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Внедрение новых информационных и телекоммуникационных техно-
логий, позволяющих объединять сотни инструментов на разных континентах 
в глобальные сети реального времени, позволило с высокой точностью реа-
лизовать наземную опорную систему координат (Terrestrial Reference Frame, 
TRF) [1; с.1-360]. Но, ITRF в виду ограниченного количества пунктов ее реали-
зующих, не может быть использована при решении задач науки и экономики 
той или иной страны [2; с.9-21]. Поэтому в большинстве стран наметилась тен-
денция построения национальных опорных систем координат, одним из усло-
вий которого является обеспечение выполнения условия «фиксированных 
плит». Узбекистан является одной из наиболее тектонически активных стран, 
и принятие современной кинематической системы отсчета является актуаль-
ной задачей.  

За прошедшие годы в Узбекистане построена сеть станций Глобальной 
навигационной спутниковой системы (GNSS). На сегодняшний день более 
200 станций покрывают почти 2/3 страны и охватывают территорию 
с наиболее развитой инфраструктурой и работы по ее уточнению и расшире-
нию продолжаются до сих пор. Для построения национальной опорной си-
стемы отсчета проводятся исследования по нескольким направлениям: реа-
лизация каталога координат и скоростей пунктов сети, определение пара-
метров трансформации между локальным и геоцентрическим датумами, 
определение локального геоида [3,4].  В данной работе приведены резуль-
таты обработки методом двойных разностей измерений GNSS сети респуб-
лики за период 2005 -2015 гг. в программном комплексе GAMIT/GLOBK Мас-
сачуссетского технологического института [5]. Обработка проводилась со-
гласно рекомендациям IERS2010 [6]. Решения GAMIT были объединены с ис-
пользованием фильтра Кальмана в пакете GLOBK для оценки набора коорди-
нат и скоростей в ITRF2014 c использованием 18 постоянно действующих IGS. 
Для станций сети диапазон ошибок лучших станций составил от от 4 мм 
до 5.3 мм, а для худших станций от 8 мм до 12.4 мм.  
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