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Bevezetés

Jelen cikk a GNSS technologia alkalmazasa a
szelvényezés azonositasaban kutatas-fejleszté-
si feladat keretében késziilt tanulmany alapjan
irodott. A tanulmany 2006-ban a MAV Kézponti
Felépitményvizsgalo Kft. altal, Béli Janos tigy-
vezetd ur vezetése alatt, Végi Jozsef fejleszté-
si osztalyvezetd szakmai irdnyitasaval késziilt.
Az Osszehasonlitas alapjaul szolgald referencia
geometriat, valamint e geometria és a tesztmé-
rések eredményei kozotti eltérések a szekszardi
Geodézai Kft. éllitotta el6. A tesztmérés a Leica
Geosystems AG miszereivel tortént. A mérések
feldolgozasat, elemzését, a nemzetk6zi kapcso-
latokat és kitekintést a Leica Geosystems AG
magyarorszagi és kiilfoldi szakemberei biztosi-
tottak.

A tanulmany célja, hogy mind empirikus tton,
mind pedig nemzetkozi kitekintések alapjan meg-
bizhatdan valaszt adjon az alabbi kérdésekre:

* a mozgd vasuti munkajarmiivek abszolut
rendszerbeli vizszintes értelml poziciona-
lasa jelenleg (2006) milyen pontossagi és
megbizhatosagi keretek kozott oldhatd meg
a GNSS technologia alkalmazasaval?

* milyen 0j alkalmazisokra nyujt lehetd-
séget és/vagy a meglévd alkalmazédsokat
mennyiben teszi hatékonyabba az abszolut
helymeghatarozasi modszer €s azon beliil a
GNSS technolédgia hasznalata?

A tanulmany eredményei két modszer alapjan

sziilettek:

+ valoés kortilmények kozott, terepen végzett
kisérlet,

* nemzetkozi gyakorlatok feldolgozasa (ki-
tekintés jelleggel, melyrél a Geodézia és
Kartografia egy kovetkezé szamaban sza-
molunk be).

A terepi kisérlet soran egy atlagos terepi tulaj-

donsagokkal rendelkezd (nyilt, valamint erd6vel
Ovezett, feliilljaroval ellatott ives) szakaszt foldi

terepi RTK GPS méréssel valo térképéezése tor-
ténz meg. Az ebbdl cldallitott térbeli adatokat,
mint referencia geometriat hasznaltuk. A kérdé-
ses szakaszon egy GPS-szel felszerelt mérévonat
20 km/h, 60 km/h és 100 km/h sebességgel oda-
vissza méréseket végzett. A GPS méréseket mind
RTK (valésidejii), mind utofeldolgozasos modban
szamitottuk. Az igy sziiletett 12 mérés eredmé-
nyeit egyenként hasonlitottuk 6ssze a pontosnak
tekintett referencia geometriaval. Az 6sszehason-
litds sordn a mérdvonat altal mért pontok és a re-
ferencia geometria (vasuttengely), mint vonallanc
merdleges tavolsagait (ordinatait) gyujtottiik le
szoftveres Uton. Az eltérésekbdl elemi statiszti-
kai elemzések (homogenitas vizsgalat, rész- és
foatlag szamitas, rész- és f0szoras szamitas) alap-
jén hoztuk meg kovetkeztetéseinket.

Mivel a tanulmany nem foldmérd kollégak sza-
mara késziilt, igy a matematikai statisztika fogal-
maival éltiink a foldmérési terminoldgia helyett.
Tovabba a nemzetkozi vasuti szOhasznalatban —és
mi is ezt kovettiik- az abszolut helymeghataroza-
son minden, a hagyomdnyos geodézia és a GPS
témakorbe tartozd helymeghatarozast értenek,
mig relativ helymeghatarozasnak a hektométer-
kovektol utadoval szamitott relativ elmozdulast
tekintik.

