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1. PRINCIPIOS BÁSICOS A CONSIDERAR PARA EL POSICIONAMIENTO  
Existen diversos métodos de posicionamiento GNSS con sus respectivas técnicas de obtención 
de datos y postprocesos. No obstante, este documento se enfoca principalmente en el 
postproceso del posicionamiento Diferencial y Absoluto (corrección por modelos), es decir al 
Static / Fast Static y Posicionamiento Puntual Preciso (PPP), respectivamente. 

Se debe considerar, que en función al tipo de posicionamiento que se realice en campo se 
obtendrán puntos de precisión (medidas centimétricas) o de alta precisión (medidas milimétricas). 
Para alcanzar estas medidas se debe considerar los siguientes aspectos: 
 
1.1 POSICIONAMIENTO DIFERENCIAL 
 
1.1.1 Puntos de alta precisión: 
Para posicionar un punto de alta precisión, el usuario deberá enlazarse a una Red Geodésica de 
primer o segundo orden.  

 Para el caso de un Red de primer orden se deberá usar a la Red Geodésica Nacional de 
monitoreo continuo REGME del IGM, donde el usuario se enlazará a dos estaciones de 
monitoreo continuo como referencia, para verificar la consistencia de la red, la precisión 
de línea base, los cierres de figura y el ajuste de la Red. Dicho enlace estará en función a 
la distancia de la línea base entre el punto del usuario y la REGME, el cual a su vez 
depende del tiempo de rastreo. 

Para el cálculo del tiempo mínimo de rastreo en función de la línea base es definida por: 

30 minutos + 2minutos*Cada km de línea base 

Considerar como calculo la línea base máxima entre los vértices formados por el punto de 
interés y la REGME. Cabe destacar que la REGME tiene una densidad aproximada de 
cada 50 km. Por lo tanto, un usuario podrá tener en dicho rango al menos una estación de 
monitorea continuo en cualquier parte del país. 

El sistema de referencia horizontal utilizado para las coordenadas fijas de las bases 
REGME, es el ITRF2008, época de referencia 2016.43. 

 Para el caso de un Red de segundo orden se puede usar una Red Geodésica local ya sea 
municipal o regional (es mandatorio que dicha red haya sido enlazada y densificada a 
partir de la REGME) pero de igual forma se deberá enlazar a dos vértices de referencia 
de dicha Red. El posicionamiento y el cálculo del tiempo de rastreo es similar al anterior 
descrito (tabla 1), con la única diferencia que estas líneas bases serán más cortas, por 
ende, sus tiempos de rastreo igual. 
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Equipo técnico 
Equipo GNSS de doble frecuencia, como 

POLARIS S100 o Allynav R26 
Tipo de posicionamiento Static Diferencial 

Estaciones de monitoreo continúo 
utilizadas 

Dos más cercanas al punto de interés 

Distancia línea base 
Línea máxima entra la trilateración 

formada entre punto de interés y las dos 
estaciones REGME 

Número de satélites enganchados 
Se recomienda entre 10 a 16, como 

mínimo 
Tiempo de recepción Definir con la ecuación mencionada 

Ángulo de enmascaramiento 10 grados 
Intervalo de grabación 1 Segundo 

GDOP < 5 
Correcto nivelado y centrado de la antena sobre el punto, considerando que el eje vertical 
de la antena sea perpendicular al centro geométrico del punto a determinarse. 

SIN IMPORTAR EL TIPO DE ENLACE QUE SE HAGA, SIEMPRE DEBE EXISTIR 
TIEMPOS EN COMUN ENTRE VERTICES BASE Y PUNTOS DE INTERES 

Tabla 1: Ejemplo de tiempo de rastreo para puntos de precisión enlazados a red de primer y 
segundo orden 

 
1.1.2 Puntos de precisión: 
Estos puntos pueden ser usados para levantamientos topográficos o simplemente para el 
posicionamiento de un punto GNSS de manera rápida. De igual forma deberán estar enlazados a 
una Red geodésica de primer o segundo orden, con la diferencia que el punto de interés estará 
enlazado a 1 vértice de la red. A este tipo de enlaces en donde se usa 1 punto de referencia 
(vértice de una red) se lo denomina punto radial. 
 
Para el posicionamiento de un punto radial se puede realizar observaciones mediante el método 
Fast Static, mismo que se caracteriza por tiempos cortos de rastreo. Sin embargo, se debe 
considerar que este método de posicionando es viable exclusivamente cuando se encuentran 
disponibles 4 o más satélites con un GDOP < 5.  
 
Como ya se mencionó el Fast Static, reduce el tiempo de observación a intervalos de 15 a 20 
minutos, pero esto dependerá de que la longitud de la línea base, la cual se caracteriza por ser 
inferior a los 3 km de distancia (máximo 5 km) y de los efectos ionosféricos y troposféricos. 
 
