlari sonucunda referans sistemi
tanimlanmis sonug¢ dosyalari (*.org) bu dizinde olusacaktir.

- igs : Hassas yoéruinge (Precise ephemeris) dosyalari (Yazilim otomatik indirir)
- jonex : iyonosfer dosyalari (Yazilim otomatik indirir)

- raw : GNSS ham gozlem verileri (mevcutsa ham dosyalar burada saklanir)

- rinex : GNSS go6zlem verileri (RINEX yapida)

- tables : Analiz icin gerekli 6nemli dosyalar (yukarida aciklanmistir).

Analiz icin yeterli bekleme zamanimiz varsa final yani en hassas yorungeler tercih edilmelidir.
Kullanilabilecek opsiyonlar; igsf igsr igsu codf code codm emrf esaf gfzf gfzm grgm jaxm jplf mitf
ngsf siof sior siou tumm wuhm olmakla birlikte IGS Urtnleri tercih edilirse su sekildedir:

-orbit
IGSF: Yaklasik 2 haftalik bir stre sonra yayinlanir (~2.5 cm. dogruluk).
IGSR: 1-2 guin sonra yayinlanir (~2.5 cm. dogruluk).

IGSU: 6 saatte bir (~3.0 cm. dogruluk) yayinlanmakla birlikte her an i¢in (~5.0 cm. dogruluk)
indirilebilir.

Giinliik GAMIT ¢6ziimiiniin kalite kontrolii:
» cat sh_gamit_2022_085.summary

Bu dosyalar dengeleme sonunda her bir gin dizininde Uretilir ve ¢6zim sonuglarini 6zet olarak
verir.

- Kag adet istasyonun ¢dzime girdigini gosteren “Number of stations used” satiri incelenir.
Ornegin, “Number of stations used 40 Total xfiles 40” ifadesi; ¢dziime giren istasyon sayisi
ile kullandigimiz istasyon sayisinin ayni oldugu yani higbir istasyon/noktanin ¢ézimden
cikarilmadigi bilgisini verir.

- Noktalarin Postfit RMS degerleri 3-10 mm araliginda olmalidir. Fakat kullanilan alicilara
gobre ¢ozumlerde en iyi istasyonlar 5-8 mm araliginda, en kotl istasyonlarin ise 13-20 mm
araliginda degisebilmektedir. Eger tum istasyonlarin RMS degerlerine bakilmak istenirse
‘grep RMS autcln.post.sum” komutuyla incelenebilir. RMS = 0 olan istasyonlar autcin
tarafindan hi¢ verisinin kullanilmadigini ya da tum verisinin silindigini géstermektedir. Bu
istasyonlarin verisi ¢ok az ya da yaklasik koordinatlari kétu olabilir.

- GAMIT/GLOBK yazarlarina gore Postfit nrms degerleri ~ 0.2 civarinda ve asagida
belirtildigi gibi doért ¢ézimun de birbirine ¢ok yakin degerlere sahip olmasi beklenmektedir.
Bizim ¢ozumlerimizde genellikle 0.17-0.18 civarindadir.

Double difference statistics

Prefit nrms: 0.84629E+00 Postfit nrms: 0.17802E+00 (1)

Prefit nrms: 0.84412E+00 Postfit nrms: 0.18184E+00  (2)

Prefit nrms: 0.84629E+00 Postfit nrms: 0.17793E+00  (3)

Prefit nrms: 0.84412E+00 Postfit nrms: 0.18173E+00  (4)

Number of double differences: 196765
(1) Belirsizlikler ¢oziilmeden kisitli ¢dziim: Constrained solution without ambiguities resolved (“GCR”)
(2) Belirsizliklerin ¢6ziildiigii kisith ¢ozliim: Constrained solution with ambiguities resolved (“GCX”)
(3) Belirsizlikler ¢oziilmeden gevsek ¢6ztim: Loose solution without ambiguities resolved (“GLR”)
(4) Belirsizliklerin ¢6ziildiigii gevsek ¢6ziim: Loose solution with ambiguities resolved (“GLX”")



- Faz belirsizligi ya da faz baslangici belirsizligi (Phase Ambiguity) ¢dzimlerinin WL (Wide
Lane) icin %90’ 1in, NL (Narrow Lane) icin ise %80 uzerinde olmasini bekliyoruz.

Phase ambiguities WL fixed 96.8% NL fixed 94.2%

- gfile dosyasi incelenerek “Number of double differences for each satellite” kontrol
edilmelidir. TUm uydular i¢in 0 olan istasyon kontrol edilmelidir. Bu durum genelde “Ifile.”
dosyasindaki o istasyona iligkin yaklasik konumun yeterli dogrulukta olmadigi ya da mevcut
verisinin bozuk oldugu anlamina gelir.

Gunluk GLRED ¢6ziim dosyalarinin olusturulmasi:

sh_gamit komutu ile olusan gunlik ¢b6zim dosyalarinda (h-file) gevsek kosullu ¢ozimler
uretilmistir. “h” harfi ile baslayan bu dosyalar ASCIl (text) yapidadir ve analizi yapilan
parametrelere ait varyans kovaryans matrisini igerir. Bu asamada henlz datum tanimlamasi
hassas olarak yapilmamistir. Bunun igin gunlik ¢dzimler olustuktan sonra, analize dahil edilen
IGS ya da segilen referans noktalarinin koordinat ve hizlari kullanilarak 3 (Oteleme), 6 (3 Oteleme,
3 Doniiklik) veya 7 parametreli (3 Oteleme, 3 Dénukliik, 1 lgek) Helmert dontisimi ile istenen bir
referans sisteminde (Ornegdin ITRF20) datum doéntsim( yapilir. Bu isleme Referans Sistemi
Tanimlamasi (stabilization) denmektedir.

» sh_glred -s 2022 85 2022 122 -expt test -opt H G T -yrext -globk_cmd globk.cmd -
glorg_cmd glorg.cmd

Buradaki “H” argimani “htoglb” adinda bir programi galistirir. ASCIl yani text yapidaki gamit
cozumlerini (htesta.22085, htesta.22086 vb.) binary formatina cevirir (*.glx) ve glbf/ dizinine koyar.

Buradaki “G” argimani ile “glred” programi calistirilir ve gsoln/ dizininde “.org” uzantih ¢6zim
dosyalari olusturulur.

Buradaki “T” argumani ile “sh_plot_pos” programi ¢alistirilir ve zaman serileri “.pos” olusturulur.

“T” argimanina alternatif olarak “E” argimani kullanilirsa, “mb_" formatinda zaman serileri
olusturulur. Digerinden farkli olarak her bir nokta igin 3 adet zaman serisi dosyasi Uretilir (.dat1:
Kuzey bilesen, .dat2: Dogu bilesen ve .dat3: YUkseklik bileseni igin)

Not: Gunluk “.org” uzantih dosyalari olusturmadan 6nce (globk_test 22085.org gibi) asagidaki
dosyalar gsoln dizininde, diizenlenmis halde mevcut olmalidir;

- globk.cmd
- glorg.cmd

- itrf20.eq

- itrf20m.apr
- stab_site

Not: “itrf20.eq” dosyas! programin kuruldugu kaynak dizinde (Orn. /progs/srelease_10.71/tables )
mevcuttur. “itrf20m.apr” ile birlikte kullanilir. Bu dosyada IGS istasyonlarinda deprem kaynakli
etkiler ile alici ve anten degisimleri nedeniyle koordinat degisimi saptanan ve bu nedenle nokta
isimlerinde yapilan degisiklikler tanimlanmigtir.

Not: “stab_site” dosyasinda referans sisteminin tanimlanmasinda kullanilacak istasyon listesi
bulunur. Bu listeyi istediginiz gibi degdistirebilir, analize dahil ettiginiz IGS ya da koordinatini hassas
olarak bildiginiz diger istasyon/noktalari ekleyebilirsiniz. Buradaki en 6nemli husus, GAMIT
analizinin en basinda (sh_gamit) hangi IGS istasyonlarini secip analize dahil edeceginizdir.
Process icin yeterli zaman varsa, guvenli tarafta kalmak igin mimkuin oldugunca fazla IGS istasyon
verisinin (10-12) analize dahil edilmesi onerilir. Bu dosya “glorg.cmd” dosyasinda bir satir halinde
su sekilde belirtiimelidir: “source ./stab_site”

Alternatif olarak, listedeki istasyon isimleri “glorg.cmd” dosyasinda dogrudan da belirtilebilir:

stab_site clear
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stab_site ankr artu aruc bahr borl bucu
stab_site crao drag dyng glsv gope graz

Referans sisteminin kag istasyonla tanimlanmasi gerektigi sorusu, analiz siresi ile orantilidir. ilave
edilecek her bir veri islem slresini (sh_gamit) arttiracaktir. Kendi nokta ya da istasyon sayisina
bagl olarak 8-10 civarinda IGS ya da koordinatini hassas olarak bildiginiz diger istasyon/noktalari
bu amagla kullanabilirsiniz.

Referans sistemi tanimlamasinda kullanilan 6rnek kontrol dosyasi (glorg.cmd):

* GLORG command file
* Parameters to be estimated
pos_org Xtran ytran ztran xrot yrot zrot
VEL rate_org xtran ytran ztran xrot yrot zrot
* Controls for removing sites from the stabilization
stab it40.83.0
* A priori coordinates:
apr_file ./itrf20m.apr
* List of stabilization sites:
stab_site clear
stab_site artu aruc bucu crao dyng isba kit3 mate nico
stab_site notl onsa penc polv ramo sofi tehn wtzr yibl

11



* GLOBK command file

*kkkkkkkkkkhkkkhkkkhkix Scratch flles *kkkkkkkhkkkhkhkhkkkhkkkhkhhhhhhhkhhhkkhhkkx
VEL com_file @.com

srt_file @.srt

srt_dir +1

eq_file ./itrf20.eq

eg_file ./kaba_hatalar.eq

VEL sol_file @.sol

*kkkkkkkkkkkkkkk F | Ite I'I ng |n p ut d ata kkkkkkkkkkkkkhkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk

max_chii 100 3 100

kkkkkkkkkkkkkkkk Statlon COOdenate flle kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkhkkkkkkkkkkk

apr_file ./itrf20m.apr
*kkkkkkkhkkhkkkhkkk Prlnt Commands *kkkkkkkhkkkkhkkhkkkhkhhkhhkkhhkhhhhhkkhkhhiikk
crt_opt NOPR

prt_opt NOPR GDLF CMDS

org_opt PSUM CMDS GDLF FIXA RNRP
VEL org_opt ERAS PSUM CMDS GDLF VSUM FIXA RNRP
VEL org_out globk_vel.org
Frepkkkekkkekkk Selecting and constraining parameters to be estimated*****
# Station coordinates and velocities

apr_site all101010 000
VEL apr_site all101010 111
# Earth rotation parameters

apr wob 101011

apr_utl 101
VEL apr_wob 1010 10 10
VEL apr_utl 10 10
VEL mar_wob 3650 3650 00
VEL mar_utl 3650
# Translation a priori constraints:

apr tran111000
VELapr_ tran111111
VEL mar_tran 3.65 3.65 3.65 00O
* Correct the pole tide when not compatible with GAMIT

app_ptid all
kkkkkkkkkkkkkkkkkkhkkkkk Invoke glorg kkkkkkkkkkkkkkkkhkkkkkkkkhkkkkkkkkkkkkx
org_cmd glorg.cmd

*k% *kkkkkkkk * erte Out a Comblned H_flle *kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk

# Can substitute your analysis name for 'COMB"' in the file name below
COMB out_glb H------ - COMB.GLX
# out_glb H------ - COMB.GLX
#VEL out_glb @.GLX

Frikkkkkkkkhkrkrkkhirxkrx* Qamnve qrracth fileq for reneatahilityv riing ****%x*x

Referans sistemi tanimlamasinda kullanilan 6rnek kontrol dosyasi (globk.cmd)

Yer Donme Parametreleri (Earth Rotation Parameters):

GLOBK modulinde bir parametrenin hesaplanmasi istenirse globk.cmd dosyasinda apr_xxx ile
belirtilir. Yani apr_neu, apr_wob, apr_utl veya apr_svs segenekleri ile dncll sigma degerleri girilir.
Hesaplanmasi istenmiyorsa oncll kisit olarak “0” degeri girilir. Ayrica, bir parametrenin éncul (a-
priori) degerini sabit olarak kullanmak yani fix alinmak istenirse, “F” yazilir.

