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ALCANCE

Realizar la materializacion y amarre de un pozo a levantar, en el Levantamiento se
identificara plenamente el poligono de intervencion, cuya area es de aproximadamente
500 metros cuadrados, quedando este geo referenciado al sistema de coordenadas
Magna Sirgas, coordenadas Cartesianas, origen Bogota.

En la actualidad para Colombia se maneja la proyeccion Gauss-Krlger, la cual
mantiene cinco origenes, ya que la escala de representacibn permanece constante
sobre el meridiano central, pero esta varia a medida que nos alejamos de ella, es decir
que tendremos una deformacion mayor a medida que nos alejamos del origen sobre la
longitud. El origen central se encuentra definido en el Observatorio Astrondmico de
Bogot4, donde se asignaron los valores de 1 000 000 tanto en la componente Norte
como la Este. Los demas origenes se han generado a 3° y 6° de longitud al este y oeste
del central.

. Coord. Elipsoidales Coord. Gauss-Kruger
Origen MAGNA Latitud (N) Longitud (W)  Norte (m)  Este (m)
Bogota / Central4® 35' 46,3215"74° 04' 39,0285"1 000 000,001 000 000,00

Este 4° 35'46,3215"71° 04' 39,0285"1 000 000,001 000 000,00
Este Este 4° 35'46,3215"68° 04' 39,0285"1 000 000,001 000 000,00
Oeste 4° 35'46,3215"77° 04' 39,0285"1 000 000,001 000 000,00

Oeste Oeste  4° 35'46,3215"80° 04' 39,0285"1 000 000,001 000 000,00

Incluye, ademas; el levantamiento de las zonas aledafas al poligono, en fin, todo
aguello que represente importancia para el desarrollo del proyecto a ejecutar.

OBLIGACIONES Y SERVICIOS PRESTADOS

Nuestro compromiso prestar, Los servicios con las actividades a continuacion descritas:
FASE 1 DESARROLLO DE LA ACTIVIDAD

Reconocimiento del Poligono de Intervencion y alrededores.

Materializacion en campo de dos placas de control topografico
georreferenciadas al sistema geografico magnas sirgas del IGAC

La Numeracién Definida para esta area comienza desde 1

Levantamiento de la zona a intervenir
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FASE 2 LEVANTAMIENTO TOPOGRAFICO

» Para el traslado de Coordenadas Magna sirgas se realizd una investigacion en

el IGAC con el fin de identificar las Placas mas cercanas al sitio, en este caso se
hace el amarre a la base fija del instituto geografico Agustin Codazzi que se
ubica en la ciudad de Bogota y que se conoce como BOGA; posteriormente se
armoO BASE 2 y se procedié a armar el respectivo receptor GPS Se detalla la
zona completa, haciendo especial énfasis en la ubicacién y nivel del pozo de
captacion de aguas.

Con esta informacion recolectada en campo se procedié a depurar, calcular
organizar en oficina para armar el producto final.
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llustracion 2 base activa fuente IGAC

LATITUD LONGITUD COTA

PUNTO GRADOS | MINUTOS | SEGUNDOS GRADOS | MINUTOS | SEGUNDOS SNM
BOGA 4 38 19,3 74 4 47,8 2583,966

PUNTO NORTE ESTE COTA
BOGA 104696,741 99732,269 2583,966

PUNTO NORTE ESTE COTA
BOGA 1004697,731 999729,088 2583,966

PUNTO NORTE ESTE COTA
BOGA 2070660,652 4880260,543 2583,966

llustracion 3 cuadro de coordenadas




FASE 3 PROCESO DE INFORMACION Y DIBUJO

Se realiza un dibujo en AutoCAD del Levantamiento Topografico, incluyendo
cada uno de los elementos, El plano estd acompafado de la informacion de area,
niveles. Toda esta informacion se organiza para Impresion de planos e informe
final, (2 Copias) Copias en CD, (2 Copias).
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llustracién 4 plano topografico



2.1. TRABAJOS DE TOPOGRAFIA

2.1.1 LOCALIZACION GENERAL

El proyecto se localiza en el municipio de Bogota departamento de Cundinamarca. es
una ciudad ubicada en el centro de Colombia, en la region andina.