A nemzetkozi gyakorlat feldolgozasa soran
vizsgaltuk az UIC (International Union of Rail-
ways) TMG (Track Machine Guidance) projekt-
jének eredményeit, a tanulmany témajaval kap-
csolatosan publikalt szakirodalmat, valamint a
kiilfoldi tanulmanyuton szerzett tapasztaltokat.

1. A terepi Kisérlet

1.1. A referencia geometria eldallitdsa

A kisérlet referencia geometridjaul szolgalé ada-
tokat a Geodeézia Kft. éllitotta eld. A mérések

2006. 03. 16.-an késziiltek Lepsény kilteriiletén
az F2 szabalyzat el6irdsai szerint. A Geodézia
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1. dbra A Geodézia Kft. dltal készitett digitdlis térkép

Kft. a vasuti palyatest és kozvetlen kornyezeté-
nek felmérését végezték el, melynek soran 109
db. részletpontot mértek be. A pontokat sajatba-
zisu valosideji kinematikus GPS (RTK) méréssel
hataroztak meg. A bazis vevot a 44-1305 alap-
ponton allitottak fel, és ellendrzésként mérések
torténtek a 44-1307 alapponton is.

Kovetkez6 1épésként a pontokbol a Kft. digita-
lis térképet készitett, melyet illesztett az ErdaGIS
térinformatikai rendszerébe (/. dbra).

1.2. A kisérleti mérés

A kisérleti mérést 2006. november 16-a4n a MAV
Kozponti Felépitményvizsgalo Kft. FMK 007
Felépitményvizsgald mérdkocsijan végeztik.

A méréshez Leica GX1230 GG vevét, Leica
AX1202 GG antennat hasznaltuk. A mérések
bazisaként a FOMI permanens GPS halézatanak
székesfehérvari allomasa (SZFV) szolgalt.

Mind a fenti referenciadllomason, mind a mé-
r6kocsi fedélzetén miik6d6é GPS vevok masodper-
cenkénti tarolassal dolgoztak. A fenti referencia
allomasrol a korrekcids adatok valésiddben GSM
kapcsolat utjan jutottak a fedélzeti vevobe. Az
utofeldolgozashoz sziikséges adatokat RINEX
formatumban a Foldmérési és Tavérzékelési In-
tézet Kozmikus Geodéziai Obszervatoériumanak
(FOMI KGO) szolgilatatél szereztiik be.

Mivel a referenciamérés a sintengelyre vonat-
kozott, igy a kisérleti mérést is erre vonatkoztat-
tuk. Az egyszerliség kedvéért (hogy ne kelljen
kiilpontossagi értékeket szamolni), az antenna
felszerelése ugy tortént, hogy a faziscentrumon
athalado fiiggévonal a sintengelyre mutatott. An-
tenna magassaga egységesen 4,30 m volt.

A vizsgéalandé teszt teriilet a Lepsény és Aliga
kozé esd, a 958+00 és 988+00 szelvényszamok

2. abra Az FMK 007 mérdkocsi

3. dabra A Leica GX1230 GG vevd

altal kozrefogott szakasz volt. Mivel az adott
napon mas, a MAV KFV Kft.nek rutinfeladato-
kat jelenté méréseket is végre kellett hajtani, a
legelsd mérési vonal Siofoktol Szabadbattyanig
terjedt, majd Szabadbattyantol Aligaig a vissza-
mérés soran. Ezt kvetéen Aliga és Lepsény ko-
z6tt ingaztunk.

1.3. A mérés feldolgozasa, elemzése

Mivel részben RTK mérést végeztiink, a valos-
idejli feldolgozas is értelemszerlien azonnal meg-
tortént a fedélzeten. A GPS WGS84 rendszerbol
a VITEL transzformacids szoftverrel szamitottuk
at a koordinatdkat a EOV rendszerbe.

A tesztmérés soran keletkezett koordindtdk
(pontfelho) és a referencia geometria, mint vonal-
lanc k6zotti merdleges eltéréseket szoftveres titon
szamitotta a Geodézia Kft.

