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Metodologia PPK — Redtoolbox v2.82 — Phantom 4 RTK

Antes de dirigirnos al software en cuestidn se explicara la metodologia en si, como funciona el
PPK en el uso de la fotogrametria con drones.

Para efectuar esta metodologia primero:

- Como instrumental deberemos poseer un Drone con una antena incorporada, de doble
frecuencia (L1/L2) hacia arriba y un receptor GNSS de cualquier marca y modelo
(excepto la D-RTK 2 de DJI).

- La metodologia en cuestidn se efectia poniendo en vuelo un Drone con la tecnologia
requerida y en tierra una base en modo estdtico la cual deberd estar tomando datos
brutos del punto utilizado como base o PR (punto de referencia) ojala conocido.

- Ambos dispositivos deberdn estar en funcionamiento al mismo tiempo, Drone vy
receptor GNSS, el receptor, de preferencia, deberia estar tomando datos desde antes
gue se ponga a volar el Drone y de termino, lo mismo, esto para que haya una correcta
relacidn en los tiempos, entre receptor y Drone y también el que la antena haya tomado
una buena cantidad de datos.

- Sino se posee receptor GNSS se pueden usar datos de alguna estacion activa que esta
cerca del lugar, estaciones que como se sabe funcionan 24/7 las cuales se pueden
encontrar en entidades gubernamentales o privadas. Como nota: tener en cuenta que
al usar una base activa la distancia influira en la precisién, especialmente la parte por
millén.

- Lo principal de todo esto es que entre el Drone y el receptor GNSS no deberan estar
conectados via sefial (de ningun tipo) para consumar la metodologia, una de las grandes
diferencias con la otra metodologia la cual es con RTK, Phantom 4 RTK + Base D-RTK 2
que si deben estar conectados entre si.

En conclusion: la finalidad de todo esto es poder crear un modelo fotogramétrico con precision
y exactitud en coordenadas sin tener que llegar al uso de puntos de control en terreno
ahorrando dinero y algo mejor que eso, horas de trabajo en lo laboral.
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Esquema explicativo:

Drone en vuelo y receptor GNSS en tierra Post — Proceso en gabinete
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No direct data link required Allow tracing back collected data

Post — Proceso en software especializado:

Metodologia:

1) Dirigirse a la carpeta de descarga del software que este en caso seria la de Redtoolbox
- Ejecutar el ejecutable .exe

B libopenblas.2V74HQ3MKNZHDCKJELIPP..  21-10-2019
B libssi-1_1.dNl 21-10-2019 ap...
B mMsvepi40di 21-10-201 xtension de la ap...

| pyexpat.pyd 21-10-201 Archivo PYD
B python37.dil 21-10-201 ion de la ap...
B REDtoolbox v: :

B selectpyd 21-10-2019

B ucrtbasedil 21-10-2019 ) 10n de la ap...

B unicode pyd 21-10-2019 vo PYD 1.041 KB
B vCrRUNTIME140.d1I 21-10-2019 wtens e la ap.. 85 KB
‘ wxbase30u_net_vc140.dll 21-10-2019 X ion de la ap... 158 KB
‘ wxbase30u_vc140.dll 21-10-201 Extension de la ap...

B wx w30u_adv_vc140.dll 21-10-201 Extension de la ap...

B wxmsw30u core ve140.dil 21-10-2019 3 Extension de la ap...
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2) Aliniciar el software nos preguntara elegir un dispositivo que en este caso seria el DJI
Phantom 4 RTK (L1/L2)

En la segunda columna de la misma interfaz nos preguntara sobre la salida en la que la
qgueremos, dandonos como opcién el Agisoft Metashape o Pix4d como software’s de
restituciéon. Lo mencionado anteriormente es que nos creara un proyecto en ambos
softwares o el que se quiera seleccionar, con las imdgenes ya cargadas y post
procesadas.