Eger referans sistemi tanimlanmasi igin kullanilan glorg modulinde doénuklik kullanmiyorsak
globk.cmd dosyasinda parametreler icin siki kisit verilmelidir. Diger durumlarda ve daha ¢ok tercih
edildigi sekilde ise gevsek kisit verilir.
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Daha o6nce ifade edildigi Uzere, “Session table” kontrol dosyasinda, ayni zamanda varsayilan
olarak da gelen, “BASELINE” secili oimalidir (Choice of Experiment = BASELINE). Bunun anlami,
GAMIT modilinde uydu yoringe parametreleri fix alinarak noktal/istasyon koordinatlari
hesaplanacaktir. Bu modda Yer Dénme Parametreleri ise hesaplanmaz. Boyle olunca, referans
sistemi tanimlarken bu parametrelerin globk ile hesaplanmasi dogru olur.

Yer Donme Parametrelerinin gevsek kisith kullanildigr durum asagidaki gibidir. Sirasiyla; kutup
konumlari olan X ve Y igin 10 milisaniye (mas), bu konumlarin hizlari i¢in ise 10 milisaniye/gln
(mas/day) verilebilir.

apr_wob 101011
VEL apr_wob 1010 10 10

Ancak, agimiz ¢ok klguUk bir bdlgeyi iceriyorsa ddénisim parametrelerinden déonukligu kullanmak
yerine sadece Oteleme (glorg.cmd: pos_org xtran ytran ztran) kullanilabilir. Bu durumda daha siki
bir kosul verilmelidir. Ornegin: apr_wob .25 .25.1 .1, apr_utl .25 .2

Yer Dénme Parametrelerinin bir elemani olan UT1 igin sirasiyla; UT1 ofset icin 10 milisaniye
(mas), bu ofsetin hizi i¢in ise 10 milisaniye/gun (mas/day) verilebilir.

apr_utl 101
VEL apr_utl 1010

Ayrica, hizlarin hesaplanmasi asamasinda zamansal degisimler (korelasyonlar) icin rastgele
yurayus gurdltisindn (Random walk noise) de eklenmesi tercih edilmektedir. Bu durumda da,
kutup konumlari igin 3650 mas?/year, hizlar igin ise 0 (mas/day)? kisitlari verilebilir.

VEL mar_wob 36503650 00
VEL mar_utl 3650

Oteleme (translation)’nin hesaplanmasinda kosul verme

“globk.cmd” dosyasinda o6teleme parametresinin hesaplanmasinda da 6n kosul verilmektedir.
Bunun igin kullanilan “apr_tran” segeneginde sirasiyla; X, Y ve Z koordinat bilesenleri icin 1’er
metre sigma, hizlari igin ise 0 (metre/yil) degeri girilebilir.

apr_tran111000

MAX CHII (Nihai coziimden cikarma kriteri-Filtreleme)

Bu filtreleme degerlerini kullanarak, gamit modulunden gelen ¢6zimlerin (h-files) referans sistemi
tanimlarken veya koordinat zaman serileri olustururken kullanilmamasi yani otomatik ¢ikartiimasi
saglanir. Bir gamit ¢6zimunun glred/globk asamasinda kabul edilmedidi durumlar genelde ilgili h-
file dosyasinda bir ya da birden fazla istasyon verisinde bir sorun oldugu durumlardir. Kullanimi
Ornek olarak asagida verilmigtir:

max_chii <max chi**2 Increment> <max prefit difference> <max rotation>
max_chii 100 3 100

“En Blyuk Chikare Artis Degeri”: Her yeni bir ¢ézim (aylik, haftalik veya kampanya ¢6zumu: h-file)
eklendiginde izin verilen en buylk chikare artis degeridir. Bu degeri asmissa, ilgili h-file nihai
¢6zumden cikartilir ve bir sonraki ¢ézimden devam edilir. Varsayilan deger 100 (birimsiz)'dur.

‘En Buylk Prefit Farki”: Ardigik ¢dzumlerde artik degerlere (residual) bakilarak istasyon
koordinatlarindaki en buyuk fark degerinden fazla olan ¢6zim (h-file) varsa ¢ikartilir. S6z konusu
deger 3 metre verilebilir. Oncll koordinatlarin yeterli dogrulukta bilindigi tim durumlarda bu deger
fazlasiyla yeterlidir.
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‘En Buyuk Donukluk Degeri”: Ardigik g¢ozumlerdeki nokta koordinatlar arasinda hesaplanan
donuklik parametresinin kontroll yapilir. S6z konusu deger 100 milisaniye verilebilir.

Referans Sistemi Tanimlamada Filtreleme (stab it)

“lterasyon SayisI”: Referans sistemi tanimlarken uygulanacak iterasyon sayisi. Default degeri
“A"tar.

“‘Agirliklandirma”

1.0: verilirse, agirliklar bir 6nceki iterasyonda ortaya cikan nokta konumlarina ait sigma
degerlerinden yeniden hesaplansin demektir.

0.0: verilirse, tum iterasyonlarda tum noktalarin/istasyonlarin sigmalari esit alinsin yani esit
agirliklandirilsin demektir.

0.8: verilirse, Agirliklandirma %80 bir dnceki iterasyon sonucuna goére yapilsin, %20 oraninda ise
esit olsun demektir (Stabilization with 20.0% constant, 80.0% site dependent weighting).

“n-sigma”: Artik degerlerin (residuals) sigmalara (uncertainty) orani olarak da degerlendirilen bu
degerin Ustu igin istasyon stabilizasyondan ¢ikarilacaktir (Delete sites with 3.0-sigma condition).

stab_it40.8 3.0

Sonuc Dosyasina (.orq) Yazdirilacaklar (Print Options):

“crt_opt, prt_opt ve org_opt, ” segeneklerinde yazdirilabilecek bilgiler ve kisaltmalari asagidadir:
PSUM: Koordinatlara getirilen dizeltmelerin 6zeti (dN, dE, dU ve sigmalari)

VSUM: Hizlar ve hizlara getirilen duzeltmelerin 6zeti (Ve, Vn, Vu ve sigmalari)

CMDS: globk.cmd ve glorg.cmd dosya icerikleri

GDLF: Hesapta kullanilan h-file listesi ve ki-kare artim degerleri

FIXA: equate ile hizlar esitlenen noktalarin a-priori koordinatlari da esitlenir.

RNRP: rename dosyasinda (.eq) yer alan noktalarin konum farklari raporu

ERAS: Klasorde varsa ayni isimli 6nceki nihai dosyayi siler.

UTM: Nihai koordinatlari UTM formatinda da sunar.

BLEN: TUm bazlarin uzunluk ve bilesenlerini (North, East, Up) sigmalari ile birlikte print (.prt)
dosyasinda sunar.

NOPR: Cikti dosyasi olusmaz. Hangi ¢ikti icin kullaniimigsa (ekran, “.prt” veya “.org”) o dosyayi
olusturmaz.

Burada, crt_opt segenegi tum sonuglari ekrana, prt_opt ise GLOBK ciktilarini bilgi olarak bir
dosyaya yazar. Ancak bizim istedigimiz nihai sonuglar “glorg” ile “.org” dosyasina yazilacagi i¢in bu
seceneklerde “NOPR” kullanilarak hi¢ olusturulmaz.

Coziimden Bazi Noktalarin Cikartilmasi isteniyorsa:

Aksi belirtiimezse, default olarak, “h-files” dosyalarindaki tim noktalar globk/glred ¢ézimlerinde yer
alir. Bazi noktalarin bu ¢dézimlerden cikartilmasi istenirse ya da sadece belirlenen noktalarin
¢ozimde kalmasi istenirse, globk.cmd dosyasinda “use_site” komutu asagidaki iki sekilde
kullanilabilir:

use_site -edir -ankr -ista
veya

use_site clear
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use_site adan burs kirl maly zong

Bir noktanin sadece rename yapilmis bir durumdakini ¢ikartmak istersek nokta ismi 8-karakter ile
belirtilmelidir:

use_site -edir_2ps -ankr_8ps -vaan_gva

Yine kutu seklinde cografi bir alan tanimlanarak igerisine giren noktalarin ¢dzimden c¢ikartiimasi
istenirse su sekilde belirtilebilir:

use_pos <—/ +> <Alt Kdése Enlem ve Boylam> <Ust Kése Enlem ve Boylam>
use_pos —27 29 39 40

Bir noktanin nihai ¢bziimde yer alabilmesi icin en az kag h-file ¢6zimunde mevcut olmasi gerektigi
de say! olarak belirtilebilir. Bu komut sira olarak varsa diger “use” komutlarindan sonra
kullaniimahdir.

use num4

Kutup Gelgit Duzeltmesinin Uyqulanmasi (GAMIT’de uygulanmamissa):

GAMIT ¢6zim dosyalarinda (h-files) kutup gelgit dizeltmesi uygulanmamigsa, GLOBK
asamasinda yazilim tarafindan bu durum otomatik kontrol edilir ve uygun diizeltme eklenir. ilgili h-
files dosya isimleri girilebilir isterse “ALL” secilerek timunin bu kontrolden gegiriimesi saglanir
(app_ptid < list of h-file codes / ALL >). Sonug olarak, "globk.cmd” dosyasinda asagidaki gibi, kutup
gelgit dizeltmesi GAMIT asamasinda (sestbl. icinde) uygulanmamigsa simdi timiine uygulansin
anlaminda, satir eklenir.

app_ptid all

Coziimiin Binary H-files (glx) Formatinda Ayrica Uretilmesi isteniyorsa:

Aylik (istenirse haftalik) birlestirmeleri igeren binary ¢6zim dosyalarinin (H080418 COMB.GLX
vb.) olusturulmasi amaciyla out_glb komutu kullanilir. Aylik birlestirmeler igin sh_glred komutu “-
ncomb 30” segenegi ile ¢aligtirilir.

