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Abstrakt

Tato bakalatskd prace se zabyva védecko-technickym oborem mapovani, konkrétngji
oborem zeméméficstvi. Prace se odehravaji na lokalit¢ Pazderna, kterd se nachazi
v severni c¢asti Jihomoravského kraje, v severovychodni Ccasti katastralniho tUzemi
Vyskov. Jednd se o zaméteni polohopisu a vyskopisu s vyuzitim metod GNSS,
konkrétné sit€¢ permanentnich stanic CZEPOS. Pro zpracovani jsem vyuzil moderni
GNSS metodu méfeni v redlném case (RTK) a také klasickou geodetickou metodu
tachymetrické méfeni. Vysledkem prace je mapa v méfitku 1 : 1000, kterd ma slouzit
jako podklad pro rozSifeni parku Smetanovy sady ve Vyskov€. Tato mapa byla
vytvofena za pomoci programi Groma, Koke$ a jeho nadstavby pro vySkopis Atlas

DMT.

Klic¢ova slova:

Mapovani, zemémeéticstvi, GNSS, RTK, tachymetrie, Groma, Kokes, mapa.
Abstract:

This thesis is dealing with scientific/technic discipline, more specifically with mapping
specialization in Surveying. Works are taking place in Pazderna locality, which
is situated in Northern part of Southmoravian region in northeast part of the VySkov
catastral area. GNSS system methods were used for aiming topography and altimetry,
more specifically by using network of permanent stations “CZEPOS”. Modern GNSS
method of measuring in real time (RTK) and tachymetric measure, which is classic
geodetic method, were used for processing. The output of the work is a map in scale
of 1:1000, which should serve as a part of a plan for extending park in Smetanovy sady
street in VySkov. This map was created in Groma program, Koke$ and his extensions

for altimetry, Atlas DMT.
Key Worlds:

Mapping, surveying, GNSS, RTK, tacheometry, Groma, Kokes, map.
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1. UVOD

Tématem bakalaiské prace je vyuziti sité pernamentnich stanic Ceské republiky
(CZEPOS) pro tvorbu ucelové mapy jako podkladu k rozsifeni parku Smetanovy sady
ve Vyskove. Toto téma jsem si zvolil z divodii absence parku v misté, kde se nachazi
cyklostezka, ktera je lidmi ve velké mife uzivana. Zdejsi krajina se ze strany od mésta
Vyskova otevird u zimniho stadionu, kde se také nachazi skatepark a oplocené fotbalové
htist€. Druhd strana navazuje k méstu Vyskov pfipojenou vesnici Dédice, kde je
na okraji zahradkarska kolonie a stard pekéarna. Hranici mésta lemuje ficka Hana, vedle
probiha cyklostezka, kterou lemuje jeden pruh starych topold z jedné strany, z druhé
strany se nachazi kefe a smrky. Déle se zde nachazeji méstska pole a trvale travnaty

porost, které¢ by v budoucnu mohl nahradit pokracujici park.



2. CIL PRACE

Cilem této prace je vytvofit polohopisnou a vySkopisnou mapu, tedy mapu ucelovou.
Tato Ucelovd mapa bude slouzit jako podklad k rozSifeni parku Smetanovy sady.
Pro tvorbu ucelové mapy bude vyuzita sit permanentnich stanic CZEPOS, kterou

spravuje Cesky uiad zeméméfticky a katastralni jako soudast geodetickych zakladi CR.

Pii tvorbé prace si osvojim préci v terénu s geodetickymi piistroji s vyuzitim modernich
technologiji, ale také praci ve specializovanych geodetickych programech Groma

a Kokes.



3. TEORICKA CAST

3.1. Mapovani

Mapovani je stary technicko-védni obor, jehoz zakladni tlohou bylo pfesné stanovit
tvar Zemé, rozmér Zemé a vzajené polohy jednotlivych bodli na Zemi a zaznamenat

je pro budouci vyuziti.