Siguiendo la linea hacia abajo nos preguntara la altura de salida, como opcidn podria ser
la elipsoidal WGS84 o una altura fisica como la de un Geoide — EGM2008 en el ultimo

caso.
Select: Select:
ox! Choose Device Choose Output
ftion and O 3D ImageVector -Multi- (L1/L2/L5) Agisoft project file *psx
workflow for . .
1 similar 3D ImageVector -Mono- (L1) Pix4d Mapper file *.p4d
‘tup paj e " > e 5

Reality Capture *.txt

O O
=
(O UAV Kit -Mono- (L1) O
@® [J Google Earth *kml
[
O

DJI Phantom 4 RTK (L1/12)

Raw Text file *.txt

ublox ZEDSF series (L1/L2/e5b)

EXIF (copy images)

ease contact () ublox Neo8 series (L1)
zlicking . H .
les 1o your O Emlid Reach M/M+ (L1) Qutput Helght.
irly check the Tvhe of CNES caorrection @ Ellipsoidal (WGS84)
FC L WA J LU LUV
Y f GNSS rectior a9
»

P continue
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| REDcatch GmbH - REDToolbox (v2.75 2020-01-09)

£
= 2]

Setup Import Mapping

GNSS, |Vl

©

Settings

Images:

images

Import images...

0

triggers

Import triggers... (00%/.MRK)
Files loaded: 0
Import RINEX-Rover... (.ubx/.obs)

Files loaded: 0

Rover *.obs Time Span:

[2021-08-28 20:49:55]: RE[pcatch GmbH - REDToolbox (v2.75 2020-01-09)

Ready

Imagen n°® 1: im3genes + archivo .obs y archivo

INCIACION DIRECTA PPK

w
’Al

[\%

100_0002_Rinex.obs 100_0002_Timesta
mp.MRK

100_0002_0049.PG 100_0002_0051.JPG
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- [m] X
= O
il Quit

Base Station:
Import RINEX-Base... (ubx/.obs/.*o/*.d)

Files loaded: 0
Optional Files
Import nav... (nav/**n)

Files loaded: 0

Import gnav... (gnav/**g)

Files loaded: 0
—

Average base position (@]
RINEX header position @
Manual base position O

112227

€g.47.152783 | | eg 3| e.g. 8467649

UBX Conversion Progress:

Base *.obs Time Span:

f-/

’ Run mapping...

Imagen n° 2: datos Rinex por estacion aftiva

NCIACION DIRECTA PPK > Agisoft Metashape - Ref Dirg

Nombre

# Sant201904261600A.19¢
8 5Sant201904261600A.19g

B 5ant201904261600A.191
) Sant201904261600A.19n
@ 5ant201904261600A.190
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En la dltima parte de la ultima columna nos preguntara sobre la coordenada del punto tomado
con la base en estatico:

Tendremos tres opciones:

- Coordenada promediada
- Coordenada de cabecera
- Coordenada conocida

Nota: si ingresamos una coordenada conocida debera ser una geogréficaf latitud — longitud y la
altitud se debera mantener (no se debe sumar altura instrumental).

® | REDcatch GmbH - REDToolbox (v2.75 2020-01-09) - O X
Setup Import Mapping Settings Creat} support file Quit
Images: GNSS, IMU and Triggers: Base Station:
52 52 Ifhport RINEX-Base... (ubx/.obs/**o/** d)
Files loaded: 1
images triggers Optiona Files
Import images... Import triggers... (.00*/.MRK) Import nav... (nav/.**n)
Files loaded: 1 Files loaded: 1
Import RINEX-Rover... (ubx/.obs) Import gnav... (.gnav/.g)
Files loaded: 1 Files loaded
Rover *.0bs Time Span: Aver3e base position O
26042019 16:38:20.000 U et (et ®
- 26.04.2019 16:41:13.600 Manual base position (@]
e.g. 47.152783 e.g.1122 27.03 e.g. 8467649

UBX Conversion Progress:

Base *.obs Time Span:

26.04.2019 16:00:00.000

} Run mapping...