out_glb H------ -~ COMB.GLX

Eger globk komutu ile nihai bir ¢bziim sonucunda bagka bir process i¢in kullanmak Utzere bir GLX
yaratilmak istenmis ancak globk.cmd dosyasinda “out_glb” satiri unutulmussa, verinin boyutuna
bagh olarak uzun zaman alan globk komutunun yeniden calistirimasina gerek yoktur. Bunun
yerine, olusan “.com” ve “.sol” dosyalar kullanilarak glsave programi yardimiyla s6z konusu dosya
olusturulabilir. Ornek kullanim asagidadir:

glsave <com file> [out global name] [description]

» glsave deneme.com deneme.GLX ‘Deneme Cozumu’

Yiiksekliklerin Yataya Gore Adirliklarinin Azaltilmasi (cnd hgt):

Nokta yuksekliklerine guvenilmiyorsa referans sistemi tanimlanirken “glorg.cmd” dosyasinda
agirliklari dusurilebilir. Default degerler konum ve hiz igin 10’dur. Bunun anlami, yukseklik
degerlerinin standart sapmalari (uncertainity) yatay bilesenlere oranla yaklasik 3 kat buylk yani
daha kétu oldugu kabul edilir. Genelde bu degere dokunulmaz ancak tamamen yatay bilesenlere
glvenilerek yapilacak bir referans sistemi tanimlamak istenirse bu oran 6rnegin 100 veya 1000
yapilabilir.

cnd_hgt 1010
Nihai ¢6zim dosyasinin (.org) ilk satirlarinda asagidaki gibi bilgilendirilir:

Height variance factor ~ 10.00 Position, 10.00 Velocity
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Belirli bir Koordinat Bileseninin Agirhginin Azaltilmasi (sig_nheu):

Sabit istasyon verilerinde bir ya da birka¢ gunlik kaba hatali dl¢inin “rename” komutu ile
¢6zimden c¢ikartilmasi (XCL) sorun olmazken, kampanya bazli verilerde her bir epok 6lgim ¢ok
degerlidir. Bu durumda, problemli oldugu degerlendirilen bir bilesenin agirhgi azaltilabilir. Kullanimi
globk.cmd dosyasinda su sekildedir;

sig neu algo gps 0 0 .5 1997 5 14 0 0 1997 5 18 0 O

Burada, ALGO istasyonunun 14-18 Mayis 1997 tarihleri arasindaki verilerinde yukseklik bileseninin
varyansina 0.25 m? eklenecek yani ylkseklikten gelecek hatanin etkisi yani agirh@: disurilecektir.
“sig_neu” satir “grw” komutu ile otomatik olarak yaratilabilir.

sig neu @ 2PS 0.02 0.02 0.02
Burada da, 2PS uzantisina sahip tum istasyonlara uygulanir.

Dikkat edilmesi gereken bir husus sudur; sig_neu ile 6rnegin bir yukseklik bileseninin agirligi
azaltiimigken, hiz dederlerinin esitlenmesini saglayan equate ile kullanilirsa sadece vyatay
koordinatlarin esitlenmesi gerekir. “equate” 6zelligi ve kullanimi miteakip bélimlerde anlatiimigtir.

GLRED ¢6ziim dosyalarinda referans sistemi tanimlamasi kontrolii:

» cdgsoln

> grep “4 Pre” *org

> grep “POS STA” *org
Burada, “Post RMS” deg@erleri 1-2 mm. civarinda ¢ikmalidir. Ayrica, referans sisteminin kag¢ tane
IGS istasyonu ile tanimlandigina bakilir.
Eger zaman serileri (.pos uzantill) manuel olarak Uretilmek istenirse (sh_glred komutunda “T”
opsiyonu kullaniimamigsa):

» sh_plot_pos —f ../globk*org -k -p
Ornek: HYMN.hgm.orbit_igh14.pos

“.pos” uzantili dosyalara notepad++ yazilimi ile bakilip incelenebilir. Ayrica, iginde “eq_file
depremler.eq” gibi koordinat atimlarinin ve depremlerin belirtildigi bir dosya (tsfit.cmd) tanimlanir
ve atim tarihlerinin pembe kesikli cizgiler ile gosterilmesi ve ilgili kodlarin da eklenmesi istenirse
asagidaki komut kullanilabilir:

» sh_plot_pos -f *pos -t tsfit.cmd -b -u

depremler.eq:
rename CESM CESM_GKB 2017 6 12 00 00 2020 10 30 00 00 ! Karaburun (Mw=6.2)
rename CESM CESM_GSE 2020 10 30 00 00 9999 1 1 00 00! Seferihisar/lzmir (Mw=6.9)

CESM
v, = -7.44 £ 0.05 mm/yr
80 Reference latitude: 38.303815123°N WRMS = 12.5 mm; NRMS = B.26
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Eger zaman serileri mb_formatinda olusturulmak istenirse asagidaki komut kullanilir:
» sh_plotcrd —f ../globk*org
Egder zaman serileri mb_formatinda ve manuel olusturulmak istenirse de su t¢ komut kullanilir:
» ensum 2 sum.org val.org ../globk*org
» multibase val.org -y
» sh_baseline —n 3 —cols 1 -f mb_* -xanot 1 —0 1 —year
Ornek: mb_HYMN_GPS.datl, mb_HYMN_GPS.dat2 ve mb_HYMN_GPS.dat3

Co6zumun kalitesini gosteren wrms ve nrms histogramlari grafik olarak gsoln dizininde olusur. jpeg
formatina cevrildiginde rahatlikla incelenebilir.

- “pshist_vel nrms.tsfit 2008-271 2009-120.sum”
- “pshist_vel_wrms.tsfit_2008-271_2009-120.sum”

Zaman serilerinden kaba hatali verilerin ayiklanmasi:

Matlab’de tsview programi ( http://www-gpsg.mit.edu/~tah/GGMatlab/GGMatlab _mfiles.tar ) ile
ister “mb_" dosyalar, istenirse “.pos” uzantili koordinat zaman serisi dosyalari bir dizine
kaydedilerek bakilir, kaba hatali oldugu degerlendirilen noktalar hangi gtinde ise editlenir ve gsoln
dizinindeki “kaba_hatalar.eq” gibi bir dosyaya ¢ézimden atilmasi maksadiyla kaydedilir. Daha
sonra sh_glred komutu kaba hatali gunler igin tekrar calistirilir ve sonrasinda yapilan iglemler
tekrar edilir.

Kaba hata dosyasi globk.cmd dosyasinin igerisinde asagidaki satir gibi tanimlanir:
eq_file ./kaba_hatalar.eq

Kaba hata dosyasi igeriginden birkag satir:

rename ADAN ADAN_XCL 2013 6 900002013 6 924 00! tsview edit
rename ADAN ADAN_XCL 2013 612 00 002013 6 12 24 00! tsview edit
rename ADN1 ADN1_XCL 2017 5 200002017 5 22400! tsview edit
rename ADN1 ADN1_XCL 2019 4 2900002019 4 29 24 00! tsview edit
rename ADIY ADIY_XCL 2008 11 9 00 00 2008 11 9 24 00 ! tsview edit
rename ADIY ADIY_XCL 2012 217 0000 2012 217 24 00! tsview edit

Burada, “XCL” uzantili olmasi demek, o istasyon satirinda belirtilen tarih araliginda hem “glred”
hem de “globk” komutlarinda gegerli olmak tzere ¢éziimden ¢ikartilacak demektir.

“XPS” olmasi durumunda ise, “glred” ¢6zumlerinden ¢ikartilmayacak yani zaman serilerinde
goérinmeye devam edecek ancak “globk” komutuyla yapilacak birlestirme ve hiz hesaplamalarinda
dikkate alinmayacak yani ¢ikartilacak demektir.

Alici ve anten degisimlerinde veya bilinmeyen sebeplerle koordinat zaman serilerinde atimlar
gorulebilir. Bu durumda da nokta/istasyon isimlerinde degisiklige gidilir. Ornegin:

rename ANKR  ANKR_2PS 1997 07 24 00 00 1998 09 16 00 00
rename ANKR  ANKR_3PS 1998 09 16 00 00 1999 08 17 00 02
rename ANKR  ANKR_4PS 1999 08 17 00 02 1999 11 12 16 57

isim degisikligi sadece belirli bir “h_file” dosyasinda olmasi istendiginde;
rename ADAN ADAN_XCL h1412281200 cors
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Ya da, bir tarihten sonraki zamanlar i¢in agagidaki gibi degisiklik tanimlanabilir;
rename DIDI DIDI_GSE 2020 103000009999 1 100 00! Seferihisar Depremi (Mw=6.9)
rename DIDI DIDI_GBO 2017 7 20 00 00 2020 10 30 00 00! Bodrum Depremi (Mw=6.5)

“OPS” den sonra ise ingilizce alfabenin 10. sirasina denk gelen “J” harfinden devam edilir.

XXXX_9PS -> XXXX_JPS —> XXXX_KPS —> gibi. Ancak “XPS” nin yukarida ac¢iklandigi gibi 6zel
bir durumu oldugu unutulmamalidir.

Bir offset/shift yani 6teleme tanimlanmak istenirse, genelde Kuzey, Dogu ve Elipsoit Ylksekligi
bilesenlerine asagidaki Ornekteki gibi getirilebilir. Burada, anten dedisiminden kaynakli offseti
dizeltmek icin KNYA istasyonunun 25 Temmuz 2014 ile 5 Temmuz 2019 tarihleri arasindaki anten
yuksekligine 4.7 santimetre 6teleme yapilmaktadir. Yatay bilesenler icin ise “0” degeri verilmis yani
herhangi bir dizeltme yapilmayacaktir.

rename KNYA KNYA_GPS 2014 72500002019 7 500 00 0.00.00.047 NEU!

Noktalarin ve uygulanan modellerin kontrolii:
» cd glbf

» Is *.glx > liste_glx.gdl

» glist liste_glx.gdl > liste_glx.glist

Burada, ¢6zim dosyalarinda (.glx) bulunan noktalarin/istasyonlarin hangi tarihler arasinda ve
kacar tane oldudu, gunlik uydu sayilari, analizde kullanilan modellerin tUmU gun gun
listelenmektedir.

Aylik Birlestirmeler:
Elimizde birden fazla yila ait veri varsa koordinat ve hiz belirlenmesi amaciyla aylik birlestirilebilir.

» sh_glred -s 2015 271 2022 122 -expt aylk -opt G -ncomb 30 -yrext -globk_cmd globk.cmd -
glorg_cmd glorg.cmd

Burada; gsoln/globk.cmd dosyasinda “out_glb H------ ~ COMB.GLX” aktif olmalidir. glorg.cmd
dosyasi ise ayni kalir. Sonug¢ dosyalari “H151126 _COMB.GLX” gibi gevsek birlestirilmis ¢6zim
dosyalari ve *globk_aylk 15133-162.org” gibi siki birlegtirilmis ¢6zim dosyalari olacaktir.

Birlestirmelere iliskin karesel ortalama hata degerleri burada da kontrol edilir;
> grep “4 Pre” globk_aylk_*.org (rms degerleri 2-3 mm. civarinda olmalidir.)
> grep “POS STA” globk_aylk_*.org

Aylk “.org” uzantili ¢6zim dosyalar ile hiz hesabinda kullanmak Uzere aylik *.GLX dosyalari
“‘gsoln_aylk” gibi tanimlanacak bir dizine kaydedilir.