Para mediciones en Fast Static, puede resultar ventajoso incrementar los períodos de observación 
en caso de; presentar pocos satélites (5 o 6), condiciones troposféricas adversas (objetos que 
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generen multipath, lluvia, entre otros) o alta incidencia de radiación solar (perturbaciones 
ionosféricas). 
 
En términos generales el método Estático Rápido permite obtener precisiones centimétricas 
relacionadas directamente a la distancia de la línea base: 

Equipo técnico 
Equipo GNSS de doble frecuencia, como 

POLARIS S100 o Allynav R26 

Tipo de posicionamiento Fast Static 
Longitud máxima de línea base 3 a 5 km 

Número mínimo de satélites enganchados 5 
Tiempo de recepción 15 a 20 minutos 

Ángulo de enmascaramiento 10 grados 
GDOP < 5 

Correcto nivelado y centrado de la antena sobre el punto, considerando que el eje vertical 
de la antena sea perpendicular al centro geométrico del punto a determinarse. 

Correcta orientación de la antena, de forma que señale al norte magnético. 
Tabla 2: Ejemplo de tiempo de rastreo para radiales enlazados a redes de primer o 

segundo orden. 
 

1.2 POSICIONAMIENTO PUNTUAL PRECISO (PPP) 
 
En termino simples el PPP, permite determinar la posición de un punto con un único receptor 
GNSS (punto absoluto), el cual es corregido por medio de varios modelos. Los cuales tienen como 
objetivo mejorar la precisión de la observación sin necesidad de recurrir a técnicas de 
posicionamiento diferenciales. 

Para ello, se utiliza los observables de código y fase, en doble frecuencia, datos de órbitas precisas 
(efemérides) y datos de reloj de satélite, correcciones ionosféricas, cargas oceánicas y 
correcciones de antenas como los que proporcional el IGS (International GNSS Service). 

A continuación, el presente documento detallará un manual concreto del uso del software libre 
RTKLIB el cual está conformado por varios módulos. Este software es utilizado para post procesar 
los tipos de posicionamientos ya mencionados (puntos diferenciales y PPP). 

 

2. RTKLIB Y SUS MÓDULOS  
RTKLIB es un paquete de programas (módulos) de código abierto para posicionamiento GNSS, 
de origen japonés el cual es interoperable en plataformas como Windows, Linux y Android. 

Algunas características de RTKLIB: 
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 Admite algoritmos de posicionamiento estándar y precisos con: GPS, GLONASS, Galileo, 
QZSS, BeiDou y SBAS. 

 Admite varios modos de posicionamiento con GNSS tanto para tiempo real como para 
posprocesamiento: Único, DGPS / DGNSS, Cinemático, Estático, Línea de base móvil, 
Fijo, PPP-Cinemático, PPP-Estático y PPP-Fijo 

 Admite muchos formatos y protocolos estándar para GNSS. 
 Es compatible con los mensajes de propiedad de varios receptores GNSS. 
 Admite comunicación externa a través de: Serie, TCP / IP, NTRIP, archivo de registro local 

(grabación y reproducción) y FTP / HTTP (descarga automática) 
 Proporciona muchas funciones de biblioteca y API para el procesamiento de datos GNSS. 

El software está disponible para su descarga en su página oficial y en la página de ALLIEN GNSS. 
Sin embargo, se debe considerar que la versión 2.4.2 es la versión más estable, pero también 
existen las versiones 2.4.2 pXX con los parches más nuevos y la versión 2.4.3 bXX. Estas últimas 
dos son versiones en desarrollo o beta con implementaciones experimentales.  

http://www.rtklib.com/ 

https://www.allien-gnss.com/ 

El presente documento recomienda descargar las versiones 2.4.2 y 2.4.3 v.demo5 b31a, esta 
última disponible en nuestra página web ALLIEN GNSS. Una vez descargadas ambas versiones 
se debe ejecutar el RTKLAUNCH.exe, mismo que se encuentra en la siguiente dirección:  

C:\Users\ USUARIO\Desktop\rtklib_2.4.2_bin\rtklib_2.4.2\bin (para versión 2.4.2) 

C:\Users\USUARIO\Desktop\1. Software Rtklib demo 5b13a (para versión 2.4.3 v.demo5 b31a) 

Nota: Estas direcciones variarán en función del path que se le dé al descomprimir el software. 
 
 
Una vez iniciado, se desplegará la siguiente barra de herramientas, la cual contiene los 7 módulos 
que conforman el software RKTLIB (ambas versiones presentan mismos módulos y misma 
configuración al momento de ser ejecutada). 
 

 

 

De estos módulos, para postprocesar de manera Diferencial y PPP, solo se utilizarán: RTKCONV, 
RTKPOST y RTKGET. 