Teniendo todos los datos ingresados se debera dar click en Run mapping.... Y llegaremos a la
siguiente ventana en donde nos dira Progress terminado.

% REDcatch GmbH - REDToolbox (v2.75 2020-01-09) - u] X
Setup Import Settings Create support file Quit

Time offset (5) 14419311 | Output coordinates transformatio North (m): [ 00 |up (mx:[ 00 \» -

I Generate output

PPK trigger Time difference

26.04.2019 16:38:27.916 14418.916 0_0002_0001: 26.04.2019 12:38:09.000
26.04.2019 16:38:30.985 14418.985 100_0002_0002: 26.04.2019 12:38:12.000
26.04.2019 16:38:34.112 14419.112 100_0002_0003: 26.04.2019 12:38:15.000
26.04.2019 16:38:37.185 14419.185 100_0002_0004: 26.04.2019 12:38:18.000
26.04.2019 16:38:40.312 14419.312 100_0002_0005: 26.04.2019 12:38:21.000

26.04.2019 16:38:43.383 14419.383 100_0002_0006: 26.04.2019 12:38:24.000

26.04.2019 16:38:46477
26.04.2019 16:38:49.615
26.04.2019 16:38:52.684
26.04.2019 16:38:55.827
26.04.2019 16:38:58.931

100_0002_0007: 26.04.2019 12:38:27.000
100_0002_0008: 26.04.2019 12:38:30.000
100_0002_0009: 26.04.2019 12:38:33.000
100_0002_0010: 26.04.2019 12:38:37.000

00_0002_0011: 26.04.2019 12:38:40.000

26.04.2019 16:39:02.004

1

1 00_0002_0012: 26.04.2019 12:38:43.000
26.04.2019 16:39:05.103

1

1

1 1 1
1 1 1
100_0002_0013: 26.04.2019 12:38:46.000
26.04.2019 16:39:08.197 1 1 1
1

26.04.2019 16:39:11.299 14419.299

00_0002_0014: 26.04.2019 12:38:49.000
00_0002_0015: 26.04.2019 12:38:52.000
100_0002_0016: 26.04.2019 12:38:55.000

[2021-08-28 20:57:35]: Generating AgiSoft v3 output file.

[2021-08-28 20:57:35]: AgiSoft v3 output file saved at D\NAGISOFT- REFERENCIACION DIRECTA PPK\Agisoft Metashape - Ref Directa (PPK)\100_0002\REDtoolbox-outputs_2021-08-28 20h57m15s
\REDToolbox_Agisoft_v13.ixt

[2021-08-28 20:57:35]): Creating agisoft project.

[2021-08-28 20:57:44]: Finished creating agisoft project.

[2021-08-28 20:57:44]: Output generation completed.

-
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Carpeta de salida con proyecto creado en Agisoft Metashape, Coordenadas corregidas, precisiéon

del fotocentro

2 .

> X

£y A%
REDtoolbox-output 00_0002_0001.JPG 7J0_0002_0002.JPG

s_2021-08-28_20h5
7m15s

Fluje de trab. ‘o

Camaras A Longitud Latitud Precisic Guifiada
441842 0.012000
0.012000
0.010000
0.009000
0.009000
0.009000
0.009000
0.009000

Marca ] Latitud
Error total
Puntos de ap...

Puntos de ¢

Archivo  Edicion  Ver Flujodetrabajo Modelo Imagen Qrto  Herramientas  Ayuda

Modelo
EEnRE %
Longitud Latitud Precisién (1
-33441842 704.306 0.012000
-33441795 271400 0.012000
-33441734 704.223400 0.010000
-33441675 € 0.009000
-33441614 7 6 0.009000
-33441554 704.181800 0.009000
-33441494 704.196400 0.009000

ann nn c1am0c > Ve 704 21080 A nnannn

Marcadores « Longitud Latitud Altitud (m) Precision (m)

Error total
Puntos de ap.

Puntos de co..

Me: de dist Distancia (m) Precision (m) Error (m)

Error total
Medidas de ..

Medidas de ..

Referencia

-
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