2.1.1.1 LIMITES

Limites del municipio
+« Norte: Chia
o Occidente: rio Bogota.
« Oriente: cerros orientales
e Sur: Meta, Huila

llustracion 5 Localizacién Bogota Fuente Google

llustracion 6 localizacién kmz



2.1.1.2. GEORREFERENCIACION DE PLACAS DE AMARRE

Para la georreferenciacion la primera actividad que se adelanto, fue la de visitar la zona
a intervenir en este recorrido se materializaron un punto denominada BASE 2 que
pertenecen al proyecto estan en condiciones Optimas y aceptables, Esta ubicado dentro
del predio en el costado sur oriental y son de fécil acceso. Esta placa es la base del

levantamiento.
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llustraciéon 7 BASE 2



Fage 1 0I5

.
- when it has to be right @

Geosystems
Processing Summary
241121RP2
Project Information
Project name: 241121RP2
Date created: 11/28/2021 19:15:18
Time zone: -Sh 00
Manager: Roberto Pefia
Coordinate system name: MAGHNA_BOGOTA
Projection: MAG_ZOMA_BOGOTA
Projection type: ™
Application software: LEICA Geo Office 5.4
Start date and time: 11/24/2021 14:56:59
End date and time: 11/24/2021 16:08:29
Manually occupied points: 2
Moving points: 1
Processing kemel: PSI-Pro 4.0
Processed: 1172872021 19:32:26
Prccessing Parameters
Parameters Selected
Cut-off angle: 15
Ephemeris type: Broadcast
Solution type: Automatic
GNSS type: Automatic
Frequency: Automatic
Fix ambiguities up to: B0 km
Min._duration for float sclution 5 go"
(static):
Sampling rate: Use all
Tropospheric model: Hopfield
lonospherc model: Automatic
Use stochastic modelling: Yes
Min. distance: B km
lonospheric activity: Automatic
Baseline Overview
ABPW - BASE2 Reference: ABPW Rover: BASE2
Receiver type / S/N: GRX1200 / 454308 GX1230 1452742
Antenna type [/ S/N: AT3I03 V- AX1202 Tripod /-
Antenna height: 0.000 m 1222 m
Coordinates:
Latitude: 47 41' 22 45264 N 47 45" 10.47T175" N
Longitude: T35 5042 41274" W 747 03' 22.73418B" W
file:///C:/Users/Usuario/AppData/Local Temp/~Ept/1. html 28/11/2021

llustracién 8 Certificacion Vértice Base 2 fuente propia



Ellip. Hgt:

Solution type:
GHNSS type:
Freguency:
Ambiguity:
Time span:
Dwuration:

Quality:

Baseline vector:

DOPs (min-max):

Number of used satellites:

28537.091 m

Phase: all fix
GPS

L1 and L2
Yes

25379817 m

1112472021 14:57:14 - 112442021 16:08:14

1h 11" 00"

5d. Lat: 0.002 m
Posn. Qlty: 0.003 m

dLat- 0° 03" 46.01911"
Slope: 9762.508 m

GDOP:34-53
PDOP:29-43

GPS: 6
GLOMASS: -
Galileo: -
Beidou: -

5d. Lon: 0.001 m
5d. Slope: 0.002 m

dLon: -0° 03" 40 32144"

HDOP: 1.3-2.2

Page 2 of 3

Sd. Hot: 0.005 m

dHgt -257.274 m

WDOP: 2.5-37

Kinematic Overview

BOGA - BASEZ2
Receiver type /| S/IM:
Antenna type / SiN:
Antenna height:

Reference coordinates:
Latitude:
Longitude:
Ellip. Hgt:

Manually occupied points:
Moving points:

Time span:
Dwuration:

DOPs (min-max):

MNumber of used satellites:

Manually cccupied points
BASE2
Coordinates:

Latitude:

Longitude:

Ellip. Hagt:

Reference: BOGA
TRIMBLE 7 5737

TRM39800.00 NOME / 5.518356135

1511 m

4% 38" 19.25696™ N
747 04' 47 81823" W
2609.816 m

1
1

Rover: BASE2
GX1230 F 452742

1172472021 14:56:59 - 11/24/2021 16:08:29

1h 11" 30"