 

 

 

1           2           3           4          5           6          7 
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MODULOS RTKLIB FUNCIÓN 
RTKPLOT (1) Visualizador de soluciones 
RTKCONV (2) Conversor RINEX 
STRSVR (3) Servicios de comunicaciones  
RTKPOST (4) Posicionamiento en post-proceso  
NTRIP Browser (5) Navegador NTRIP 
RTKNAVI (6) Posicionamiento en tiempo real  
RTKGET (7) Descarga de productos y datos GNSS 

Tabla 3: Resumen de la función de los módulos de RTKLIB 

A continuación, este manual de usuario del software libre RTKLIB se centrará en: 

 Conversión de archivos nativos del equipo doble Frecuencia POLARIS S100 o Allynav 
R26 

 Postproceso mediante PPP 
 Postproceso Diferencial 

 
 

3. CONVERTIR ARCHIVO NATIVO A RINEX 
 

Una vez que el usuario haya descargado el archivo nativo de la antena POLARIS S100 
(extensión .rtcm) o Allynav R26 (extensión .dat) , se utilizará el módulo RTKCONV de la última 
versión disponible de RKTLIB (v.demo5 b31a) para poder convertir el mencionado archivo 
nativo en un formato universal de transferencia de datos GNSS, es decir RINEX. 
 
Nota: Se recomienda utilizar la versión RTKLIB v.demo5 b31a, para la conversión a formato 
Rinex, debido que la versión RTKLIB 2.4.2 no contiene los parches más nuevos para la 
correcta transformación de algunos nativos. 
 

 
 
Al dar clic sobre el módulo RTKCONV, se desplegará la siguiente ventana en donde primero 
es necesario configurar los datos generales del Rinex (1), Como se muestra en la figura 1a. 
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Figura 1a. 

 
A continuación, en la figura 1b se despliega las opciones que se deberá llenar para la creación del 
Rinex, siendo estas las siguientes:  
 
(1) En este desplegable, se debe seleccionar la versión de rinex 2.11 debido a que esta es la más 
estable y tiene la mejor interoperabilidad entre softwares de postproceso. 
(2) En esta venta se coloca el nombre que se le desea dar al Rinex 
(3) Esta ventana se llena los datos de quien crea el rinex, por quien fue observado el dato nativo 
y finalmente que agencia lo hizo. 
(4) En estas ventas se llenan los datos del receptor (nombre, tipo, versión) y la antena (nombre, 
tipo) utilizadas para observar el punto GNSS. 
(4.1) En estas ventas se ingresa las coordenadas de los centros de fase de la antena (S100 o 
R26).  

 Para la antena Polaris S100 dichas coordenadas son: (H: altura del piso a la base de la 
antena ARP + 5 cm, E: 0.000, N: 0.000). 

 Para la antena Allynav R26 dichas coordenadas son: (H: altura del piso a la base de la 
antena ARP + 8.2 cm, E: 0.000, N: 0.000). 
 

1 
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Centro de Fase Polaris S100                           Centro de Fase Allynav R26 

 
(5) En las siguientes viñetas se selecciona las constelaciones que deseamos que contenga el 
Rinex, en este caso se recomienda las más activas, es decir GPS y GLONASS. 
(6) Finalmente en las siguientes viñetas se selecciona los tipos de observaciones (señales) y las 
frecuencias que deseamos filtrar para el Rinex. Esta parte se recomienda dejarla por defecto. 
 

  
Figura 1b. 

 
Una vez terminada la configuración, se da clic en “ok” para proceder a cargar los archivos nativos, 
identificación del formato del mismo y dar una ruta de salida a los archivos de navegación y 
observación que conformarán el Rinex, como se muestra en la Figura 1c. 
 
(1) En esta ventana se busca y carga el archivo nativo descargado de la antena Polaris S100 o de 
la antena Allynav R26, nativo extensión .rtcm y nativo extensión .dat, respectivamente.  
(2) En esta venta se debe dar la ruta o path de salida de los archivos rinex 

1 2 

3 

4 

5 

6 

 

4.1 
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(3) En este desplegable se debe buscar e identificar el formato del nativo que se desea convertir 
a Rinex, en este caso para ambas antenas (S100 y R26) será RTCM3. Es muy importante que se 
seleccione correctamente el formato del nativo en esta opción, ya que puede dañar el rinex al ser 
generado. 
(4) Finalmente en estas ventanas el software dará de manera automática el path de salida de los 
archivos de Observación (.obs) y Navegación (.nav) que conforman el Rinex. 
 

 
Figura 1c. 

 
Nota: Los path descritos en esta figura y en las por venir, serán subjetivas ya que cada usuario 
tendrá una dirección diferente dependiendo en donde haya guardados los datos, al igual de donde 
desee guardar los resultados. 
 
Después de dar clic en “Convert”, se desplegará la siguiente ventana (figura 1d), en donde se 
deberá dar clic en “File Time” para que de manera automática seleccione el intervalo de rastreo 
que posee el archivo nativo dat. Esto solo aplica para el Allynav R26, ya que para Polaris S100, 
se debe ingresar la fecha del día del rastreo, para finalmente dar clic en OK (no es necesario 
ingresar las horas de rastreo). 
 