Haftalik, aylik veya kampanya bazh birlestiriimis binary ¢ézim dosyalari (*.GLX) genelde blyuk
harfli isimle tanimlanir. Bu bize buyuk harfli bir gix dosyasi gérdiugumuzde (H151126_COMB.GLX,
TUTGA_2022.GLX) bunun birlesik bir h-files oldugunu dogrudan anlamamizi saglar.

Aylik Koordinat Zaman Serileri:

Aylik zaman serileri olugturulur ve kaba hatalar varsa gunluk ¢ozimlerde oldugu gibi ayiklanir;
» cd gsoln_aylk
» ensum 2 sum.aylk.org val.aylk.org globk_aylk_*.org

» multibase val.aylk.org -y
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» sh_baseline —n 3 —cols 1 —f mb_* -xanot 1 -0 1 —year

Koordinat ve Hiz Hesabi:

Oncelikle, hizlarin hesaplanabilmesi icin “glorg.cmd” dosyasinda “rate_org” satiri mevcut olmalidir.
Asagidaki ornekte, konumlarin hesaplanacadi “pos_org” ile birlikte hizlarin hesaplanacagi
‘rate_org” satirlarinda referans sisteminde kullanilacak dénlsimde 3 dOteleme ve 3 doénuklik
hesaplanacagi belirtiimektedir. Suna dikkat edilmelidir; “rate_org” komutunun devreye girebilmesi
icin ¢calistirilacak globk komutunun sonuna “VEL” eklenmelidir.

* Parameters to be estimated

pos_org xtran ytran ztran xrot yrot zrot

VEL rate_org xtran ytran ztran xrot yrot zrot

ITRF2020 referans sisteminde koordinat ve hiz hesabi asagidaki sira takip edilerek yapilir:

H120726_COMB.GLX
H120825_COMB.GLX
H120924_COMB.GLX
H121024_COMB.GLX

» Is H*GLX > aylk.gdl (aylik GLX dosyalarin listesi bir dosyaya yazdirilir)
Sirasiyla asagidaki komutlar uygulanir;
» globk 6 test.prt test.log aylk.gdl globk.cmd VEL

(Buradaki “6” sayisi, yapilan hesap &zetlerinin kisa bilgiler halinde ekrana gelmesini saglayan
standart bir rakamdir.)

» sh_org2vel -file globk_vel.org (“globk_vel.apr” ve “globk_vel.vel” dosyalari yaratilir.)

» cat globk_vel.vel | awk 'NR<=5{next} {printf("%7.3f %7.3f %7.2f %7.2f %7.2f %7.2f
%7.3f %s \n",$1,$2,$3,$4,$7,$8,$9,substr($13,1,4))}' > vel_wingmt_itrf.en (gmt yazilimi ile
cizdirilebilir).

» mv globk_vel.org tusaga_vel_itrf20_2022.org (farkh bir isim ile saklanabilir.)

globk komutunda gunluk ve aylik birlestirmelerde oldugu gibi ayni komut dosyalari kullanilir
(globk.cmd ve glorg.cmd). Ancak bu kez, komut dosyalarindaki “VEL” ile baslayan satirlar yazilim
tarafindan otomatik olarak dikkate alinir. Ornegin “globk.cmd” dosyasindaki asagidaki satir aktive
olur. Bu satir konumlarin yaninda hizlarin da hesaplanacagini ve konumlar igin 10 metre, hizlar igin
ise 1 metre/yil kisit (constraint) kullanilacagini bildirir.

VEL apr_site all101010 111 (Kisitlar: Kartezyen X,Y,Z ve Vx, Vy, Vz igin)
veya
VEL apr_neu all 101010 111 (Kisitlar: North, East, Up ve Vn, Ve, Vu igin)

NOT: Bu arada; “1 1 1” yerine “0 0 0” olsa idi, hiz degerleri hesaplanmazdi. GLOBK yaziliminda bir
parametrenin hesaplanmasi istenmiyorsa oOncul kisit olarak “0” degeri girilir. Ayrica, bir
parametrenin 6ncil (a-priori) degerini sabit olarak kullanmak yani fix alinmak istenirse, “F” yazilir.

Nihai konum ve hiz hesaplamalarinda dikkate alinmasi gereken 6nemli bir nokta, “globk_vel.org”
dosyasindaki “EXPERIMENT LIST” bolumudur. Burada Status olarak belirtilen sutunun hepsinde
USED ifadesi bulunmalidir. “NOT USED” olmasi durumunda, o satirda bulunan ¢dézim dosyasi
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globk.cmd dosyasinda tanimlanan serbestlik derecesi (max_chii) sinir degerini agmasi nedeniyle
nihai ¢ozimden gikartilmig demektir. Bu durumda, ilgili gunluk ya da aylik ¢6zimlerde hangi
istasyonda problem oldugu arastirilir ve o ¢6zim tekrarlanir veya “max_chii” degeri arttirihir.

EXPERIMENT LIST from aylk.srt
# Name SCALE Diag PPM Forw Chi2 Back Chi2 Status
1 HO000101_COMB.GLX 1.000000 0.000 0.000 -1.000 USED
2 HO00131 _COMB.GLX 1.000000 0.000 0.002 -1.000 USED
3 HO00301_COMB.GLX 1.000000 0.000 4.419 -1.000 USED
4 HO00331_COMB.GLX 1.000000 0.000 4.014 -1.000 USED
5 HO000430_COMB.GLX 1.000000 0.000 2.698 -1.000 USED
6 HO00530_COMB.GLX 1.000000 0.000 2.405 -1.000 USED
7 HO00629_COMB.GLX 1.000000 0.000 1.303 -1.000 USED
8 HO00729 COMB.GLX 1.000000 0.000 2.691 -1.000 USED
9 HO00828_COMB.GLX 1.000000 0.000 2.063 -1.000 USED
10 HO00927_COMB.GLX 1.000000 0.000 1.662 -1.000 USED
11 H001027_COMB.GLX 1.000000 0.000 4.335 -1.000 USED

“globk_vel.org” dosyasindaki diger dnemli bolim hiz hesap 6zetinin bulundugu bélumdur:

SUMMARY VELOCITY ESTIMATES FROM GLOBK Ver 5.34X

Long. Lat. E & N Rate E & N Adj. E&N+- RHO H Rate Hadj. +- SITE

(deg) (deq) (mmlyr) (mmlyr) (mmlyr) (mmlyr)
74.69427 42.67977 21.47 3.74 -6.28 -091 0.29 0.32 0.067 -2.73 -3.14 1.04 POL2_3PS
74.69427 42.67977 27.79 437 005 -0.25 0.01 0.01 0.083 0.49 0.09 0.03 POL2_4PS*
66.88545 39.13477 28.13 547 0.13 -0.14 0.01 0.01 0.054 -1.61 0.24 0.03KIT3_GPS*
66.88545 39.13477 28.07 4.99 0.09 -0.58 0.01 0.01 0.045 -0.04 1.81 0.03KIT3_2PS*
58.56046 56.42982 25.30 6.19 0.03 -0.00 0.00 0.00 0.072 0.31 0.19 0.01 ARTU_GPS*
56.11234 22.18646 36.16 32.28 -0.15 -0.22 0.05 0.05-0.047 3.29 1.00 0.18 YIBL_GPS*
56.11234 22.18646 32.97 32.21 -0.07 0.40 0.01 0.01-0.067 -2.06 -0.12 0.05YIBL_2PS*
56.11234 22.18646 34.81 31.35 1.77 -0.46 0.02 0.02-0.165 -0.09 1.85 0.08YIBL_3PS*
51.33410 35.69729 27.02 19.78 0.18 -0.02 0.01 0.01-0.033 1.33 0.40 0.03 TEHN_GPS*
51.33410 35.69729 2191 2462 -493 482 0.13 0.14-0.014 -1.96 -2.89 0.50 TEHN_2PS*
51.33410 35.69728 20.20 5.06 -6.64 -14.73 1.02 1.10-0.018 -28.51 -29.44 4.00 TEHN_3PS
51.33410 35.69728 25.67 17.65 -1.17 -2.15 0.08 0.09-0.013 -0.53 -1.46 0.36 TEHN_4PS*
4479748 39.65511 31.11 17.99 31.11 17.99 0.14 0.15-0.030 -2.51 -2.51 0.54 DLUC_GPS
4457389 37.30515 23.07 25.03 23.07 25.03 0.10 0.11 0.076 -0.06 -0.06 0.43 SEMD_GPS
4457389 37.30515 21.74 25.22 21.74 25.22 0.04 0.05 0.097 0.74 0.74 0.19 SEMD_GVA

Burada belirtilen sttunlarin tanimlari asagidadir;

Long. : Noktanin boylami (derece),

Lat. : Noktanin enlemi (derece),

E & N Rate: ITRF2020 referans sisteminde yatay yondeki (Dogu ve Kuzey bilesenler) hesaplanan
hizlar (mm/yil),

E & N Adj.: Yatay hizlara getirilmis olan duzeltmeler (mm/yil),

E & N +-: Dogu ve Kuzey hiz bilegenlerinin standart sapma (sigma) degerleri,

RHO : Dogu ve Kuzey hiz bilesenleri arasindaki korelasyon (hiz vektorlerinin sigma elipsleri),

H Rate: Elipsoit yuksekliginin hizi (mm/yil)

H adj. : Elipsoit yuksekliginin hizina getirilmis olan duzeltme,

+- : Elipsoit yuksekligi hiz bileseninin standart sapma (sigma) degeri,

SITE : Analize giren tiim istasyonlar. isminin yaninda yildiz isareti “*” olanlar, referans sistemi

tanimlamasinda kullanilan noktalardir.
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“globk_vel.org” dosyasindaki diger bolim; konum hesap ézetinin bulundugu kisimdir. istasyonlar
boylamlarina gére buyukten kiicige gore siralanmigtir:

SUMMARY POSITION ESTIMATES FROM GLOBK Ver 5.34X

Long. Lat. dE adj. dNadj. dE+- dN+- RHO dH adj. dH +- SITE

(deg)  (deg) (mm)  (mm) (mm) (mm) (mm)  (mm)
74.69427 42.67977 -81.93 -10.17 3.62 3.96 0.067 -48.50 13.06 POL2_3PS
74.69427 42.67977 -3.39 0.90 0.07 0.06 0.023 -6.20 0.21 POL2_4PS*
66.88545 39.13477 -2.30 -0.23 0.09 0.08 0.041 -4.19 0.33 KIT3_GPS*
66.88545 39.13477 -0.49 0.79 0.05 0.04 -0.042 5.22 0.16 KIT3_2PS*
58.56046 56.42982 -2.29 -0.17 0.03 0.03 0.165 -3.30 0.09 ARTU_GPS*
56.11234 22.18646 -7.11 0.19 0.80 0.77-0.038 11.41  2.99 YIBL_GPS*
56.11234 22.18646 -5.02 841 0.14 0.14-0.043 -4.86  0.53 YIBL_2PS
56.11234 22.18646 8.48 154 0.13 0.12-0.202 9.28 0.45YIBL_3PS
51.33410 35.69729 -0.95 2.02 0.08 0.08 -0.048 2.80 0.31 TEHN_GPS*
51.33410 35.69729 -22.22 2237 057 0.61-0.011 -14.70 2.19 TEHN_2PS
51.33410 35.69728 -19.47 -46.19 3.12 3.36-0.017 -97.13 12.24 TEHN_3PS
51.33410 35.69728 -4.85 -2.55 0.13 0.14 -0.043 -7.34  0.57 TEHN_4PS*
4479748 39.65511 143.45 -20.00 0.19 0.22-0.030 61.58 0.77 DLUC_GPS
4457389 37.30515 219.72 159.75 1.08 1.21 0.077 -2.63  4.70 SEMD_GPS
4457389 37.30515 199.39 257.87 0.36  0.40 0.097 154 1.55 SEMD_GVA