Ily médon minden egyes mérési periodusra
— Osszesen 12 — 1étrejott egy-egy eltérés fajl.

A tovabbiakban minden eltérés fajlban képez-
tiik a referenciatol vald eltérést, azok atlagat,
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illetve a szorast. A GPS mérés rendkiviil 6ssze-
tett folyamat, melyre szamos tényez6 hat. Ennek
megfeleléen eldszor az eltérések, mint sokasag
homogenitédsat kellett vizsgalni, mivel a kozép-
értékek €s szorddasi mutatok hitelesen csak ho-
mogén sokasagra értelmezhetdk. A homogenitas
vizsgalat soran az egyes eltérés eldfordulasok
gyakorisagat képeztiik, majd vizsgaltuk a soka-
sag moduszat (a leggyakrabban eléfordulo érték,
ami normal eloszlas esetén megegyezik a kdzép-
értékkel). A jellemzden egy moduszu sokasagot
tekintettiik homogén mérésnek.

A két modusz arra utal, hogy nem tekinthet6
a sokasag homogénnek, tehat két csoportra kell
bontanunk a mérési eredményeket, és csopor-
tonként is képezniink kell a rész-atlagokat és szo-
rasokat.

1.4. A homogenitas vizsgadlat eredménye

A kozépértékek és szorodasi mutatok csak homo-
gén (egy moduszu) sokasdg esetén képviselik a
vizsgalt adatok jellemzoit. Heterogén sokasag ese-
tén, az Osszes adatra kiszamolt atlagok és szoroda-
si mutatok osszemossak a jellegzetességeket, ezért
elsé Iépésben meg kell hatarozni az un. csoport-
képzo ismérveket, azaz a kiilonb6zd csoportokba
rendez6dés okait. Tudomanyos igényti elemzések
soran ez klaszteranalizissel hajthato végre, de jelen
tanulmany esetén ilyen mélységl elemzésre nincs
sziikség. Ismerve a GPS mérések jellegzetességeit,
logikai uton is felfedezhet6k az okok.

A vizsgalatok minden esetben két mdduszu,
tehat heterogén sokasagot mutattak. Ennek alap-
jan egyértelmiien lathatd volt, hogy minden mért
periodus felbonthatd egy viszonylag nagy pontos-
sagu (cm) és egy kozepesen pontos (dm) csoport-
ra. Valamilyen oknal fogva tehat zavar tamadt a
GPS mérésben.

Mivel a 12 mérés végrehajtasa idoben egy-
mastdl fliggetleniil tértént, ugyanakkor minden
mérésben megfigyelhetd ez a kettdsség, nem tu-
lajdonithat6 a jelenség egy bizonyos idépontban
bekovetkezd eseménynek (pl. adott napszakhoz
ko6tott miholdszam csdkkenés, ami altalanos dél-
elott 11:30 és délutan 12:30 kozott). Ebbdl az
kovetkezik, hogy vagy valamilyen iddben perio-
dikus zavar meriilt fel a nap folyaman, vagy nem
id6hoz, hanem a térhez, azaz egy bizonyos fold-
rajzi helyhez kothetd a probléma.

Azt, hogy a nap folyaman tortént-e valamilyen
globalis, iddben periodikus zavar, a legkénnyeb-
ben ugy ellendrizhetjiik, hogy a székesfehérvari

permanens allomas adott napra vonatkozo adatait
Interneten keresztiil (www.gpsnet.hu ) lekérjiik
¢s megvizsgaljuk. Az ellendrzés soran kidertilt,
hogy a kisérlet napjan a permanens allomas ész-
lelése idealis volt. Ugyanakkor tudnunk kell,
hogy a 3D pozicié meghatarozas feltétele, hogy
mind a mozgd vevd, mind a permanens allomas
ugyanazon idében ugyanazt a legalabb négy mi-
holdat ,,lassa”, tovabba a mindenkori kozos négy
miholdak tal gyakran ne cserélddjenek.