3.1.1. Historie mapovani
Z historického hlediska je mapovani dilezita ¢innost. Diivody pro zahéjeni mapovacich

praci na naem tizemi byly ekonomické a vojenské. Pravdépodobné bylo tizemi Ceské
republiky zmapované jiz na pocatku 2. tisicileti, avSak je to pouze jen domnénka,
protoze mapy z tohoto obdobi nebyly dochovany. Mapy, které se jiz dochovaly pochazi
zobdobi 16. a 17. stoleti. Nejstar§Sim dochovanym mapovym dilem byla Miillerova
mapa Cech a Moravy. Toto mapovani provedl rakousky vojensky cisaisky inzenyr,
topograf a kartograf Jan KryStof Miiller, ktery zil v letech 1673 az 1721. Polohovym
zakladem tohoto mapovani byly body, které byly uréeny astronomicky, tedy na tehde;jsi
dobu s vysokou piesnosti. Vykresleni mapového dila se provadélo pomoci busoly,
vzdalenosti se métily kolem métickych vozl, jenz mély presné stanovenou délku
obvodu kola. Tyto vozy byly tazeny kofimi. Bezesporu nejznadméj$im mapovym dilem
Miillerova mapovani je mapa Cech v méfitku 1 : 132 000, ktera se sklada
z 25 mapovych listi. Na Miillerovo mapovani navazovalo mapovani vojenské, které

probihalo v ¢eskych zemich hned tiikrat. (oldmaps.geolab.cz)

I. vojenské mapovani

Toto mapovani se provadélo z diivodl zastarani ptfedchoziho mapového dila, které méli
vojevudci k dispozici v obdobi sedmileté valky (1756 —1763). 1. vojenské mapovani,
také nazyvéano Josefské (1764 — 1768), pouzivalo jako sviij podklad Miillerovu mapu
a vznikaly mapy v podrobném méfitku 1 : 28 800 a v intravillinu mapy v podrobném
méfitku 1 : 14 400. Tyto mapy byly méfeny v sdhové mife a vyhotovovany grafickym

zpusobem. (oldmaps.geolab.cz)
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II. vojenské mapovani a mapovani stabilniho katastru

II. vojenské mapovani, nazyvano také FrantiSkovo (1836 — 1852), probihalo vice méné
soucasné s mapovanim stabilniho katastru (1826 — 1843), které¢ je povazovano za prvni
védecké mapovani na naSem uzemi a Casto také jedinym mapovym dilem velkého
meétitka, které na urCitych lokalitich mame. Jako geodeticky zdklad bylo pouzito
triangulacni méteni II. vojenského mapovani, z toho ditvodu byla piesnost mapového
dila podstatné zvysena. V Cechach, v prvnim obdobi mapovani (1826 — 1830) vznikaly
mapy v sahové mife, méfitka 1 : 2 880 a v intravillanu dvojnasobného az ctyinasobného
(1:1440,1 :720). V druhém obdobi (1837 — 1843), na Moravé vznikala mapova dila
v mife metrické. Zpocatku pouzivand méfitka byla 1 : 2 500 a jeji ndsobky, pozdéji

meéftitka 1 : 2 000 a jeji ndsobky. (oldmaps.geolab.cz)

II1. vojenské mapovani

Dale nasledovalo III. vojenské mapovani nazyvané také jako Frantisko-Josefské (1876 —
1880), z divodii nedostateéné presnosti piedchozich mapovych dé&l. Slo o mapy méfitka
1 : 200 000 a jejich hlavnim divodem vypracovani bylo nedostatecné zpracovani

vyskopisu. (oldmaps.geolab.cz)

3.2. Geodetické zaklady

K védeckému zaméfeni Uzemi je zapotiebi mit k dispozici sit’ bodl, ktera
ma matematicky a kartograficky definované soufadnice, podle kterych zatradime
jednotlivé body do urcitého mista na map¢, jenZ mu ndlezi. Z toho diivodu maji zemé
jednu nebo vice siti bodd, které 1ze nazvat geodetickymi zéklady a dale na n¢ navazuje
pfimym méfenim. Geodetickym zakladem pro mapovani v Ceské republice jsou body
polohového, vySkového a tihového bodového pole, které se staly zakladem
pro definovani postupné uzivanych soutfadnicovych systému a také plné vyhovovaly
pro geodetické potieby (napf. pro podrobnd meéfeni, vytyCovani hranic pozemkd,
liniovych a jinych staveb atd.). V souasné dobé se na uzemi Ceské republiky nachazi

hned nékolik zdvaznych geodetickych referencnich souradnicovych systemd:

Svétovy geodeticky systém 1984 (WGS84),

Evropsky terestricky referen¢ni systém (ETRS),

Soutadnicovy systém Jednotné trigonometrické sité katastralni (S-JTSK),

Katastralni soufadnicovy systém gusterbergsky a svatostépansky,

11



* Vyskovy systém baltsky - po vyrovnani (Bpv),

* Tihovy systém 1995 (S-Gr95),

* Soufadnicovy systém 1942 (S-42/83).
Vysledky z méfeni pro potiebu katastru nemovitosti, jenz jsou v jinych systémech nez
Soutadnicovy systém Jednotné trigonometrické sit€¢ katastralni (S-JTSK) a Vyskovy
systém baltsky - po vyrovnani musi byt pomoci transformace ptevedeny do tohoto

soutfadnicového a vyskového systému. (zememeric.cz)

3.2.1. Svétovy geodeticky systém 1984 (WGS 84)
WGS 84 je ptivodem vojensky soufadnicovy systém. V soucasné¢ dobé jsou v tomto

soufadnicovém systému primarni vysledky méteni GPS, respektive GNSS
a v neposledni fadé¢ je uzivan staty NATO. Pocatek souradnicového systému WGS 84
systém. Osa Z se shoduje s osou rotace Zem¢ (v roce 1984), kdezto osy X a Y
se nachdzeji v rovin€ rovniku. K definovani pocatku a orientace os souradného systému
WGS 84 slouzi pozemské stanice, jenz maji znamé piesné soutfadnice, které neustale
monitoruji drahy druzic systému GPS Navstar. Referencni plochou je elipsoid WGS 84,
jeho kartografické zobrazeni se nazyva Univerzalni transverzalni Mercatorovo (UTM).
Toto zobrazeni je pti¢né konformni valcové zobrazeni polednikovych past a kazdy pas
ma vlastni soufadnicovou soustavu. Sife past je 6°, délka odpovida kulové vzdalenosti
Severniho a Jizniho polu. Soufadnice v jednotlivych kvadrantech nabyvaji kladnych
i zapornych hodnot, z toho divodu se pristoupilo k jednoduché upravé soufadnic,
a to pficteni hodnoty 500 km k soufadnicim pficnym a 10 000 km k soufadnicim
svislym. Takto uréené soufadnice jest¢ nejsou jednoznacné a musi byt doplnény
o informaci, ve kterém zobrazovacim pése se nachdzeji. Zobrazovaci pasy se znaci

podle zemépisné sitky, v niz lezi stied zobrazovaciho pasu. (gis.zcu.cz)
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Schéma geocentrického souradného systému WGS84

ZWGS 84

stledni osa rotace Zemé

nulty polednik T (BIH 1984.0)
(BIH 1984.0) \\ 182i4t6 Zeme

XWGS 84

Obrazek 1, Schéma geocentrického soutfadnicového systému WGS84 dostupny z
gis.zcu.cz

3.2.2. Evropsky terestricky referencni systém (ETRS)
Systém ETRS je systémem, jenz je odvozen souborem konstant, algoritmi, technologii

a referencnim rdmcem (tj. systém hvézd a bodu, kterym jsou pfifazeny soufadnice
ajejich zmény za cas). Systém byl vytvofen v roce 1987 mezinarodni geodetickou
asociaci (MGA = IAG — International Association of Geodesy). V soucasnosti mizeme
odliSovat dva zakladni systémy, a to mezinarodni nebesky referencni systém ICRS
(International Celestial Reference System) a mezinarodni terestricky referencni systém
ITRS-YY (International Terrestrial Reference System), kde YY je dvojcisli roku
realizace. Co se tyCe piesnosti méteni v Evropé€ je mezi ETRS a transformaci vysledkt
méfeni GNSS piimé spojeni. Pro korekci dat pii méfeni GNSS metodami v Ceské
republice je vyuzivano 28 pernamentnich stanic sit¢ CZEPOS, jenz jsou rovnomérné

rozmistény na izemi Ceské republiky. (gis.zcu.cz)

ICRS (International Celestial Reference System)

Systém ICRS ma pocatek v barycentru slune¢ni soustavy. Barycentrum je jinymi slovy

2

(celestin ephemeris pole) v epose J2000.0. Osa X smétuje do jarniho bodu této epochy.