GDOP:34-53
PDOP:29-43

GP5: 6
GLOMASS: -
Galileo: -
Beidou: -

4° 45" 10.47144" N
74703 2273355 W
2579.796 m

HDOP: 1.3-2.2

AX1202 Tripod f -

WDOP: 2.5-3.7

28/11/2021

file:///C:/Users/Usuario/AppData/Local Temp/~Ept/1 himl

llustracion 9 Certificacion Vértice Base 2 fuente propia
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Antenna height:

Solution type:
Frequency:
Ambiguity:
Time span:
Duration:

1222 m

Phase: all fix

L1andL2

Yes

1112412021 14:56:59 - 11/24/2021 16:08:14
1h 11" 15"

file:///C-MJsers/Usuario/AppDataTocal Temp/~Rpt/1_html

llustracion 10 Certificacion Vértice Base 2 fuente propia

Page 3 of 3

28/11/2021
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2.1.1.3. POSICIONAMIENTO DE PUNTOS

Para la toma de detalles se aplicé el mismo procedimiento descrito anteriormente y en
estos se armd una Base GPS Leica para elaborar el levantamiento interno por medio
de sistema stop go detallando asi el pozo y demas detalles a donde se pudo acceder

2.1.1.4. PROCESAMIENTO DE PUNTOS

Después de elaborar el trabajo de campo se procede a calcular la informacion tomada
para esto utilizamos hojas en Excel debidamente obteniendo asi las coordenadas de
los puntos partiendo de los archivos crudos de la estacion generando la nube de puntos
con la cual obtendremos el respectivo dibujo.

2.1.1.6. LEVANTAMIENTOS
Logistica

Usando una comisién de topografia se llevd a cabo el traslado de equipos hasta BASE
2 y a partir de estos amarramos todos los detalles teniendo en cuenta los de mayor
importancia. Adicionalmente utilizamos GPS ROVER para el levantamiento del PZ. Una
vez completadas las tareas de materializacion del punto y levantamiento se evaluaron
gue no falte ninguna actividad a realizar en el campo.

Luego de haber completado satisfactoriamente las actividades, toda esta informacion
es recibida en oficina, para la etapa siguiente correspondiente a depurar organizar
calcular y armar el producto final.

2.1.1.7. RECURSO HUMANO

1 Comisiones de trabajo compuestas por:
1 (Un) — Topografo Titulados

2 (Dos)- Auxiliares de Topografia

12



2.1.1.8. EQUIPOS

e GPS Leica 5700

llustracion 12 GPS LEICA
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2.1.1.9. METODOLOGIA