A ko6z6s mitholdak vizsgalata soran kideriilt,
hogy valamilyen terepi akadaly okozta a mii-
holdak jelveszteségét egy adott foldrajzi helyen.
Ezt a feltételezésiinket alatdmaszthatjuk, ha a
homogenitds vizsgalat soran a dm pontossagu
csoportoknal megnézzilkk a moéduszok koordi-
natait. A vizsgalatot elvégezve azt tapasztaltuk,
hogy az anomaliak valdoban egy bizonyos f6ld-
rajzi hely koré csoportosultak, ez pedig — mint
utolag kideriilt — valoban egy vasuti feliiljaronak
volt kdszonheto.

Megtalaltuk tehat a mérési eredmények cso-
portképzd ismérveit. Ennek alapjan a néhany
cm pontossagu csoport a nyilt terepen elérhetd
GPS mérési pontossagot képviseli, mig a ma-
sik csoport azt mutatja, mi torténik akkor, ha a
vonat egy atlagos feliiljaré alatt halad at. A to-
vabbiakban mindkét helyzetet egymastol flig-
getleniil elemezziik (részsokasagok) és egyiitt is
(fésokasag), mivel a gyakorlati alkalmazas soran
az a természetes, hogy 1d6érol idore athalad a vo-
nat valamilyen, a miiholdlathatésagot akadalyozo
objektum alatt.

1.5. Az eltérések elemzése

A kiilonb6z6 mérési moédokban és sebességeknél,
az elobb meghatarozott csoportokban sziiletett
eredményeket az /. fabldzat mutatja.

A téablazatot attanulmanyozva lathatjuk, hogy
a referenciatdl vald atlagos eltérések és szorasok
fliggnek a mérési modtdl (valosidejii/utdfeldolgo-
zas), illetve a sebességektol.

Az értékek alakulasat vizsgaljuk meg a sebes-
ség, ¢és ezen beliil a mérési modok fiiggvényeben.
(2. tabldzat)

Lathatd, hogy az egyes sebességi kategoriakon
beliil is kiilonbség van a valdsidejii és az utdfel-
dolgozasos mod kozott. Kiilon érdekesség, hogy
jellemzden a valdsideji értékek a jobbak. Ami a
sebességeket illeti, a kiillonbségek nem egyértel-
miek sem a valdsidejli, sem az utéfeldolgozasos
moddban. Nem latszik egyértelmii 6sszefiiggés a
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1. tablazat
Az eltérések elemzése

B Zavartalan Kitakaras miatt Telies tesztmérés
Altaldanos adatok mérések csoportja | megzavart mérés (JF(’isokasé )
(1.Részsokasag) (2.Részsokasag) g
g < < <
E| 2| & 2| & 2| &
Mérési E IRCA - A A
Fajlnév CIcsl Viszonylat vt e e G
J mod Y = E|E| % g E|l3 E
s|E|2s| S 15| 2s| 5 |E|2:| §
S| £ | 58| & £| =& »n | 5E| &
A2 vissza 100 RTK |RTK iﬁ?é’:dbattyan‘ 100 | 60 | 0,035 0,026| 380,187 |0,066| 98| 0,094 0,088
A2_vissza_100_Postp }étl‘(;;lg iﬁ?;’;dbanyan* 100 | 59 | 0,034] 0,026 370781 |1,573| 96 |0322] 1,035
Lepseny-Aliga RTK |Lepsény — Aliga | 60 | 111 | 0,053 | 0,041 | 69 | 0,281 | 0,037 | 180 | 0,141 | 0,118

_cl_vissza 60 RTK

Lepseny-Aliga Uto-

"¢l vissza_6a Postp | feldolg. Lepsény-Aliga 60 | 112 | 0,082 0,063 | 69 | 0,272 | 0,034 | 182 | 0,154 | 0,107

Aliga-Lepsény . .
"¢2 oda 60 RTK RTK Aliga-Lepsény 60 | 139 | 0,046 | 0,033 | 63 | 0,266 | 0,045 202 | 0,115 | 0,109
Aliga-Lepseny Uto- . .
"2 oda 60 Postp feldolg. Aliga-Lepsény 60 | 1351 0,040| 0,029 | 70| 0,272 | 0,046 | 205 | 0,119 | 0,116
Alig-Lepseny . .