Osa Y definuje systém jako pravotocivy. (gis.zcu.cz)
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ITRS (International Terrestrial Reference System)

Tento systém je svymi parametry podobny systému WGS 84, a z toho divodu byly tyto
dva systémy ztotoznény roku 1994. Toto feSeni lze pouzit jen v pfipade,
7e nepottebujeme piiliS vysokou presnost a tudiz pro geodetické ucely musime mezi
vySe zminénymi soufadnicovymi systémy provadét transformaci, ktera je zdvisla

na misté, v némz jsme provadéli méfeni. (gis.zcu.cz)

Systémy ICRS a ITRS jsou Casové proménné v zavislosti na pohybu po6li, kontinentl
nebo vlivem variace rotace Zem¢ a dalsi. Systém ETRS 89 je odvozen od systému ITRS
a je spojen s euroasijskou kontinentalni deskou, a proto se rocni pohyby soutadnic lisi
jen v rozmezi nékolika milimetrd. ETRS 89 nema konstantni polohu a soufadnicové osy

jsou nataceny podle pohybt euroasijské kontinentalni desky. (gis.zcu.cz)

3.2.3. Souradnicovy systém Jednotné trigonometrické sité katastralni (S-JTSK)
Soutadnicovy systém jednotné trigonometrické sit¢ katastralni (dale jen S-JTSK)

je zakladni soufadnicovy systém, vyuZivany katastrem nemovitosti v Ceské republice.
Systém JTSK vznikl v povaleéném obdobi po 1. svétové valce, kdy po vzniku
Ceskoslovenska bylo potieba vytvofit novy soufadnicovy systém, ktery bude nejvice
odpovidat soudasnému tvaru republiky a sjednoti veskeré polohové zaklady. Ukolem
byl povéten prednosta geodetické kancelafe Ing. Josef Kiovak. Kifovdkovo zobrazeni
je definovano jako dvojité konformni kuzelové zobrazeni v obecné poloze. Jako
referencni plochy byly pouzity Besseliv elipsoid a Gaussova koule. Jako pocatek
pravouhlé rovinné soustavy byl zvolen obraz vrcholu kuzele. Osa X je tvofena obrazem
zakladniho poledniku (A = 42°30" vychodné od Ferra) a jeji kladny smér je orientovan
k jihu. Osa Y je kolmd k ose X a sméfuje na zapad. Tim se dostala celd republika
do 1. kvadrantu a vSechny soufadnice jsou kladné. Navic pro libovolny bod na tzemi
byvalé CSR plati Y <X, coz je dobré k odliseni soufadnice X a Y. Dale byl postup
nasledovny: trigonometrické body I. fadu byly soufadnicové ureny na Besselové
elipsoidu, poté prepocteny na sférické zemépisné soufadnice na Gaussové kouli.
Nésledné byly soufadnice piepocteny na soufadnice zobrazeni v kuzelové ploSe
nejdiive polarni a poté ortogonalni. Hlavni podminkou Kiovdkova zobrazeni byla jeho
konformita, coz znamend, ze veskeré matematické vypocty byly provadény tak, aby
vysledné zobrazeni bylo thlojevné. Zobrazovaci kuzel byl na Gaussovu kouli nasazen
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tak, aby hypoteticka kartografickd rovnobézka prochazela ptiblizné t¢zistém tehdejsiho
Ceskoslovenska a také jej protinala v co nejvétsi délce. Je tedy zfejmé, Ze existuje pfima
souvislost s odklonem osy kuzele od osy elipsoidu, tento thel byl zvolen 30°17'17".
Dale bylo zjisténo maximalni délkové zkresleni 24 cm, které stoupa se vzdalenosti
od kartografické zobrazovaci rovnobézky. Tato hodnota byla povazovana za pfilis
velkou, proto doslo ke zmensSeni refencniho elipsoidu tak, aby kartograficka rovnobézka
protinala izemi tehdejsiho Ceskoslovenska ve dvou mistech (79°44’ a 77°13'). Touto
upravou se délkové zkresleni v absolutni hodnoté zmensilo, nebot’ bylo rozdéleno
na kladnou a zapornou hodnotu. Dal§im ukolem bylo sjednoceni geodetickych
polohovych zaklad. Na uzemi tehdejiiho Ceskoslovenska se vyskytovalo
7 soutadnicovych systémil. Z ekonomickych diivodi bylo pievzato veskeré méfeni

a jejich stabilizace a nasledné jim byly vypocteny soufadnice S-JTSK. (Dousek, 2003)