RTK (del inglés Real Time Kinematic) o navegacion cinética satelital en tiempo real, es
una técnica usada para la topografia y navegacion marina basado en el uso de medidas
de fase de navegadores con sefales GPS, GLONASS y/o de Galileo, donde una sola
estacion de referencia proporciona correcciones en tiempo real, obteniendo una
exactitud submétrica. Cuando se refiere al uso particular de la red GPS, el sistema
también es llamado comunmente como DGPS (Correccién de portador de fase).Los
receptores "normales” basados navegacion por satélite, comparan una sefial
pseudoaleatoria que es enviada desde el satélite con una copia interna generada por
la misma sefial. Puesto que la sefial del satélite tarda tiempo en alcanzar al receptor,
las dos sefiales no se "alinean" correctamente; la copia del satélite se retrasa en
referencia a la copia local. Al retrasar progresivamente la copia local, las dos sefiales
se alinearan correctamente en algiin momento. Este retraso es el tiempo necesario para
gue la sefial alcance al receptor, y del resultado de esto puede ser calculada la distancia
al satélite. La precision de la medicion resultante es generalmente una funcién de la
capacidad electrénica del receptor para comparar exactamente las dos sefiales. En
general, los receptores tradicionales pueden alinear las sefiales con un porcentaje de
1% de margen de error. Por ejemplo, el cédigo de lectura en bruto (C/A) enviado al
sistema del GPS envia un bit de informacion cada 0.98 microsegundos, de tal modo
que un receptor tiene precision de 0.01 microsegundos, o cercano a los 3 metros en
términos de distancia. La sefial exclusiva de uso militar P (Y) enviada por los mismos
satélites se registra diez veces mas rapidamente, asi que con técnicas similares el
receptor tendra precision de cerca de 30 cm. Otros efectos introducen errores mucho
mayores que esto, y la exactitud basada en una sefal C/A sin corregir es generalmente
cerca de 15 M.RTK sigue el mismo concepto general, pero usa el portador de satélite
como su sefial, no los mensajes contenidos en el mismo. La mejora posible usando
esta sefial es potencialmente muy alta si una continua asumiendo una exactitud del 1%
en la fijacién. Por ejemplo, el cddigo de adquisicion de datos en bruto GPS (C/A)
transmitidos en sefial L1 cambia fase a 1.023 megaciclos (MHz), pero el portador L1
por si mismo es de 1575.42 MHz, mas de mil veces més rapido. Esta frecuencia
corresponde a una longitud de onda de 19 cm para la sefal L1. De esta manera un
error de £1% en la medicién de fase del portador L1 corresponde a un error de £1.9mm
en la estimacion base. La dificultad para implementar un sistema RTK radica en alinear
correctamente las sefiales. Las sefiales de navegacion se codifican deliberadamente
para permitir gue sean alineadas facilmente, donde cada ciclo del portador es similar a
cada otro. Esto provoca que sea extremadamente dificil saber si se han alineado
correctamente las sefiales o si esta corrida en un ciclo y de este modo se esta
introduciendo un error de 20 cm, o un multiplo mas grande de 20 cm. Este problema de
ambigiedad de un numero entero se puede abordar a cierto grado con sofisticados
métodos estadisticos que comparan las mediciones de las sefiales C/A y comparando
los rangos resultantes entre varios satélites. Sin embargo, ninguno de estos métodos
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puede reducir este error a cero. En la practica, los sistemas de RTK utilizan un solo
receptor como estacion base y un numero determinado de unidades moviles. La
estacion base retransmite la fase del portador que hace mediciones, y las unidades
moviles comparan sus propias medidas de fase con las que esta recibiendo la estacion
base. Hay varias maneras de transmitir una sefial corregida de la estacion base a la
estacion movil. La manera mas popular de alcanzar una transmision de sefales en
tiempo real y de bajo costo es utilizar un médem de radio, tipicamente en la banda UHF.
En la mayoria de los paises, ciertas frecuencias se asignan especificamente para uso
de RTK. Gran parte del equipo topogréfico terrestre tiene un médem de banda UHF
integrado como opcién estandar. Hoy en dia es muy popular el uso de comunicacion
GPRS (por via de internet celular movil) entre la base y el rover, o bien del rover con
respecto a una estacion de referencia, que bien puede ser CORS (de operacion
continua) o VRS (virtual). Esto permite que las unidades calculen su posicion relativa
en milimetros, aunque su posicidon absoluta sea exacta solamente a la misma exactitud
que la posicién de la estacion base. La exactitud nominal tipica para estos sistemas de
doble frecuencia es de 1 centimetro £ 2 partes por millén (ppm) horizontalmente y 2
centimetros + 2 ppm verticalmente. Aunque estos parametros limitan la utilidad de la
técnica RTK en términos de navegacion general, se adapta perfectamente para fines
topogréficos. En este caso, la estacion base esta situada en una ubicacidon
predeterminada y bien referenciada, a menudo una mojonera, y las unidades moéviles
pueden entonces producir un mapa con alta precision al hacer correcciones en relacion
con ese punto. También se han encontrado aplicaciones de RTK en sistemas de
navegacion automatica (piloto automatico), industria agricola de precision y otros fines
similares. El método de estaciones de referencia virtuales (VRS) aumenta el uso de
RTK a un é&rea entera de una red de estaciones de referencia. La confiabilidad
operacional y las exactitudes que se alcanzaran dependen de la densidad y las
capacidades de la red referencia.
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2.1.2. ENTREGABLES