Burada belirtilen sttunlarin tanimlari da asagidadir;

Long. : Noktanin boylami (derece),

Lat. : Noktanin enlemi (derece),

dE adj.: Yatay yondeki (Dogu bileseni) koordinata getirilmis olan diizeltme (mm),
dN adj.: Yatay yondeki (Kuzey bileseni) koordinata getirilmis olan dizeltme (mm),
dE +- : Yatay yéndeki (Dogu bileseni) koordinatin standart sapma (sigma) degeri,
dN +- : Yatay yondeki (Kuzey bileseni) koordinatin standart sapma (sigma) degeri,
RHO: Dogu ve Kuzey koordinat bilegenleri arasindaki korelasyon,

dH adj.: Elipsoit ylksekligine getirilmis olan duzeltme (mm),

dH +- : Elipsoit ylksekliginin standart sapma (sigma) degeri (mm),

SITE: Analize giren tim istasyonlar. isminin yaninda yildiz isareti olanlar “*”, referans sistemi

tanimlamasinda kullanilan noktalardir.
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Nihai koordinat ve hizlar da Tablo’da goruldugu gibi butun istasyonlar i¢in sirasiyla listelenir:

PARAMETER ESTIMATES FROM GLOBK Vers 5.34X

# PARAMETER Estimate Adjustment Sigma
Int. YEBE_GPS 4848724.65658 -261632.11412 4123094.21287 -0.00985 0.01943 0.01235 2010.001
1. YEBE_GPS X coordinate (m) 4848724.53799 -0.00269 0.00018
2. YEBE_GPS Y coordinate (m) -261631.88468 0.00083 0.00007
3. YEBE_GPS Z coordinate (m) 4123094.35716 -0.00102 0.00016
4. YEBE_GPS X rate (m/yr) -0.00980 0.00005 0.00003
5. YEBE_GPS Y rate (m/yr) 0.01917 -0.00026 0.00001
6. YEBE GPS Z rate (m/yr) 0.01244 0.00009 0.00002
Postion of YEBE_GPS referred to 2021.7658 XYZ offsets 0.0000 0.0000 0.0000 years
Loc. YEBE_GPS X uncorr pos. (m) 4848724.53799 -0.00269 0.00018
Loc. YEBE_GPS Y uncorr pos. (m) -261631.88468 0.00083 0.00007
Loc. YEBE_GPS Z uncorr pos. (m) 4123094.35716 -0.00102 0.00016

Unc. YEBE_GES 4848724.53799 -261631.88468 4123094.35716 -0.00980 0.01917 0.01244 2021.7€¢6 0.0002 O
Apr. YEBE_GPS 4848724.53799 -261631.88468 4123094.35716 -0.00980 0.01917 0.01244 2021.7€66 0.0002 O
0.0000

Loc. YEBE_GPS N coordinate (m) 4511211.57190 0.00099 0.00007
Loc. YEBE_GPS E coordinate (m) 30200531.78807 0.00069 0.00007
Loc.  YEBE GPS U coordinate (m) 972.75052 -0.00275 0.00023
NE,NU,EU position correlations 0.0303 -0.0041 0.1628
Loc. YEBE_GPS N rate (m/yr) 0.01648 0.00003 0.00001
Loc. YEBE_GPS E rate (m/yr) 0.01862 -0.00025 0.00001
Loc. YEBE_GPS U rate (m/yr) -0.00020 0.00010 0.00003
NE,NU,EU rate correlations -0.0177 0.0340 0.2336
pbo. YEBE_GPS Yebes 2021 10 07 11 59 59494.4998 4848724.53799 -261631.88468 4123094.35716 0.000
8 0.039 | 40.5249030493 356.9113775141 972.75052 0.6 0.8 0.00023 | 4511211.57190 30200531.7
0.00023 0.030 -0.004 0.163
pbr. YEBE_GPS Yebes 20211007115900 59494.4998 4848724.53799 -261631.88468 4123094.3571¢6 40.524

052 -0.00980 0.01917 0.01244 0.00003 0.00001 0.00002 0.106 0.838 0.091 0.01648 0.01862 -0.00020 0.00
34 0.234 18581117000000 18581117000000

Burada, “Unc.” ile baslayan satirlarda nihai koordinat ve hizlar (Kartezyen X,Y,Z, Vx, Vy, Vz, Epok)

yer alir. “Unc.”; “uncorrelated” yani korelasyonsuz kelimesinin kisaltmasidir. Dosya igine girmeden
de komut satirindan ilgili istasyona ait bu bilgi alinabilir:

» grep “Unc. CESM_GPS” globk_vel.org

“pbo.” ile baglayan satirlar:

X(m), Y(m), Z(m), sigma_X(m), sigma_Y(m), sigma_Z(m),

Enlem(der.), Boylam(der.), h(metre), sigma_Enlem(der.), sigma_Boylam(der.), sigma_h(m),
std_N(m), std_E(m), std_U(m), std_Enlem(derece) std_Boylam(derece)

Enlem ve boylam icin standart sapma formuli:

sigma_Enlem(der.) = std_N(m)/RYer*180/pi*109

sigma_Boylam(der.) = std_E(m)/RYer *180/pi*109

NOT: GLRED ile GLOBK modilleri aslinda ayni olup, tek farki; GLRED guinlik veya oturumlara ait
¢6zum dosyalarinin (h-files) her biri icin bagimsiz/ayri ayri referans sistemi tanimlarken (koordinat
zaman serilerinin belirlenmesinde), GLOBK tim ¢6zum dosyalarini birlegtirir ve tek bir dosyada
nokta konum ve hizlar hesaplanir.

NOT: sh_glred ardigik birden fazla gun icin “glred” komutunu g¢ahstirdigi igin ¢cok kullanish bir
script'tir.

NOT: Dikkat edilmesi gereken bir nokta, referans sistemini tanimlamak amaciyla kullanilan “apr”
dosyasinda (6rnegin: itrf20m.apr) kendi noktalariniza ait 4 karakter isimlerle IGS noktalarinin ayni
olmasi yani ¢akismasi durumudur. Bunu engellemek igin, sadece kullandiginiz IGS noktalarini
iceren bir “apr” dosyasi yaratarak onu kullanabilirsiniz.
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Hiz Degerlerini Esitleme (Equate)

Deprem veya lokal olarak herhangi bir etki nedeniyle nokta konumlarinda bir degisim/atim
meydana gelmisse ‘rename” 6zelligi ile noktal/istasyon isminin son 2 basamagini degistiririz
(AKHI_GPS -> AKHI_GMU: 22 Ocak 2020 Musalar/Akhisar Depremi). Yine, noktanin yerini ayni
sehirde bagka bir yere tasimak zorunda kalmissak, yeni noktamizi farkli bir isimle kullanmaya
baglariz (ADIY_GPS -> ADY1_GPS). Bu gibi durumlarda zaman serilerine bakarak etki 6ncesi
veya sonrasl hizina glvendigimiz birini secip verisi az epoklu olanin da bu hizi kullanmasini
saglayabiliriz (Bu kadar az veriyle hizina guvenemeyecegimiz). Bunun igin, “glorg.cmd” dosyasinda
Kartezyen hizlarin (Vx, Vy ve Vz) her biri icin bir satir olacak sekilde “equate” komutu eklenir.
Asagidaki érnekte, ADIY_GPS istasyonunun globk ile belirlenen nihai hiz dederi, verisi daha az
olan ADY1_GPS’e verilecek, yani her iki istasyonun hizlari esitlenecek demektir.

VEL equate adiy_gps xdot adyl_gps xdot
VEL equate adiy_gps ydot adyl gps ydot
VEL equate adiy_gps zdot adyl gps zdot
ya da Kuzey, Dogu ve Elipsoit Yuksekligi bilesenleri halinde;
VEL equate adiy_gps ndot adyl gps ndot
VEL equate adiy_gps edot adyl gps edot
VEL equate adiy_gps udot adyl gps udot

Nihai sonu¢ dosyasinda (.org) hiz degerleri equate ile birbirine esitlenen istasyonlarin hiz
kestirimleri ve duzeltme degerleri esit olmaldir. Ornek bir durum asagida verilmistir:

SUMMARY VELOCITY ESTIMATES FROM GLOBK Ver 5.34X

Long.  Lat. E&NRate E&NAd. E&N+- RHO HRate Hadj. + SITE

(deg) (deg) (mml/yr) (mm/yr) (mml/yr) (mml/yr)
27.84289 37.84871 3.82 -3.21 3.82 -3.21 0.02 0.02 0.000 0.28 0.28 0.07 AYD2_GPS
27.83788 37.84073 3.82 -3.21 3.82 -3.21 0.02 0.02 0.000 0.28 0.28 0.07 AYD1_GPS

Hiz Degerlerini Bastan Belirtme (Force)

Analize yeni bir nokta veya istasyon eklendiginde, hiz kestirimi icin yillara sair yeterli verisi
olmayacagindan nihai sonu¢ dosyasinda (.org) hesaplanan hiz degderine guvenilemez. Ayni
bdlgede/yakinda hizina glvenilen bir nokta/istasyon varsa yukarida bahsedildigi gibi equate
opsiyonu ile glivenilen hiz degeri yeni noktaya esitlenebilir. Ancak yakinda boyle bir nokta/istasyon
da bulunmuyorsa, TUREF Hiz Alanindan kestirim yapilarak yeni noktanin hizi dogrudan
tanimlanabilir. Asagidaki ornekte, Akyurt (AKYU) istasyonunun hizi TUREF Hiz Alanindan
kestirilmig, referans sistemi tanimlamasi ITRF14’te yapildigi igcin TUREF hizlari ITRF14’e gevrilmis
ve 0.1 mm/yil sigma degeri de verilerek force komutu kullanarak dengeleme igin hazirlanmistir.

Burada “local_eq N” satiri ile, girilen hiz de@erlerinin Kartezyen oldugu belirtilir. Aksi halde yazilim
NEU yani lokal sistemde verilmis hizlar olarak algilar ki bu durumda yanlis olur.