1 
 

3 2 
 

4 
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Figura 1d. 

 
Para concluir con esta sección del documento, el usuario deberá ir a la dirección de salida que 
configuro para los datos de Observación (.obs) y Navegación (.nav) y comprobar que estos se 
encuentren ahí, como se muestra a continuación (1): 

 
 
De ser necesario, cambiar la extensión del archivo de Observación. obs a .xO ( x= al año de 
rastreo, en este ejemplo es 21O), al igual que el archivo de navegación ( de .nav a xN). El motivo 
para hacer esto, es que algunos softwares de postproceso solo reconocen las extensiones O y N 
para Rinex (2).  
 
Nota: Se recomienda hacer una copia de los dos archivos obtenidos antes de cambiar su 
extensión, por motivos de seguridad ya que al cambiar la extensión (de manera errónea) se podría 
corromper el archivo. 
 
Finalmente abrimos el archivo de Observación en un Bloc de notas txt para verificar la estructura 
y los datos del Rinex generado a partir del nativo rtcm. 
 

 

1 

2 

 Ingrese fecha de 
rastreo solo Polaris 
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4. POST PROCESO MEDIANTE PPP 
 

Como se mencionó en el apartado 1.2, el PPP es un punto GNSS absoluto el cual es corregido 
mediante modelos proporcionados por servicios internacionales de geodesia satelital. El servicio 
más usado y conocido es el IGS (International GNSS Service) debido a que dispone correcciones 
para las constelaciones GPS, GLONASS e incluso GALILEO. 
 
 
4.1 OBTENCIÓN DE MODELOS DE CORRECCIÓN 
Por lo tanto, antes de empezar a procesar el punto de interés es imperativo descargar los modelos 
requeridos para utilizar el método por PPP, siendo estos archivos los siguientes (requisitos 
mínimos): 

 Efemérides precisas, las cuales poseen extensión .sp3 
 Correcciones de reloj, las cuales poseen extensión .Clk_30s 
 Archivo de calibración de antenas con extensión .atx 
 Correcciones de los parámetros de rotación de la Tierra, archivo con extensión .erp 
 Modelo de cargas oceánicas con extensión .blq 
 Modelo de correcciones ionosféricas IONEX el cual posee extensión .xi (x= al año de 

rastreo) 

Para obtener estas correcciones existen varias plataformas web que permiten hacerlo de manera 
gratuita, algunas de ellas son: 
 

 https://www.gnsscalendar.com/ (Simplemente se selecciona la fecha del rastreo y se 
desplegaran las correcciones existentes para dicho día) 

 https://www.igs.org/  (En la pestaña “PRODUCTOS”, se busca el tipo de corrección más 
la fecha de rastreo) 

 https://cddis.nasa.gov/Data_and_Derived_Products/GNSS/daily_30second_data.html  
o 
https://cddis.nasa.gov/Data_and_Derived_Products/GNSS/GNSS_product_holdings.ht
ml (Se selección en datos diarios cada 30 segundos o en Product Holding. En este 
apartado una vez registrado por medio de una cuenta, se deberá ingresar la fecha del 
levantamiento e ingresarlo en formato de día o semana GPS para la búsqueda, mismo 
que se puede calcular en el primer enlace de este apartado “gnsscalendar.com”) 

 
Por otra parte, RTKLIB también nos da la facilidad de descargar estos archivos y para ello se utiliza 
el módulo RTKGET. 
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Una vez ejecutado el RTKGET, se debe ingresar la fecha del día del rastreo para posteriormente 
buscar el archivo deseado en la biblioteca (esta especifica el organismo proveedor y el archivo de 
corrección) que este módulo dispone, como se detalla en la figura 2. 
 
(1) En esta ventana se ingresa las fechas de rastreo. Se recomienda dejarla por defecto la 
búsqueda en intervalo de 24 horas. 
(2) En esta extensa ventana se encuentra la biblioteca de correcciones, donde las 3 o 4 primeras 
letras se refiere a el organismo de descarga, siendo las siguientes letras el parámetro de 
corrección. Nota: los sufijos EPH, CLK, TEC, ATX corresponden a efemérides, correcciones reloj, 
correcciones ionosféricas y calibración de antenas, respectivamente. 
(3) En esta venta se debe dar la ruta o path de salida de todas las correcciones. 
 

 
Figura 2. 

 
Finalmente, para obtener todas las correcciones necesarias para procesar el PPP, se debe 
descargar el modelo del efecto de la carga oceánica (este último no se encuentra disponible en el 
módulo RTKGET). No obstante, puede ser descargado del servidor on-line 
http://holt.oso.chalmers.se/loading/  
 
Una vez abierta la página se debe llenar el formulario correspondiente e introducir una coordenada 
de referencia general de la zona de interés, registrar un correo y solicitar la información. 
 