"bl_oda 20 RTK RTK Aliga — Lepsény 20 | 250 | 0,041 | 0,028 | 204 | 0,319 | 0,048 | 454 | 0,166 | 0,144
Alig-Lepseny Uto- . c

"bl_oda 20 Postp feldolg. Aliga-Lepsény 20 | 268 | 0,120 | 0,088 | 187 | 0,345 | 0,085 | 455 | 0,213 | 0,141
Lepseny-Aliga . .

b2 _vissza 20 RTK RTK Lepsény-Aliga 20 | 283 | 0,041 | 0,035 | 170 | 0,311 0,036 | 453 | 0,142 | 0,136
Lepseny-Aliga Uto- o AL

b2 20 Postp feldolg. Lepsény — Aliga 20 | 283 | 0,042 | 0,039 | 167 | 0,314 | 0,028 | 450 | 0,143 | 0,136

2. tablazat
Eltérések a sebesség és a mérési modok fiiggvényében
Zavartalan mérések Kitakaras miatt megzavart Teljes tesztmérés
csoportja (1. Részsokasag) mérés (2. Részsokasag) (Foésokasag
Mérési mod Sebesség Eltérések Széras Eltérések Széras Eltérések Szoéras
(km/h) atlaga (m) (m) atlaga (m) (m) atlaga (m) (m)
RTK 100 0,035 0,026 0,187 0,066 0,094 0,088
Utofeldolg. 100 0,034 0,026 0,781 1,573 0,322 1,035
Atlag 100 0,034 0,026 0,484 0,82 0,208 0,562
RTK 60 0,05 0,037 0,274 0,041 0,128 0,114
Utofeldolg 60 0,061 0,046 0,272 0,04 0,136 0,112
Atlag 60 0,056 0,042 0,273 0,04 0,132 0,113
RTK 20 0,041 0,032 0,320 0,042 0,154 0,140
Utofeld. 20 0,080 0,064 0,330 0,056 0,178 0,138
Atlag 20 0,06 0,048 0,325 0,049 0,166 0,139
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Eltérések a mérési modok fiiggvényében

3. tablazat

Zavartalan mérések Kitakaras miatt megzavart | Teljes tesztmérés (Foso-
csoportja (1. Részsokasag) mérés (2.Részsokasag) kasag
Eltérések Szoéras Eltérések Szoéras Eltérések Széras
atlaga (m) (m) atlaga (m) (m) atlaga (m) (m)
0,043 0,033 0,273 0,047 0,131 0,119
0,064 0,049 0,397 0,353 0,190 0,307
4. tablazat
Atlagos eltérések és szérasok
Zavartalan mérések csoportja Kitakaras miatt megzavart mérés Teljes tesztmérés
(1. Részsokasag) (2. Részsokasag) (Fésokasag)
Eltérések Széras Eltérések Széras Eltérések Széras
atlaga (m) (m) atlaga (m) (m) atlaga (m) (m)
0,053 0,041 0,335 0,2 0,161 0,213

sebesség ¢s a pontossag alakulasa kozott. Ez ab-
bol is, adodhat, hogy ugyanazon hosszlsagu pa-
lyan a nagyobb sebesség miatt kevesebb vizsgalt
pont keletkezett.

Csak ennek a kisérletnek az eredményeit te-
kintve kimondhat6, hogy a GPS mérés pontossa-
gat egyértelmiien befolyasolja a sebesség, de ez
nem jelent nagysagrendi pontossagromlast. Mas
kérdés, hogy a novekvd sebességnél adott pozi-
ciofrissitési és tarolasi intervallumot feltételezve
(pl. 1 sec), a tarolt pontok kozotti tavolsag nd,
igy a létrehozott geometria (pl. sintengely vonal-
vezetése) mar nem a valosagot tiikrozi vissza (pl.
ivekben).