3.2.4. Katastralni souradnicovy systém svatoStépansky a gusterbergsky
Tyto soufadnicové systémy jsou urceny Cassiniho-Soldnerovym transverzalnim

valcovym zobrazenim, jenz je délkojevné v hlavnich kruznicich, plocha valce se dotyka
hlavniho poledniku a s osou valce lezici v roviné rovniku. Pocatek gustenbergského
systému se nachazi na trigonomtrickém bod¢ Gustenberg a pocatek svastépanského
systému je na trigonometrickém bodé sv. Stépan ve Vidni. V soudasnosti se od téchto
soutfadnicovych systémil jiz upustilo, avSak jejich odkaz je stile zfejmy z toho divodu,
ze jsou stale jedinym mapovym dilem na urcitych plochach naseho uzemi. Historie saha
az do dob vlady Marie Terezie a Josefa II., kdy vznikaly mapy jak v mife sdhové (mapy
meéfitka 1 : 2880 a jejich ndsobky), tak v pozdéjsich dobach mapy v métitku metrickém
(1 : 1000 a jejich nasobky). Mapy jsou neustdle vyuzivany pro katastralni ucely, jako
KM-D (katastralni mapa digitalizovand), ktera vznikla digitalizaci rastrovych dat.
Tyto mapy neodpovidaji standardim piesnosti, napt. odchylka KM-D 1 : 2880 muze

dosahnout hodnoty 2,83 m, coz je naprosto nevyhovujici. (gis.zcu.cz)

3.2.5. VySkovy systém baltsky - po vyrovnani (Bpv)
Systém Bpv je vyskovym sytémem, jenZ je uzakonény na tizemi Ceské republiky.

Jeho vychozim bodem je stiedni hladina Baltského mote v mést¢ Kronstadt, které
se nachdzi nedaleko ruského Petrohradu. Za pomoci nivelacnich potadi, které vétSinou

vedly podél koleji z divodl nizkého prevyseni traté, bylo mozné urcit vysku vychoziho
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bodu. Timto vychozim bodem pro Ceskou republiku je Liov, jenz ma v systému Bpv

nadmoftskou vysku 564,760 metrii nad motfem. (gis.zcu.cz)

r
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Obrazek 2, Zékladni nivelacni bod dostupny z gis.zcu.cz

3.2.6. Tihovy systém 1995 (S-Gr95)
Slouzi piedevs§im pro presné urceni tvaru a velikosti Zemé, tedy pro definovani geoidu.

Za pomoci plo$né integrace tthovych anomalii se zvoli prib&h geoidu, ktery definuje
nulovou hladinu pro ur€ovani vySek nad hladinou mofte. Detailni znalost geoidu
pod kontinenty umoziiuje transformaci mezi vySkami uréenymi GNSS technologii
a ortometrickymi vyskami ur¢enymi nivelaci, avSak hlavni vyuziti tihového systému
a tim gravimetrie nachdzime pfi vyzkumu regiondlni geologiclé stavby, pii vyhledavani
struktur perspektivnich pro vyskyt lozisek ropy a zemniho plynu, pfi prizkumu

uhelnych panvi a rudnich lozisek atd. (gis.zcu.cz)
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3.2.7. Souradnicovy systém 1942 (S-42/83)
Tento systém slouzil primarné k armddnim uUcelim, v minulosti byl tajnym

soufadnicovym systémem. Geodetickym zdkladem je astronomicko-geodetickd sit’
(AGS), ktera byla vyrovndna v mezinarodni spolupraci. Systém S-42 pouziva
Krasovského elipsoid s referencnim bodem ve mésté Pulkovo. Soutradnice bodi jsou
uvadény v 6° a 3° pasech Gaussova zobrazeni. Osa Y je totoznd s rovnikem, osa X
je vzdy obraz zakladniho poledniku, jehoZ kladnéd vétev miii na sever a zaporna na jih.
Soutadnice v jednotlivych kvadrantech nabyvaji kladnych i zdpornych hodnot, z toho
divodu se pfristoupilo k jednoduché tpravé soutadnic, a to pti¢tenim hodnoty 500 km
k soufadnicim “pfi¢nym” a 10 000 km k soufadnicim “svislym”. Plochu CR v 6° pasech
zobrazuji zékladni poledniky 15° a 21° na vychod od Greenwiche, v pasech 3°
zakladnimi poledniky 12°, 15°, 18°, 21° a 24° vychodni zemépisné¢ délky.
Kazdy zobrazovaci pas ma svij vlastni soufadnicovy systém, jenz je oznacen Cislem

pasu. (gis.zcu.cz)