Yukarida bahsedilen equate ve force komutlarinin glorg komut dosyasinin iginde belirtilecegi
unutulmamalidir. (glorg.cmd veya glorg_vel.cmd)

local_eg N

VEL force akyu_gps xdot -0.0078 0.0001
VEL force akyu_gps ydot -0.0010 0.0001
VEL force akyu_gps zdot 0.0100 0.0001
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Cozim Dosyalarinda (h-files) Yeniden Analize Gerek Kalmadan Duzeltme Yapilabilmesi:

Uzun zaman alan gamit ve/veya globk analizleri sonucunda olusan ¢ézumlerde (binary h-files (glx))
sonradan fark edilen bir anten tipi ve yuksekligi yanhsliklari, isimlendirmelerde yapilmis hatalar
“hfupd” programi ile giderilebilmektedir. Program, dogru station.info dosyasi tanitildiginda ¢ézim
dosyasi icindeki degerlerle karsilastirarak farkl olanlar i¢in h-file dosya icerigini dizeltir. Duzeltiimis
yeni h-file ayni isimle glincellenebilir ya da istenirse bagka bir isimle kaydedilebilir. Ornegin;

» hfupd -u -s station.info_new *tus4.glx

Burada, “-u” (update) argimani ile dedisiklikler ilgili c6zUm dosyalarinda yapilir.
» hfupd -u -e edit_file *tus4.glx

edit file:
rename XXXX_GPS XXXX_GPS h2201011200 2005 10 17 05 45 2099 10 30 1151 00 -0.04 NEU
rename XXXX_GPS YYYY_GPS h2101

Burada ise bir edit (rename) dosyasi kullanilarak, bir istasyonun belirli bir tarih araligindaki
yukseklik degeri 4 santimetre dusirilmekte, diger satir ile de, isminde h2101 olan ¢6zim
dosyalarinda bu istasyonun 4 karakter ismi degistiriimektedir.

Farkli bir Referans Sisteminde Koordinat ve Hiz Hesaplama:

ITRF20 konum ve hizlar hesaplandiktan sonra, farkli bir referans sistemi (Orn. EUREF) icin de
yapilmasi istenirse, uzun suren globk komutunun yeniden c¢alistiriimasina gerek yoktur. Bunun igin
sadece glorg modulu ¢alistirilabilir. ClUnkd globk komutu neticesinde olusan binary “com” uzantili
dosyada (Orn: aylk.com) sonug¢ ¢ézimimiize ait tim bilgi mevcuttur. Yine, farkli plakalar icin
kullanilabilecek referans sistemi dosyalari yazilimin kurulu oldugu dizindeki tables alt dizininde
mevcuttur  (igb14_comb_arab.apr, igh14 comb_eura.apr gibi). Ornedin EUREF referans
sisteminde konum ve hiz hesaplayabilmek icin glorg.cmd dosyasinda “ighl14 comb_eura.apr”
dosyasi kullanilabilir.

> glorg globk_EURA_vel.org ERAS: ... glorg.cmd aylk.com

NOT: glorg komutunu bu sekilde kullanabilmek igin “globk.cmd” dosyasinda “VEL com_file
@.com” ve “VEL sol file @.sol” satilarinin mevcut olmasi gerekir. Burada kullanilan “@”
karakterinin gérevi, dretilecek “com” ve “sol” dosya isimlerinin “gdl” dosya ismi ile ayni olmasini
saglamaktir. Ornegin, globk komutunda “aylik.gdl” dosyasi kullanildiysa, iretilecek dosyalar da
“aylik.com” ve “aylik.sol” (¢6ziimiin kovaryans matrisi) isimlerini alir.

NOT: Bir husus daha; glorg bu sekilde kullanilacaksa, “globk.cmd” dosyasinda “VEL del_scra no”
seklinde, gegici dosyalarin silinmeyecegdi de bastan teyid edilmelidir.

Coziimleri SINEX Formatina Doniistiirme:

GAMIT/GLOBK ile elde edilen herhangi bir ¢6zim (binary glx/GLX) Yazilimdan Bagimsiz Degisim
Formati olan SINEX (Solution INdependent EXchange)’e donusturidlmek istenirse, glbtosnx komutu
kullanihr. SINEX formatindaki dosya ile, GLOBK haricinde baska bir GNSS degerlendirme yazilimi
tarafindan da taninma ve kullanilabilme imkanina sahip olunur. Cézumler EUREF gibi bir bagka
kurumla paylasilabilir veya farkli kurumlarca farki yazihmlarla yapilan ¢bézimler GLOBK ile
birlestirilebilir. Ornek bir komut asagidaki gibidir:

» glbtosnx . " H110602_COMB.GLX out.snx

Cikti dosyasinin adi belirtimezse girdi dosyasinin igeriginden; kullanici, GPS haftasi ve gunu
bilgilerini alarak <owner><gps week><gps day of week>.snx kendisi isimlendirir (*hgm16427.snx”)

Kullanici (owner) ismi “.cshrc” ya da “login” dosyasinda 4 karaktere kadar asagidaki gibi
tanimlanmis olmalidir:
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setenv INSTITUTE HGM

Multi-GNSS ¢6ziim:

GAMIT ile GNSS ¢ozumleri her bir uydu sistemi icin ayri ayri yapilir ve daha sonra GLRED/GLOBK
asamasinda birlestirilir. Bunun igin, “sh_gamit” komutunda “-gnss” argimani ve devaminda ilgili
uydu sisteminin harfi bulunacaktir. S6z konusu harfler;

+ G (GPS)

* R (GLONASS)

+ E (Galileo)

* C (BeiDou/COMPASS)
+ J(QZSS)

* 1 (IRNSS)

Varsayilan (default) deger “G” dir. Bu nedenle, sadece GPS analizi yapilacaksa “-gnss G” yazmaya
gerek yoktur. Diger uydu sistemlerine ait yoringe bilgileri icin genelde CODE (Center for Orbit
Determination in Europe) Multi-GNSS yérungeleri kullanihir (“-orbit codm”).

Kullanilabilecek GNSS Yorungelere ait kisaltmalar:

Yoriinge Aciklama sp3 kisaltmasi
codf CODE gnss-combined 1-day final (G+R) cof
code CODE gnss-combined 3-day final (G+R) cod
codm CODE gnss-combined 1-day (MGEX) (G+R+E+C+J) com
emrf EMR GPS-only final (G+R) emr
esaf ESA gnss-combined final (G+R) esa
gfzf GFZ gnss-combined final (G+R) ofz
gfzm GFZ gnss-combined final (MGEX) (G+R+E+C+J) gbm
grgm GRGS gnss-combined final (MGEX) (G+R+E) grm
jaxm JAX gnss-combined final (MGEX) (G+R+J) jam
tumm TUM gnss-combined final (MGEX) (E+J) tum
wuhm Wuhan gnss-combined final (MGEX) (G+R+E+C+J) wum
Ornegin;

» sh_gamit -expt eura -gnss E -s 2018 095 097 -orbit codm (GALIEO igin)
» sh_gamit -expt eura -gnss R -s 2018 095 097 -jclock sp3 -orbit codm (GLONASS icin)
» sh_gamit -expt eura -gnss C -Ifreq 7 -s 2018 095 097 -orbit codm (BeiDou igin)

Zaman serileri igin;
» sh_glred -s 2018 095 2018 097 -expt eura -netext GRE C -optHG T

(Burada, -netext ile verilen harflerden amag, anlasilacagi tzere sh_gamit neticesinde olusan 095E,
095R, 095C gibi ilgili giin dizinlerinde bulunan h-file ¢6zim dosyalarinin yerini gdsterebilmektir.)
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TUREF’e Donligim:

26 Haziran 2018 tarihli ve 30460 sayil Resmi Gazete' de yayimlanarak yururlige giren
Blylk Olgekli Harita ve Harita Bilgileri Uretim Yoénetmeligi (BOHHBUY) geregince Turkiye'de
kullanilan referans sistemi Turkiye Ulusal Referans Cergevesi (TUREF)dir. Yonetmelikte, TUREF;
koordinatlari ITRF96 ile 2005.0 referans epogunda ¢akisik ve koordinatlarinin zamana goére
dogrusal degisimi (hizlar) ITRF96’'nin Sifir-Net-Donuklugine (No-Net-Rotation) gore tanimli dort
boyutlu ulusal datumdur. Bu nedenle, ITRF20 referans sistemi ve o6lgi epodjunda hesaplanan
konum ve hizlar TUREF datumuna gevrilir.

Uc boyutlu iki datum arasindaki iliski genel olarak, Helmert Dénlisimii olarak bilinen (¢
donuklik, Ug oteleme ve bir dlgek faktérliinden olusan yedi parametreli benzerlik déntsimu ile
saglanir. Dénusim parametreleri, her iki sistemde yeteri kadar ortak nokta kullanilarak en kigulk
kareler yontemine gore dengelenerek elde edilir. Parametrelerin kestirimi yapildiktan sonra ise bu
degerler kullanilarak koordinatlar diger datuma doénustarular.

Bu kapsamda, a ve b datumlari arasindaki Helmert Benzerlik Do6nlsimi su sekilde
yazilabilir;

szXa+T+D.Xa+R.Xa

Burada, D: Olgek faktori

Ty 0 —R; Ry
T (Oteleme Vektorl) = |Ty |, R (DnlkIik Matrisi) = | Rz 0 —Ry
T, —Ry Ry 0
X
Xa (Konum Vektoru) = (¥
Z

Referans koordinat sistemi donistimundeki bu form hemen hemen tim ITRS gerceklesimleri
icin kullanilan temel matematik modeli olusturmaktadir. Hiz doniasimda igin ise, esitliin zamana
gore diferansiyeli yani tlrevinin alinip, hizlarin digcek ve déniklik ile olan ¢arpimlari ihmal edilirse
asagidaki esitlik elde edilir (Aktug, 2008, Altamimi vd., 2016) (http://etrs89.ensg.ign.fr/pub/EUREF-

TN-1.pdf) :

Vxb = Vxa+Vr+Vp.Xa+ Vr. Xa

ITRF2020 ile gegmis ITRF ¢dzimleri arasindaki baglantiyi saglamak igin, kullanicilara
¢6zimler arasindaki 14 dénlisim parametresinin saglanmasi esastir (Altamimi vd., 2016). Mevcut
7 parametreye dogrusal hizlarin da eklenmesiyle 14’e ulasan s6z konusu dénlsum parametreleri
hesaplanirken; Yerklre Uzerinde olabildigince homojen dagihmda ve mumkin oldugunca fazla
sayida VLBI, SLR, GNSS ve DORIS istasyon koordinatlari ortak nokta olarak kullaniimakta ve 14
parametreli benzerlik donlsumlerinin karesel ortalama hatalarinin minimum olmasina dikkat
edilmektedir.

GLOBK asamasinda nihai konum ve hizlarin hesaplandigi ITRF2020'den ITRF96’ya
donlsim igin konum ve hiz esitlikleri sirasiyla asagidaki gibidir;

Xitrroe = Ximrr20 + T + D. Xitrr20 + R. Xitrr20

Vxitrrge = Vxitrr20 + VT + Vb . Xitrr20 + VR . XiTrRF20

ITRF2020’den ITRF96’'ya Datum Doénusum Parametreleri igin, Fransa Ulusal Cografya
Enstitusu (Institut Geographique National-IGN) tarafindan yayinlanan degerler kullanilabilir (Tablo).
IGN, Uluslararasi Yer Donme Servisi (International Earth Rotation Service-ITRS) adina ITRF’in
olusturulmasi ve sonuglarin yayimlanmasindan sorumlu kurulustur.
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Tablo: ITRF2020’den ITRF96’ya Datum Donusum Parametreleri:

Tx Ty Tz D Rx Ry Rz
DATUM (mm) (mm) (mm) ppb* .001" .001" .001" EPOK
ITRF96 6.5 -3.9 -77.9 3.98 0 0 0.36 2015.0
Hizlar VTx VTy VTz VD VRX VRy VRz
mm/yll | mm/iyill | mm/yil | ppb/yil | .001"/yil | .001"/yil | .001"/yil
0.1 -0.6 -3.1 0.12 0 0 0.02

(https://itrf.ign.fr/en/solutions/transformations )

*ppb: 10°

Burada dikkat edilmesi gereken 6nemli bir husus, tabloda verilen epoktur. Bu tarih, datum
donusum parametrelerinin tanimlandigi zamandir. S6z konusu parametrelerin degerlerinin yaninda
hizlari da oldugu igin, hangi tarihte tanimlamanin yapildigi énemli olmaktadir. Bu nedenle, s6z
konusu parametreler hesaplamalarda kullaniimadan 6nce yine ayni tabloda verilen hizlar

kullanarak hesap epoguna getirilmelidir.