Szorosabb Osszefiiggések lathatok a mérési
modok koz6tt (3. tdblazat).

Ha a sebességektdl fiiggetleniil képezziik a
valdsidejii és utofeldolgozasos értékek atlagait,
varatlan eredményeket kapunk. A szamok alap-
jan a valosidejii mérés bizonyul pontosabbnak
és megbizhatébbnak. Ezéppen ellenkezdje az
elvarasoknak, hiszen a valosidejii méréseket az
utofeldolgozasos mérésekkel szemben tovabbi
hibaforras terheli. Ez a hibaforras a korrekcios
adatokat valosidében tovabbitdé kommunikacio
(GSM, GPRYS). Valészinii, hogy a valésaghoz az
utofeldolgozas eredményei allnak kozelebb, €s a
rendhagyd értékek annak koszonhetdk, hogy az
eltérések képzéséhez felhasznalt referencia geo-
metria meghatdrozasa is valosideji felméréssel
tortént. Ennél fogva a referencia geometria is
hasonlo hibakkal terhelt, mint a mérékocsin vég-
zett RTK mérés, tehat a két mérés eredményei
kozelebb allnak egymashoz. Mivel itt is kis elté-
résekrdl van szo, jelen vizsgalodasunkat tekintve
ennek nincs jelentdsége. A tanulsag az, hogy

tudomanyos szintii elemzés esetén ligyelni kell
arra, hogy a referencianak hasznalt geometriat
is ugyanolyan mérési modszerrel kell meghata-
rozni, mint ami a tesztmérésnél torténik (RTK-t
az RTK-val, utéfeldolgozast az utodfeldolgozassal
Osszehasonlitani).

A kisérlet alapjan kimondhatd, hogy elvileg
nincs nagysagrendi pontossagi kiilonbség a vas-
uti alkalmazasoknal a valdsideji és az utdfel-
dolgozasos mddszer kozott. Tudva azonban, hogy
a valosidejli alkalmazasok mennyire érzékenyek
a hattér infrastruktarara (GPS permanens ha-
l6zat miikodése, elhelyezkedése, GSM halozat
mikddése stb.), a megfeleld pontossag jelenleg
(2006-0s allapot, azota sokat javult!) még nagy
bizonytalansaggal parosul orszagos méretekben.

Végiil nézziik meg, miként alakulnak a mérd-
szamok a mérési mdodtdl és sebességtol fiiggetle-
niill. A 4. tabldzatban az 6sszes mérésbdl szami-
tott atlagos eltérések és szorasok talalhatok.

A tablazat alapjan kimondhato, hogy 20-100
km/h 6ra sebesség esetén relativ kod- és fazis-
mérés esetén (akar RTK, akar utofeldolgozas):

» nyilt palyan, jo kilatassal az égboltra atlago-

san 5—10 cm pontossag elérheto;

+ atlagos kitakarasi események soran (tehat
nem alagut, slirti erdd, beépitett teriilet stb.)
30 cm—1 m koriili pontossagra szamitha-
tunk;

* mivel a vasutvonalakon altalaban valtako-
zik a nyilt terep és az atlagosnak mondhatd
zavard objektumok (feliiljarok, mély beva-
gasok, erdovel szegélyezett vonalak, varosi
beépitett szakaszok), a legnagyobb valdszi-
ntséggel jelenleg vizszintes értelemben a
10-20 cm pontossag érhet el.
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2. Kovetkeztetések

A fenti eredmények sok tekintetben feliilmultak
varakozéasainkat. Az igéretes eredményeket to-
vabb hangsulyozza az a tény, hogy az elvégzett
kisérlet tobb szempontbdl sem volt idealis, igy a
valdsagban még a fentebb kimutatott értékeknél
is jobb lehet a helyzet.