2.1.2.1. ARCHIVOS ACAD

Planos en formato Acad

2.1.2.2. ARCHIVOS CRUDOS
Descarga Archivos crudos y GPS Rtk correspondiente a coordenadas y codigos.

2.1.2.3. ARCHIVOS EXCEL

Cartera de Calculo Detalles
Nube de Puntos

2.1.3. CONCLUSIONES

e Identificamos y georreferenciamos un punto GPS en coordenadas origen
Bogot4, partiendo de estos se obtuvieron las coordenadas cartesianas Planas
del levantamiento topografico.

e Con esta informacion y obteniendo el resultado calculado se procedi6 a dibujar
y organizar el producto final.

e La evidencia fotografica de las actividades realizadas en campo se puede
verificar en la carpeta Registro Fotogréfico.

e Las coordenadas y cota del pozo son las siguientes

LATITUD LONGITUD COTA
PUNTO GRADOS | MINUTOS SEGUNDOS GRADOS | MINUTOS | SEGUNDOS SNM
POZO 4 45 10,3 N 74 3 22,6 w 2554,084

PUNTO

NORTE

ESTE

COTA

POZO

PUNTO

117328,829

NORTE

102359,404

ESTE

2554,084

COTA

POZO

PUNTO

1017324,484

NORTE

1002356,42

ESTE

2554,084

COTA

POZO

2083275,439

4882905,656

2554,084

llustraciéon 13 Cuadro de coordenadas




2.1.4. PRODUCTOS

La carpeta general se llama lavadero y estd compuesta por las Siguientes Sub

Carpetas.

© 00 N o g b~ W DdhPRE

Informe General

Especificaciones Técnicas Equipos
Certificaciones Equipos

Archivos Crudos

Licencia Profesional y Certificado de Vigencia
Registro Fotogréafico

Planos Topograficos

Calculo y Nube de Puntos

Archivos Kmz
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REPORTE POSICIONAMIENTO GPS LEICA
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PUNTOS CALCULADOS: BASE 2
FECHA: 28 DE NOV DE 2021

TIPO DE PUNTO: TOPOGRAFICO



INFORME GENERAL DEL AJUSTE DE LA SESION GPS:

Esta labor se realizé mediante la técnica empleada por el sistema DGPS (Sistema de
Posicionamiento Global Diferencial), con receptores satelitales [Base Continua de
recepcion] Y (Bases Estaticas] LEIKA 5700.

El tipo de posicionamiento Geodésico empleado fue de tipo Estatico (Static) con
equipos GPS de multifrecuencia de fase portadora completa [L1 y L2), cddigo
adquirido C/A [CoarseAdquisition] y codigo P Preciso, esta clase de equipos junto
con el método diferencial de posicionamiento permite la precision requerida para
el cdlculo de vectores para este tipo de trabajo, eliminando errores en estimacién
de la orbita de los satélites, deriva de los relojes atdmicos de los satélites
[Seudodistancia], ionosfera, Troposfera, y disponibilidad selectiva disponible S/A,
ademas permite en el posterior PostProceso satelital mejorar disminuir mediante
el tratamiento de sefales el DGOP [Disolucion Geométrica de la Precision] con
soluciones dobles fijas [FIX) que aplicarian en este caso. Para
realizar el método de posicionamiento DGPS, se tomd como base de ajuste
horizontal y vertical las estaciones permanentes (BOGA Y AVPW).

Una vez identificado el punto de control horizontal y vertical (BOGA), se procedio a
realizar la toma de Datos con ocupaciones Tipo Estaticas al vértice nombrado en
este informe; que para este trabajo se denominara base 2

Las bases Estaticos, LEIKA 5700 se configuraron con una mascara de elevacion de
15 ° Y para toma de datos cada 1 segundo en épocas de grabacidn, con ello
aumentar la precision en los diversos aspectos objetivos de este trabajo.

Con este tipo de configuracidn se pretende disminuir al maximo el valor del GDOP
(Disolucion Geométrica de la Precision). En la recepcion de datos para cadavértice
se cumplen algunas caracteristicas especiales como:

> Distancia entre el equipo base y equipos bases [linea base].