 
 

1 
 

 
 
 
 
 

2 
 

3 
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Una vez enviada la petición, el servidor enviará un correo electrónico con el scrib del modelo (ver 
figura 2a), el cual deberá ser copiada y guardada como un archivo Bloc de notas txt, para luego 
ser cambiado a una nueva extensión .blq 
 
Nota: Copiar absolutamente todo el contenido del correo recibido en el bloc de notas. 
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Figura 2a. 

 
 

4.2 CONFIGURACIÓN PARA EJECUTAR PPP 
Una vez obtenidas todas las correcciones, es posible ejecutar el módulo de postproceso de 
RTKLIB, el cual se conoce como RTKPOST. 
 

  
 
Al dar clic sobre el módulo RTKPOST, se desplegará la siguiente ventana en donde primero es 
necesario configurar el método de postproceso (1) que se desea realizar, Como se muestra en la 
figura 3a. 
 
Nota: Una vez más se recalca a los usuarios, que los path descritos en esta figura y en las por 
venir, serán subjetivas ya que cada usuario tendrá una dirección diferente dependiendo en donde 
haya guardados los datos, al igual de donde desee guardar los resultados. 
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Figura 3a. 

 
Continuando, en la figura 3b se despliega las opciones para configurar el postproceso por PPP, 
cabe destacar que es necesario configurar varias pestañas. Por lo tanto, esto se realizará en orden 
de izquierda a derecha (empezando por Setting 1) cada una de ellas, siendo estas las siguientes: 
  
(1) En el siguiente desplegable se selecciona el tipo de postproceso que se desea ejecutar, en 
este caso será PPP Static. 
(2) En los siguientes desplegables se seleccionan las frecuencias del receptor usado en campo. 
Se aconseja dejar esta configuración por defecto, a no ser que el recetor solo sea de una 
frecuencia. 
(3) En este apartado se configura el modelo de corrección de mareas. Para ello se recomienda 
utilizar el modelo SOLID/OTL: Marea terrestre (utiliza modelo teórico), efecto de carga oceánica y 
marea del polo (en estos dos últimos casos habrá que introducir de manera manual, es decir el 
archivo .blq generado al final del apartado 4.1). 
(4) En este aparatado se configura el modelo de corrección ionosférico. Para ello se recomienda 
usar el modelo IONO-FREE LC o el modelo IONEX TEC, no obstante, en ambos casos hay que 
proporcionar la información correspondiente, es decir el archivo .xi descargado en el apartado 4.1. 
(5) En este aparatado se configura el modelo de corrección troposférico. Para ello se recomienda 
usar el modelo Saastamoinen o el modelo Estimated ZTD, ambos son modelo teórico. 
(6) En este aparatado se configura el tipo de efeméride que se desea utilizar. Se recomienda 
utilizar efemérides precisas y de igual forma habrá que proporcionar la información 
correspondiente, es decir el archivo sp3 descargado en el apartado 4.1. 
(7) En estas viñetas se selecciona las constelaciones con las que se desea realizar el post proceso 
del Rinex observado. 

1 
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Figura 3b. 

 
En la figura 3c, se despliega las opciones Setting 2, las cuales se deben dejar todo por defecto, 
excepto la integridad de las ambigüedades la cual debe quedarse como “Fixed and Hold” (enteras 
y ajustadas), como se señala a continuación: 

 

 
Figura 3c. 
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En la figura 3d se despliega las opciones Output, en donde se configurará las propiedades del 
punto procesado, siendo estas las siguientes: 
 
(1) En el siguiente desplegable se elige el formato de coordenadas que se desea para la solución, 
una vez terminado el postproceso del punto observado. 
(2) En los próximos desplegables se configura las cabeceras del archivo resultante, así como el 
formato del tiempo de rastreo y las unidades de medidas de las coordenadas seleccionadas 
anteriormente. Se recomienda dejar la configuración por defecto. 
(3) En este desplegable se selecciona el elipsoide de referencia y el tipo de altura que se desea 
obtener elipsoidal / geoidal. En el caso de seleccionar altura geoidal, en el siguiente desplegable 
se debe elegir el modelo de ondulación geoidal respectivo. 
(4) En este despegable se selecciona el tipo de solución que se desea obtener. Se recomienda 
dejar la opción single para obtener una sola coordenada resultante de todas las observaciones 
procesadas. 
 

 
Figura 3d. 

 
En la figura 3e, se despliega las opciones Stats, las cuales se deben dejar todo por defecto como 
se señala a continuación: 
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Figura 3e. 

 
En la figura 3f se despliega las opciones Positions, en donde se configurará las propiedades de la 
antena del punto posicionado (Rover), siendo estas las siguientes: 
 

(1) En el siguiente recuadro colocamos la información de la antena usada (Rover) y sus 
coordenadas de centros de fase. Por lo tanto, si se realizó correctamente el cambio de 
nativo rtcm o dat (para antenas Polaris S100 y R26, respectivamente), dicha información 
ya está disponible en el Rinex de Observación, ver apartado 3 de este documento para 
más información. 