Bu sekilde hesap epoguna getirilen datum doéndsim parametreleri artik donlsim

TE T.ﬁ.‘

T.'r’ T.'r’

TZ TZ

D |(t)=

R.ﬁ.‘ R.ﬁ.‘

Ri" RY

Ry Ry 1(2015.0)

VTy
VT,
+ | VD
VR,
VR,
VR,

matrislerinde kullanilabilir.

Yapilacak son bir islem de donisim sonunda hesap epogunda elde edilen ITRF96
datumundaki koordinat degerleri, TUREF icin 2005.0 epoduna getirilmelidir. Bu epok kaydirma

VT,

*(t-2015.0)

islemi icin asagidaki formul kullanilir;
Xturer = Xitrros + ViTrros * (2005.0- t)
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Datum Doénusiimu i¢in kullanilabilecek matlab kod:

function [X96,Y96,296,Vx96,Vy96,Vz96]=itrf_2020_to_1996(X20,Y20,220,Vx20,Vy20,Vz20,Epok)

RhoSaniye=(180*3600)/pi;

Epok(1)

% ITRF2020-ITRF96 Doénlsim parametreleri ve hizlar

% Referans: http://itrf.ign.fr/doc_ITRF/Transfo-ITRF2020_ITRFs.txt

T1= 6.5/1000; T1dot=0.1/1000; T1=T1+T1ldot*(Epok-2015);

T2=-3.9/1000; T2dot=-0.6/1000; T2=T2+T2dot*(Epok-2015);

T3=-77.9/1000; T3dot=-3.1/1000; T3=T3+T3dot*(Epok-2015);

D =3.98E-9 ; Ddot =0.12E-9; D=D +Ddot *(Epok-2015);

R1=(0.00/1000)/RhoSaniye; R1dot=(0.00/1000)/RhoSaniye; R1=R1+R1dot*(Epok-2015);
R2=(0.00/1000)/RhoSaniye; R2dot=(0.00/1000)/RhoSaniye; R2=R2+R2dot*(Epok-2015);
R3=(0.36/1000)/RhoSaniye; R3dot=(0.02/1000)/RhoSaniye; R3=R3+R3dot*(Epok-2015);

% ITRF2020-ITRF96 DOnlusum parametreleri ve hizlar
TM=[D -R3 R2;R3 D -R1;-R2 R1 Dj;

ITRF96=[X20;Y20;Z20]+[T1;T2; T3]+ TM*[X20;Y20;Z20];
X96=ITRF96(1);
Y96=ITRF96(2);
Z96=ITRF96(3);

% Hizlarin dénidsuiminde kullanilan metod icin referans: http://etrs89.ensg.ign.fr/pub/EUREF-TN-1.pdf
Vx96=Vx20+T1ldot+Ddot*X20-R3dot*Y20+R2dot*Z20;
Vy96=Vy20+T2dot+Ddot*Y20+R3dot*X20-R1dot*Z20;
Vz96=Vz20+T3dot+Ddot*Z20-R2dot*X20+R1dot*Y20;

X96=X96+Vx96*(2005-Epok);
Y96=Y96+Vy96*(2005-Epok);
Z96=296+Vz96*(2005-Epok);
fprintf (' %13.4f %13.4f %13.4f %13.5f %13.5f %13.5f \n',X96,Y96,296,Vx96,Vy96,Vz96);

end
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Datum Doéntisumii i¢in kullanilabilecek python kod:

import numpy as np
import pandas as pd
import math

infile = open("globk_vel_01072023.apr", "r") # ITRF20 koordinat ve hiz dosyasi.
outfile = open("TUREF_from_ITRF20_01072023.out", 'w")

df = pd.read_csv(infile,delim_whitespace=True,header=None)

infile.close()

RhoSaniye=(180*3600)/math.pi
std_epok =2005.0

def function(a):
T1=6.5/1000; T1dot=0.1/1000; T1=T1+T1ldot*(df[7][veri]-2015)
T2=-3.9/1000; T2dot=-0.6/1000; T2=T2+T2dot*(df[7][veri]-2015)
T3=-77.9/1000; T3dot=-3.1/1000; T3=T3+T3dot*(df[7][veri]-2015)
D =3.98E-9; Ddot = 0.12E-9 ; D=D+Ddot*(df[7][veri]-2015)

R1=(0.00/1000)/RhoSaniye; R1dot=(0.00/1000)/RhoSaniye; R1=R1+R1dot*(df[7][veri]-2015)
R2=(0.00/1000)/RhoSaniye; R2dot=(0.00/1000)/RhoSaniye; R2=R2+R2dot*(df[7][veri]-2015)
R3=(0.36/1000)/RhoSaniye; R3dot=(0.02/1000)/RhoSaniye; R3=R3+R3dot*(df[7][veri]-2015)

X96 = df[1][veri]+T1+D*df[1][veri]-R3*df[2][veri]+R2*df[3][veri]
Y96 = df[2][veri]+T2+R3*df[1][veri]+D*df[2][veri]-R1*df[3][veri]
296 = df{3][veri]+T3-R2*df[1][veri]+R1*df[2][veri]+D*df[3][veri]

VX96 = df[4][veri]+T1dot+Ddot*df[1][veri]-R3dot*df[2][veri]+R2dot*df[3][veri]
VY96 = df[5][veri]+T2dot+Ddot*df[2][veri]+R3dot*df[1][veri]-R1dot*df[3][veri]
VZ96 = dff6][veri]+T3dot+Ddot*df[3][veri]-R2dot*df[1][veri]+R1dot*df[2][veri]

X96 = X96+VX96*(std_epok-df[7][veri])

Y96 = Y96+VY96*(std_epok-df[7][veri])

296 = Z96+VZ96*(std_epok-df[7][veri])

outfile.write("{0:8s} {1:13.5f} {2:13.5f} {3:13.5f} {4:8.5f} {5:8.5f} {6:8.5f}
{7:.2f}".format(df[O][veri],X96,Y96,796,VX96,VY96,VZ96,std_epok)+"\n")

for veri in df.index:
function(df.loc[veri])
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ITRF20 iLE ONCEKi DATUMLAR ARASINDAKi DONUSUM PARAMETRELERI:

G (31 httpsy//itrf.ign.fr/docs/solutions/itrf2020/Transfo-ITRF2020_TRFs.txt

Transformation parameters from ITRF2020 to past ITRFs.

SOLUTION Tx Ty Tz D Rx Ry Rz EPOCH
UNITS---------- > mm mm mm ppb 201 gel 0ol
RATES Tx Ty Tz D Rx Ry Rz
UNITS---------- > mm/y mm/y mm/ y ppb/y .ea1" [y .ee1"/y .8e1"/jy
ITRF2014 -1.4 -8.9 1.4 -0.42 0.08 9.90 0.00 2915.90
rates e.e -0.1 8.2 @.e0 8.00 @.e8 0.00
ITRF2008 9.2 1.0 3.3 -@.29 0.08 9.90 0.00 2915.90
rates e.e -0.1 8.1 8.3 8.00 @.e8 0.00
ITRF20085 2.7 9.1 -1.4 B.65 0.08 9.90 0.00 2915.90
rates 8.3 -0.1 8.1 8.3 8.00 @.e8 0.00
ITRF2000 -8.2 9.8 -34.2 2.25 0.08 9.90 0.00 2915.90
rates e.1 0.0 -1.7 8.11 8.00 @.e8 0.00
ITRF97 6.5 -3.9 -77.9 3.98 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF96 6.5 -3.9 -77.9 3.98 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF94 6.5 -3.9 -77.9 3.98 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF93 -65.8 1.9 -71.3 4.47 -3.36 -4.33 0.75 2915.90
rates -2.8 -0.2 -2.3 8.12 -9.11 -8.19 0.07
ITRF92 14.5 -1.9 -85.9 3.27 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF91 26.5 12.1 -91.9 4.67 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF9@ 24.5 8.1 -187.9 4.97 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF89 29.5 32.1 -145.9 8.37 0.08 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02
ITRF88 24.5 -3.9 -169.9 11.47 8.18 9.90 .36 2915.90
rates e.1 -0.6 -3.1 8.12 8.00 @.e8 9.02

itrf.ign.fr/docs/solutions/itrf2020/Transfo-ITRF2020 TRFs.txt

Deprem Dosyasi Tanimlama:

Bir depreme ait belirli parametreler biliniyorsa, ¢éziimdeki noktalarin depreme yakinligina goére
otomatik olarak nokta isimlerinin degistiriimesi saglanabilir. Deprem parametre bilgileri bir eq_file
dosyasina yazilir, dogrudan globk.cmd dosyasinin igine yazilmaz. Tanimlama su sekilde yapilir;

eq_def <Code> <Lat> <Long> <Radius> <Depth> <epoch>

Ornegin;
eq_deflZz 40.702 29.987 30017.01999 0817 00 00
eq_renam IZ

Ornek olarak bu tanimlama ile, 17 Adustos 1999 tarihinde merkezi Enlem: 40.702 ve Boylam:
29.987 derece, etki alan yarigcapi 300 kilometre, derinligi 17 kilometre olan depremin etki alanina
giren tim noktalarin son iki karakteri “1Z” olarak otomatik degistirilecektir (ANKR_GPS ->
ANKR_GIZ). iki haneli kod kullanirken ‘PS’ kullaniimamalidir. Clnk{ default isimlendirmeler GPS
uzantilidir. isimler cakisir.

Not: “ensum” programinda belirli bir yildan sonrasinin zaman serisi gikmiyorsa, fortran dosyalari
icin verilen boyutun arttirlmasina gerek olabilir. Yani ¢ozum dosyalari olan .org uzantili dosyalar
icin verilen sayi limiti arttinilir. Bir yillik gunlik .org dosya sayisi 365 oldugu g6z dnune alindiginda,
20 yilhk bir sure i¢cin en az 7300 olmalidir. Daha uzun yillar i¢cin de dusundldiginde, 10000
yapilabilir. Bunun igin, ~/gg/kf/blsum/ensum.h dosyasinda asagidaki degisiklik yapilir ve
install_software ile tekrar kurulum gerceklestirilir;

parameter ( max_files = 10000 )
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Stokastik davranigin tanimlanmasi:

Depremden etkilenen nokta/istasyonlarin stokastik davranisini tanimlamak igin eq_cosei
kullanilabilir.

eg_cosei <Code> <Static Sigmas NEU> <Spatially dependent Sigmas NEU>
Ornegin;

eg_coseilZz 0.00.00.01.02.00.4

Burada;

0.0 0.0 0.0: Kosismik atimlarin 6ncul (apriori) standart sapmalari: North (m), East (m), Up (m).
Deprem aninda meydana gelebilecek atimlarin beklenen sigma degerleridir.