> Buenas condiciones climaticas y atmosféricas [ionosfera, Troposfera), para este
caso fueran muy buenas las condiciones climaticas.

> Sitio de posicionamiento seguro y libre de trafico.

> Coordinacion en la captura de informacién para obtener tiempos comunes en la
recepcion de Datos satélites.



DESCRIPCION DE LOS PUNTOS:

Se posicionaron los puntos topograficos, debidamente identificado con BASE 2, este
punto fue adyacente al predio ya que son las bases de control para la ejecucién y
control del mismo.

PUNTOS DE CONTROL:

Los cdlculos plan métricos y altimétricos se realizaron y ajustaron a partir de la
estacion permanente (BOGA) con coordenadas Magna planas de Gauss origen
Bogota, el cual se encuentran ubicado en el instituto geografico Agustin Codazzi,
cuya informacion esta en el sistema MAGNA-SIRGAS. El modelo geoide utilizado fue
el GEOCOL 2004

TIEMPOS DE OBSERVACION:

Para cada uno de los traslados de bases, como para el posicionamiento de los
puntos intermedios se realizaron observaciones de acuerdo al tiempo calculado
bajo la fdrmula T=18min base+(5min x cada kildmetro de la base).

CALCULOS Y AJUSTES:

Los respectivos ajustes fueron realizados en el software (LEIKA SISTEM OFFICE)
Utilizando para ello la informacién RAW DATA de los equipos utilizadosen campo.

Para este cdlculo se utilizé el modelo en red ya que se utilizd como base los vértices
BOGA



RESULTADOS OBTENIDOS:

Con base a lainformacion obtenida en las sesiones de rastreo satelital se calcularon

las coordenadas geograficas, (latitud y longitud), planas Gauss en el sistema
MAGNA-SIRGAS para la época en la cual se realizé el posicionamiento en campo.

RESUMEN DE SEGUIMIENTO GPS:
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PROCESAMIENTO GPS:

1 propiedades de proyecto

Nombre de proyecto: LAVADERO
GPS: BASE 2

Fecha inicial:24 11 2021
Fecha final: 24 11 2021

1.1 Parametro de coordenada

Nombre Datum: Colombia-Colombia Bogota Zona-Magna-NEW
Elipsoide: WGS 1984

Eje Mayor: 6378137

Achatamiento inverso: 298.2572236

Archivo cuadricula:

Método de proyeccion Transversa Mercator:

Meridiano central: 074:04:39.02850W

Latitud Origen: 004:35:46.32150N

Escala: 1

Norte falso(m): 1000000

Este falso(m): 1000000



2. Archivo de observacién
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CUADRO COORDENADAS.

LATITUD

LONGITUD

COTA

PUNTO | GRADOS

MINUTOS

SEGUNDOS

GRADOS | MINUTOS

SEGUNDOS

SNM

BOGA 4

38

19,3

74 4

47,8 w

2583,966

BASE 2 4

45

10,5

74 3

22,7 w

2553,954

POZO 4

45

10,3

74 3

22,6 w

2554,084

|

PUNTO

PUNTO NORTE ESTE COTA

BOGA 104696,741 99732,269 2583,966
BASE 2 117333,447 102354,122 2553,954
P0OZO 117328,829 102359,404 2554,084

PUNTO

NORTE ESTE COTA
BOGA 1004697,731 999729,088 2583,966
BASE 2 1017329,1 1002351,14 2553,954
P0OZ0 1017324,484 1002356,42 2554,084

NORTE ESTE COTA
BOGA 2070660,652 4880260,543 2583,966
BASE 2 2083280,061 4882900,387 2553,954
P0OZ0 2083275,439 4882905,656 2554,084

PROYECCION CARTOGRAFICA

SISTEMA DE REFERENCIA

Proyeccion Gauss-Kruger Datum Bogota Magna
Origen Bogota Elipsoide WGS-84
Falso Norte 1000000 Semieje Mayor 6378137
Falso Este 1000000 Achatamiento 1/298.2572
Latitud Origen 04°35'46,3215"N Unidad Medida Metro

Longitud de Origen

74°04'39,02850"W