Nota: Cuando se ingrese el valor de altura del rober, se debe considerar la medida a la cual 
fue colocada el equipo más la altura de su centro de fase. 
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Figura 3f. 

 
En la figura 3g se despliega las opciones Files, en donde se cargará los modelos de corrección de 
antenas, ionosféricos y cargas oceánicas, siendo estas las siguientes: 
 
(1) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones de calibración de antenas, archivo con 
extensión .atx (la dirección de esta corrección se encuentra en la carpeta DATA del programa 
RTKLIB: C:\Users\USUARIO\1. Postproceso\rtklib_2.4.2\data\igs08.atx) 
(2) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones de los centros de fase del receptor, 
archivo con extensión .pcv (la dirección de esta corrección se encuentra en la carpeta DATA del 
programa RTKLIB: C:\Users\USUARIO\1. Postproceso\rtklib_2.4.2\data\ngs_abs.pcv) 
(3) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones del sesgo diferencial del código, archivo 
con extensión .DCB (la dirección de esta corrección se encuentra en la carpeta DATA del 
programa RTKLIB: C:\Users\USUARIO\1. Postproceso\rtklib_2.4.2\data\ P1P2_ALL.DCB) 
(4) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones de los parámetros de rotación de la 
Tierra, archivo con extensión .erp (se recomienda usar el siguiente enlace para la descarga de 
esta corrección, usando el número de la semana GPS como id de búsqueda: 
https://cddis.nasa.gov/archive/gnss/products/ ) 
(5) En esta opción se debe cargar el Modelo de cargas oceánicas, archivo con extensión .blq 
(6) En este recuadro se debe cargar el Modelo de correcciones ionosféricas IONEX, archivo con 
extensión .xi (x= al año de rastreo). 

 

 

1 



 

Página 22 de 33 
 

 
Figura 3g. 

 
En la figura 3h, se despliega las opciones Misc, las cuales se deben dejar todo por defecto como 
se señala a continuación. De esta manera se ha terminado de configurar el postproceso mediante 
PPP. Por ende, se da clic en “Ok” para guardar todas las configuraciones efectuadas. 

 

 
Figura 3h. 

 
Finalmente, en la figura 3i se retorna a la interfaz principal del RTKPOST, en donde se cargará los 
archivos de observación Rinex, navegación, efemérides y modelos ionosféricos, como se detalla 
continuación: 
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(1) En este recuadro se debe cargar el archivo Rinex de Observaciones (xO, obs) del punto 
posicionado en campo (Rover). 
(2) En este recuadro se debe cargar el archivo Rinex de Navegación (xN, nav) del punto 
posicionado en campo (Rover). 
(3) En el siguiente recuadro se debe cargar las efemérides precisas, archivo con extensión .sp3 
(4) En esta opción se debe cargar las correcciones de Reloj, archivo con extensión .Clk_30s 
(5) En el siguiente recuadro se ingresa el intervalo de grabación para el Postproceso. Se 
recomienda utilizar intervalos de 30 segundos para el PPP debido a que la mayoría de las 
correcciones descargadas (efemérides, correcciones de reloj, entre otros) se encuentran 
disponibles como producto final en dicho intervalo. 
 
Nota: Si se utiliza otros intervalos de grabación (menores o mayores al descrito) en el PPP, 
quedaran demasiados datos sin corregir afectando la precisión final del punto. Para más 
información de la óptima configuración y postproceso de punto PPP referirse a la siguiente 
publicación:  
M. Abán, A. Tierra & R. Romero, 2016. Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE. 
https://www.researchgate.net/publication/323391128_Calculo_de_coordenadas_usando_el_meto
do_Precise_Point_Positioning_-PPP_estatico_mediante_el_software_libre_RTKLIB 
 
(6) Finalmente, en el último recuadro se da la ruta o path de salida del archivo con el resultado del 
postproceso. 

 

 
Figura 3i. 
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Para concluir con esta sección del documento, el usuario deberá ir a la dirección de salida que 
configuro para los resultados del post proceso para comprobar que este se encuentre ahí. 
Finalmente abrimos el archivo resultante en un Bloc de notas txt para verificar el reporte del 
postproceso (1), la coordenada resultante procesada (2) y la varianza del postproceso por cada 
componente (3). 
 

 
 
Nota: En el caso de obtener resultados “vacíos” usando la versión RTKLIB v.demo5 b31a para 
procesar el punto. Se recomienda volver a repetir el proceso en la versión RTKLIB 2.4.2 (con la 
misma configuración vista a lo largo de todo el apartado 4.2), debido a que esta es la última versión 
del software con mayor soporte y la más estable. 
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5. POST PROCESO DIFERENCIAL 
 

Para poder procesar puntos diferenciales (Static / Fast Static, para más información ver el apartado 
1) se necesita obligatoriamente una base de control, es decir un punto de coordenadas ya 
conocidas. Para este documento se utilizó como base la estación de monitoreo continuo QUI1 de 
la REGME perteneciente al IGM, misma que se encuentra aproximadamente 3 km de distancia del 
punto GNSS observado con la antena Polaris S100 o Allynav R26 (Rover). 