1.0 2.0 0.4: Konumsal bagimli standart sapmalar: North (m), East (m), Up (m)

Bir noktanin sigma degeri = bu degerler * (depremin derinligi/noktanin depreme uzakligi)?

Deprem Oncesi Random Walk giiriiltii tanimlanmasi:

Deprem etkisinde kalan nokta/istasyonlara belirli bir siire 6ncesinden baglamak lUzere deprem
oncesi random walk gurilti parametreleri eklenmesi icin eq_pre kullanilabilir.

eq_pre <Code> <dur> <Static Markov NEU> <Spatially dependent Markov NEU>

Ornegin;

eq_pre I1Z 30 0.000 0.000 0.000 1000.0 1000.0 1000.0

Burada;

30: Gurdlti eklenmesine depremin 30 giin 6ncesinden baslanacak demektir.

0.000 0.000 0.000: Markov girtlti (Random Walk) eklenir (North, East, Up. Birim: mm?2/gin).
1000.0 1000.0 1000.0: Konumsal bagimli Markov gurulta eklenir.

Deprem sonrasi giriiltii tanimlanmasi:

Depremin ardindan belirli bir sire boyunca random walk gulrilti parametreleri eklenmesi igin
eq_post kullanilabilir. Bir dnceki eq_pre ile kullanig anlaminda benzerlik gdsterir.

eq_post <Code> <dur> <Static Markov NEU> <Spatially dependent Markov NEU>

Ornegin;

eq_postlz 90 0.10.10.11.81.80.7

Burada;

90: Depremin ardindan 90 gun boyunca postsismik etki devam edecek demektir.

0.1 0.1 0.1: Markov gurtltd (Random Walk) eklenir (North, East, Up. Birim: mm?/giin).

1.8 1.8 0.7: Konumsal bagimli Markov gurdlti eklenir (North, East, Up. Birim: mm?/giin).

Deprem sonrasi igin logaritmik fit uygulanmasi:

Deprem sonrasi postsismik etkiyi modellemek Uzere logaritmik bir fit uygulanmasi icin eq_log
kullanilabilir. Eq_log kullanildiginda, eq_post kullanmamak gerekir.

eg_log <Code> <tau (days)> <static NEU sigma (m)> <spatial sigma NEU>
Ornegin;
eq_loglz 30 0.00.00.01.02.00.4
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Burada;

30: tau degeri (gun)
0.0 0.0 0.0 : Onclil standart sapmalar (sigma): North (m), East (m), Up (m)
1.0 2.0 0.4 : Konumsal bagiml standart sapmalar: North (m), East (m), Up (m)

Bir noktanin sigma degeri = bu degerler * (depremin derinligi/noktanin depreme uzakligi)?

Kullanilan model enfit ve tsview'deki ile aynidir (In(1+dt/tau)). dt: deprem sonrasindaki bir
zamandir.

Kaynaklar:

Quick Start Guide: http://geoweb.mit.edu/gg/docs/GG_Quick Start Guide.pdf
Introduction to GAMIT/GLOBK: http://geoweb.mit.edu/gg/docs/Intro_GG.pdf
GAMIT Reference Manual: http://geoweb.mit.edu/gg/docs/GAMIT _Ref.pdf
GLOBK Reference Manual: http://geoweb.mit.edu/gg/docs/GLOBK Ref.pdf
GAMIT/GLOBK Web Home page: http://geoweb.mit.edu/ga/

Aktug, B., (2008) “ITRF-2005 ve dnceki referans koordinat sistemleri ile olan iligkisi”, Harita
Dergisi, Say1:140, Temmuz 2018.

Altamimi, Z., P. Rebischung, L. Métivier ve X. Collilieux (2016). ITRF2014: A new release of
the International Terrestrial Reference Frame modeling nonlinear station motions. Journal
of Geophysical Research Solid Earth, 121, 6109—- 6131. doi:10.1002/2016JB013098.
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Analiz Asamasi Ozet:

Aylik zaman serisi Deprem etki dosyasi

L. (el analizi, kaba hata
temizleme ‘

autcln (veri temizleme)

solve (parametre ¢ozimu)

GLORG
‘ GAMIT J h-files GLRED ::>

GLOBK

GUunlik zaman serisi
analizi, kaba hata
temizleme

¥

TUSAGA-AKktif, IGS (RINEX)
Uydu yoringeleri Referans Sistemi (ITRF2020)
Yer Donme Parametreleri Hassas Konum ve Hizlar

IONEX, grid dosyalar ‘

TUREF
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FAYDALI BILGILER

gfortran --version

Eger dgfortran versiyonu 10 ve daha buyuk ise, ‘libraries/Makefile.config” ve
“‘gamit/solve/Makefile.generic” dosyalarinda FFLAGS ile baslayan satirlara: “-fallow-argument-
mismatch” argimani eklenmelidir. Ayrica, “#For 64-bit machines:” satiri altindaki CFLAGS
sonuna -fcommon eklenir. 9 ve daha dusik versiyonlara ise eklenmemeli, eklenirse
GAMIT/GLOBK yazilimi kurulurken hata verir.

LC NUMERIC

Linux kuruldugunda, ondalik karakter olarak “.” yerine “,” kullanilabilmektedir. Bu ise hesaplama
hatalarina yol agar. En basit ¢cbzim ydntemi, sayilar igin ayri bir ¢evre degiskeni olusturmaktir.

Bunun i¢in, hangi Shell kullaniliyorsa ilgili dosyasina asagidaki gibi bir satir eklenir:

sh/bash shell kullaniliyorsa (~/.bashrc, ~/.profile veya ~/.bash_profile):
LC_NUMERIC='C'; export LC_NUMERIC

csh/tcsh shells (~/.cshrc veya ~/.tcshrc) icin ise
setenv LC_NUMERIC 'C'

Komut satirinda “Zamanlanmis Gorev” verme:

Once;
> ps —ef | grep atd ile “atd” programinin aktif olup olmadigi 6grenilir. Aktifse asagdidaki gibi
“at” ile ilgili satir gelir;

at 13728 1 013537 00:00:00 atd
tusaga 13730 13667 0 13:53 pts/2 00:00:00 grep atd

Aktif degilse; sudo komutuyla aktiflestirilir;
» sudo atd (Root sifresi girilir.)

Yeniden ps —ef | grep atd komutu girilerek kontrol edilir. Aktiflesmisse asagidaki érnekler gibi
bir komut dosyasi belli bir slire sonra calistir denilebilir;

> at now + 1 minutes -f ./komut
> at -f ./komut_test -m now (Mac bilgisayarda)

‘top” Komutu:
» top (Calisan komutlari CPU harcamasina gore siralama yapar)

» top —u (mac osx igletim sisteminde ise —u argiimani ile kullanilir.)

“chown” Komutu:

Ornegin “analiz2” klasériniin ve altindaki tim klasér ve dosyalarin hepsi “process” kullanici adina
sahiplenir.

» chown —R process analiz2

“sw_vers” Komutu:

Mac bilgisayarinda, komut satirinda isletim sisteminin versiyonu égrenilir.

» sw_vers
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ProductName: Mac OS X
ProductVersion: 10.6.2
BuildVersion: 10C2234

“system profiler” Komutu:

Mac bilgisayarinda, komut satirindan islemci ve ¢ekirdek sayilari, hizi, RAM, Network IP bilgileri,
igletim sistemi bilgisi (Mac OS X ...), Kernel 32/64 bit durumu, ekran karti, harddiskler ve diger
donanim bilgileri listelenebilir.

» system_profiler > sil.txt

“Iscpu” Komutu:

Linux bilgisayarinda, komut satirindan islemci ve ¢ekirdek sayilari, Kernel 32/64 bit durumu vb.
bilgiler igin kullanilir.

“gfortran” derleyici kurulumu:
» sudo apt-get install -y gfortran-4.4

Burada, argiman olarak sadece gfortran yazildiginda en son surim yukleniyor, ancak Linux mint
ile gamit kurulumunda kltiphane dosyalarinda sorun cikiyor. 4.4 versiyonunda ise problem
olmuyor. Ayrica, kurulum bittikten sonra asagidaki gibi link tanimlama da unutulmamali (su ile):

» cd /usr/bin

» 1n -s /usr/bin/gfortran-4.4 gfortran
“libx11-dev” paketinin kurulmasi:
» sudo apt-get update -y

» sudo apt-get install -y libxll-dev

Dosya icindeki text’i kiicuk harfe cevirmek:

> awk ‘{print tolower($0)} isim.dat
veya
» sed 's/./\L&/g" isim.dat > isim2.dat

Dosyva icindeki bir sutunu siralamak:

» sort—d isim.dat > isim_sirali.dat
» sort—d -k5 isim.dat > isim_sirali.dat (5’inci sUtunu siralar)

» sort—r isim.dat > isim_buyukten_kucuge.dat

Yeni bir kullanici tanimlamak (6rn:tusaga):

» sudo useradd —-m tusaga
» sudo passwd tusaga
Enter new UNIX password: *****

Retype new UNIX password: **++*
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Root sifresini belirlemek:

» sudo passwd root
Enter new UNIX password:

Retype new UNIX password:

Eski bir kullaniciyi silmek (6rn:deneme):

» userdel -r deneme  (/home/deneme dizinini de siler)

csh veya tcsh (bir kullaniciya shell tanimlama):

» sudo apt-get install csh (Eger /bin/csh yada /usr/bin/csh kurulu degilse)
» sudo apt-get install tcsh (Eger /bin/tcsh yada /usr/bin/tcsh kurulu degilse)
> vi letc/passwd (dosyasinda asagidaki satir gibi tcsh eklenir)

tusaga:x:1016:1020::/home/tusaga:/usr/bin/tcsh

“uname” Komutu

» uname —m (sistemin 32-bit mi yoksa 64-bit mi oldugunu bildirir)
Gelen cevap; x86_64 ise 64 bit, i686 veya i386 ise 32-bit dir.

“mount” Komutu

» mkdir /disk2 (burada yeni diskin ismi nasil istenirse dyle verilir.)
» mkdir /disk3 (burada yeni diskin ismi nasil istenirse dyle verilir.)

» mount /dev/sdbl /disk2 (fiziki diskin yeri neredeyse oraya mount edilir.)

» mount /dev/sdc3 /disk3 (fiziki diskin yeri neredeyse oraya mount edilir.)

» viletc/fstab (dosya sistemi bilgi dosyasina asagidaki satirlar eklenerek kayitlar yapilir)
/dev/sdbl /disk2 auto nosuid,nodev,nofail,x-gvfs-show 0 0

/dev/sdc3 /disk3 auto nosuid,nodev,nofail, x-gvfs-show 0 0

wget update procedure:

> wget https://ftp.gnu.org/gnu/wget/wget-latest.tar.gz

tar xf wget-latest.tar.gz

rm wget-latest.tar.gz

cd wget-*

Jconfigure

sudo apt-get install libcurl4-gnutls-dev (No package 'gnutls’' found hatasi ¢ikarsa yap)

make

vV V V V V V V

#optional: make installcheck
» make install

wget yeni bir versiyon indirildiginde /usr/local/bin dizinine ekliyor. Bunun igin, /usr/bin altindaki
eski versiyon buraya linklenir.
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