A GNSS technoldgia jelenlegi (2006-o0s alla-
pot!) fejlettségi fokan a kovetkezdk szerint tekint-
hetd alkalmazhatonak a vasuti feladatokra:

2.1 Mérdkocsi poziciondldsa szelvényezés
azonositdsdra

Amennyiben a feladat a vasutdiagnosztikai méré-
sek valamely abszolut geodéziai rendszerbe vald
illesztése (az eddigi relativ rendszer megtartasa
mellett) a GNSS technologia jelenleg 10-20 cm
pontossagot biztosit vizszintes értelemben (ennek
1,52 szeresét magassagi értelemben). Idealis eset-
ben ez 5-10 cm is lehet. A kisérlet elvégzésének
idépontjaban (2006) elmondhaté volt, hogy hasz-
nalhat6 a valdsideji (RTK) technoldgia szelvény-
azonositasi célra, de megbizhatobb eredményt az
utéfeldolgozasos modszertol lehetettt varni. Mivel
azonban mind maga a GNSS technoldgia, mind a
hazai szolgaltatd infrastruktira rohamosan fejlo-
dott, jelenleg — hasonldan a foldmérési alkalmaza-
soknal tapasztaltakhoz —a vasuti feladatoknal is az
RTK modszer valik kizarolagos gyakorlatta.

2.2 Vasuti gépvezerlés

A vastti gépvezérlési feladatok sok esetben
3D-ben cm alatti tartomanyban végzett tevékeny-
séget jelentenek. A GNSS technolodgia jelenlegi
fejlettségi fokan dnmagaban ilyen feladatokra
nem hasznalhato.

Mint azt a nemzetkozi kitekintésben latni
fogjuk, relativ méréssel kombindlva azonban a
GNSS technoldgia mar sok helyen napi gyakorlat
a vasuti gépvezérlés teriiletén is.

2.3 Terinformatikai alkalmazasok

Tekintve, hogy a GPS-szel felszerelt mérokocsik
évente a teljes magyarorszagi vasutvonal halo-
zatot bejarjak, mintegy ,,melléktermékiil” létre-
hozzak annak nagypontossagu digitalis alloma-
nyat (gyakorlatilag a vastttengely digitalis térképi
alapjat). A térinformatikai alkalmazdsok alapja
altalaban a dm—m pontossagu digitalis térképek.

Ilyen alkalmazasokat szolgald digitalis allomany
létrehozasara a mozdonyra szerelt GPS vevo toké-
letesen alkalmas. Ebben az esetben a megvalasz-
tott sebesség jelent csak korlatot, mivel a sebesség
novelésével nd a tarolt poziciok kozotti tavolsag.
Igy — még ha az egyes tarolt poziciok hibaha-
taron beliil is vannak —, a létrehozott geometria
nagymértékben eltérhet a valosagtdl. Ugyanakkor
nem mellékes szempont, hogy nagysagrendekkel
alacsonyabb koltséggel lehetne igy eldallitani a
vastthaldzat digitalis nyomvonalat, mintha ezt
hagyomanyos foldi geodézia vagy mas felmérési
eljarassal (pl. 1égifotd) tennénk. Mindez Ossze-
kapcsolva a mobil-mapping rendszerekkel, igé-
retes lehetoséget biztosithatnak kiilonb6z6 asset-
management alkalmazasok részére.
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Summary

This article is the summary of a study on the
RTK GPS technology possibilities in railway ap-
plications. The RTK GPS technology is widely
used nowadays in precision positioning and in
navigation applications. The idea of precision
monitoring, rail inspection, building and main-
tainace performed by RTK GPS mounted on
moving engines is still revolutionary in the prac-
tice of the Hungarian railways companies. A field
experiment and international best practives show
however that the RTK GPS is an efficient and
reliable technology for GIS purpose (dm level)
applications.
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