Por lo tanto, primero se debe descargar y convertir el nativo del Rover en un Rinex (ver apartado 
3), así como descargar el Rinex de la base desde los servicios del Geoportal del IGM. Cabe 
destacar que, al momento de realizar la descarga desde el Geoportal, se obtendrá el archivo de 
Navegación del Rinex pero, el archivo de Observación estará compreso en formato Hatanaka 
(extensión .D). Por ello, se deberá descomprimir dicho archivo y para esto se recomienda utilizar 
el wizard “crx2rnx” utilizando la función CMD de Windows. 

Una vez obtenidos los Rinex de Observación y Navegación de la Base y del Rover, es posible 
ejecutar el módulo de postproceso de RTKLIB, el cual se conoce como RTKPOST. 
 

  
 
Al dar clic sobre el módulo RTKPOST, se desplegará la siguiente ventana en donde se configurará 
el método de postproceso (1) que se desea realizar, como se puede ver en la figura 4a. La 
configuración para este postproceso se asemeja mucho al ya visto para el PPP (Aparatado 4.2). 
 
Nota: Una vez más se recalca a los usuarios, que los path descritos en esta figura y en las por 
venir, serán subjetivas ya que cada usuario tendrá una dirección diferente dependiendo en donde 
haya guardados los datos, al igual de donde desee guardar los resultados. 
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Figura 4a. 

 
En la figura 4b se despliega las opciones para configurar el postproceso por Diferencial (Static), 
cabe destacar que es necesario configurar varias pestañas. Por lo tanto, esto se realizará en orden 
de izquierda a derecha (empezando por Setting 1) cada una de ellas, siendo estas las siguientes: 
  
(1) En el siguiente desplegable se selecciona el tipo de postproceso que se desea ejecutar, en 
este caso será Static. 
(2) En los siguientes desplegables se seleccionan las frecuencias del receptor usado en campo. 
Se aconseja dejar esta configuración por defecto, a no ser que el recetor solo sea de una 
frecuencia. 
(3) En los siguientes recuadros se configura el uso de modelos de corrección; como el de mareas 
oceánicas, ionosféricos y troposféricos. Sin embargo, estos modelos se usarán solo para el 
postproceso en PPP ya que este no se corrige en función de un punto de referencia. Por otra parte, 
el postproceso Diferencial SI se corrige en función a una base de punto conocidos, por lo que 
los modelos antes mencionados deberán ser desactivados. El motivo de esto, se debe al descartar 
la curvatura de la tierra debido a la cercanía de los puntos de referencia (Primer principio de la 
topografía). 
(4) En este aparatado se configura el tipo de efeméride que se desea utilizar. Se recomienda 
utilizar efemérides precisas. No obstante, habrá que proporcionar la información correspondiente, 
es decir el archivo sp3, el cual se muestra como descargarlo en el apartado 4.1. 
(5) En estas viñetas se selecciona las constelaciones con las que se desea realizar el post proceso 
del Rinex observado. 
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Figura 4b. 

 
En la figura 4c, se despliega las opciones Setting 2, las cuales se deben dejar todo por defecto 
como se señala a continuación: 

 

 
Figura 4c. 

 
En la figura 4d se despliega las opciones Output, en donde se configurará las propiedades del 
punto procesado, siendo estas las siguientes: 
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(1) En el siguiente desplegable se elige el formato de coordenadas que se desea para la solución, 
una vez terminado el postproceso del punto observado. 
(2) En los próximos desplegables se configura las cabeceras del archivo resultante, así como el 
formato del tiempo de rastreo y las unidades de medidas de las coordenadas seleccionadas 
anteriormente. Se recomienda dejar la configuración por defecto. 
(3) En este desplegable se selecciona el elipsoide de referencia y el tipo de altura que se desea 
obtener elipsoidal / geoidal. En el caso de seleccionar altura geoidal, en el siguiente desplegable 
se debe elegir el modelo de ondulación geoidal respectivo. 
(4) En este recuadro se selecciona el tipo de solución que se desea obtener. Se recomienda dejar 
la opción single para obtener una sola coordenada resultante de todas las observaciones 
procesadas. 
 

 
Figura 4d. 

 
En la figura 4e, se despliega las opciones Stats, las cuales se deben dejar todo por defecto como 
se señala a continuación: 
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Figura 4e. 

 
En la figura 4f se despliega las opciones Positions, en donde se configurará las propiedades de la 
antena del punto posicionado (Rover) y del punto de referencia (Base), siendo estas las siguientes: 
 
(1) En el siguiente recuadro colocamos la información de la antena usada (Rover) y sus 
coordenadas de centros de fase. Por lo tanto, si se realizó correctamente el cambio de nativo rtcm 
o dat (para antenas Polaris S100 y Allynav R26, respectivamente), dicha información ya está 
disponible en el Rinex de Observación, ver apartado 3 de este documento para más información. 
(2) En este recuadro se ingresa la información de la Base de referencia (QUI1 para este ejemplo). 
Para la Base debemos ingresar los datos de su antena con sus centros de fase, además de las 
COORDENADAS CONOCIDAS las cuales estarán en la monografía de la estación QUI1 (se 
recomienda ingresar las coordenadas en grados sexagesimales, ejemplo: Lati – 0.215156167, Lon 
– 78.49360811). 
Nota: Cuando se ingrese el valor de altura del rober, se debe considerar la medida a la cual fue 
colocada el equipo mas la altura de su centro de fase. 
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Figura 4f. 

 
En la figura 4g se despliega las opciones Files, en donde se cargará el modelo de corrección 
ionosférico de manera obligatoria y opcional las correcciones de cargas oceánicas y antenas (de 
ser posible incluir todas), siendo estas las siguientes:  
 
(1) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones de calibración de antenas de los 
satélites, archivo con extensión .atx (la dirección de esta corrección se encuentra en la carpeta 
DATA del programa RTKLIB: C:\Users\USUARIO\1. Postproceso\rtklib_2.4.2\data\igs08.atx ) 
(2) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones de los centros de fase del receptor, 
archivo con extensión .pcv (la dirección de esta corrección se encuentra en la carpeta DATA del 
programa RTKLIB: C:\Users\USUARIO\1. Postproceso\rtklib_2.4.2\data\ngs_abs.pcv ) 
(3) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones del sesgo diferencial del código, archivo 
con extensión .DCB (la dirección de esta corrección se encuentra en la carpeta DATA del 
programa RTKLIB: C:\Users\USUARIO\1. Postproceso\rtklib_2.4.2\data\ P1P2_ALL.DCB) 
(4) En el síguete recuadro se debe cargar las correcciones de los parámetros de rotación de la 
Tierra, archivo con extensión .erp (se recomienda usar el siguiente enlace para la descarga de 
esta corrección, usando el numero de la semana GPS como id de búsqueda: 
https://cddis.nasa.gov/archive/gnss/products/ ) 
(5) En esta opción se debe cargar el Modelo de cargas oceánicas, archivo con extensión .blq 
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(6) En este recuadro se debe cargar el Modelo de correcciones ionosféricas IONEX, archivo con 
extensión .xi (x= al año de rastreo). 

 

 
Figura 4g. 

 

En la figura 4h, se despliega las opciones Misc, las cuales se deben dejar todo por defecto como 
se señala a continuación. De esta manera se ha terminado de configurar el postproceso Diferencial 
mediante Static. Por ende, se da clic en “Ok” para guardar todas las configuraciones efectuadas. 

 

 
Figura 4h. 
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Finalmente, en la figura 4i se retorna a la interfaz principal del RTKPOST, en donde se cargará los 
archivos de observación Rinex, navegación, efemérides y modelos ionosféricos, como se detalla 
continuación: 
 
(1) En este recuadro se debe cargar el archivo Rinex de Observaciones (xO, obs) del punto 
posicionado en campo (Rover). 
(2) En esta parte se debe cargar el archivo Rinex de Observaciones (xO, obs) de la Base de 
referencia a la cual se desea enlazar (Base de coordenadas conocidas). 
(3) En este recuadro se debe cargar el archivo Rinex de Navegación (xN, nav) de la Base de 
referencia a la cual se desea enlazar (Base de coordenadas conocidas). 
(4) En el siguiente recuadro se debe cargar las efemérides precisas, archivo con extensión .sp3 
(5) En esta opción se debe verificar que se haya cargado el Modelo de correcciones ionosféricas 
IONEX, archivo con extensión .xi (x= al año de rastreo). Caso contrario volver a cargarlo. 
(6) Finalmente, en el último recuadro se da la ruta o path de salida del archivo con el resultado del 
postproceso. 

 

 
Figura 4i. 

 
Para concluir con esta sección del documento, el usuario deberá ir a la dirección de salida que 
configuro para los resultados del post proceso para comprobar que este se encuentre ahí. 
Finalmente abrimos el archivo resultante en un Bloc de notas txt para verificar el reporte del 
postproceso (1), la coordenada resultante procesada (2) y la varianza del postproceso por cada 
componente (3). 

1 

2 

3 

4 

5 

6 



 

Página 33 de 33 
 

 
 

 
 
Nota: En el caso de obtener resultados “vacíos” usando la versión RTKLIB v.demo5 b31a para 
procesar el punto. Se recomienda volver a repetir el proceso en la versión RTKLIB 2.4.2 (con la 
misma configuración vista a lo largo de todo el apartado 5), debido a que esta es la última versión 
del software con mayor soporte y la más estable. 
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