/—\\

Obrazek 3, Vélcové zobrazeni soufadnicového systému S42/83 dostupny z gis.zcu.cz

3.3. Globalni navigacni satelitni systém (GNSS)

GNSS zahrnuje vSechny druzicové systémy, je to sluzba, jenz umoziuje urcovat polohu
s velkou soufadnicovou piesnosti za pomoci signali z druzic. Vyhodou této aplikace je
vyuziti vice satelitnich navigacnich systémui spole¢né, tim dojde ke zvySeni poctu
viditelnych druzic na obzoru a aplikace mlze vyuzit druzice s vyS$§im signalem, a tim
dojde ke zpfesnéni méfeni. V soucasné dob¢ se nabizi satelitni navigacni systémy GPS,
GLONASS a také GALILEO. Systém GNSS ma Sirokou Skalu vyuziti, primarni tcel

byl vojensky, kde bylo tfeba navigace letectva, koordinace ptesuni zivé sily, techniky
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v terénu, navadéni vojenského namotnictva, fizené stiely navadéné na cil s presnosti
20 cm. V soucasnosti je GNSS vyuzivano v civilnim sektoru, jako napiiklad uréovani
polohy geodety, pfi navigaci letadel, pfi navigaci v ndmoini a pozemni doprave, pii

navigaci automobilll a pfi mnoha jinych ¢inostech.

3.4. Pernamentni GNSS sité
GNSS penrnamentni referencni sit€ se sklddaji s rozmisténych referenénich GNSS

stanic na urcité plose, vzdalenost mezi nimi a hustota zavisi na sluzbach, jenz poskytuji.
Pfes internet jsou stanice pfipojeny k opera¢nimu centru bud piimo a nebo
prostfednictvim pocitace. Zde se v operacnim centru nachazeji servery, kudy prochazeji
data posbirand a vyhodnocena siti, které poskytuji klientim jednotlivych sluzeb.
V Ceské republice se nachizi hned n&kolik poskytovatelti téchto dat a dale se déli

na vefejné, vyzkumné a experimentalni.
Veftejné site:

e CZEPOS
e TopNET
e Trimble VRS Now Czech

3.4.1. Sit permanentnich stanic Ceské republiky (CZEPOS)
CZEPOS je sit permanentnich stanic GNSS Ceské Republiky, jenZ poskytuje

uzivatelim globalnich naviga¢nich satelitnich systémt (GNSS) korekéni data
pro pfesné uréeni pozice na uzemi Ceské republiky. CZEPOS provozuje a spravuje
Zeméméticky ufad jako soucast geodetickych zakladti Ceské republiky. V Ceské
republice se nachazi 28 pernamentnich stanic v pfiblizné vzdalenosti 60 km od sebe.
CZEPOS provozuje a spravuje 23 stanic, zbylych 5 stanic jsou externi a jsou
provozovany védeckymi a akademickymi pracovisti (Brno — TUBO, Pecny — GOPE,
Plzen — PLZE, Ostrava — VSBO a Polom — Poll). V pfihrani¢nich oblastech se nachazi
27 stanic statnich siti GNSS sousednich statd, které mohou byt téz vyuzity pro ziskavani
korek¢nich dat. Stanice sit¢ CZEPOS 24 hodin denné provadi observance GNSS
aty jsou kazdou vtefinu registrovany a pfedavany uzivatelim sit¢ formou datovych
paketii. Data, které¢ jsou stahovany az v kancelafi pro takzvany postprocessing jsou

na server pienaSena v pravidelnych hodinovych intervalech. (czepos.cuzk.cz)
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3.4.2. TopNET
TopNET je sit permanentnich GNSS stanic, provozovana firmou GB-geodezie,

spol. s r.0. Tato sit’ poskytuje svym uzivatelim korek¢ni data pro diferencidlni urCovani
polohy a pokryva tizemi celé Ceské republiky. Sit TopNET obsahuje 35 GNSS stanic,
32 z nich se nachdzi po celém tzemi Ceské republiky. Do sité jsou zapojeny 3 externi
stanice rakouské sit¢ EPOSA. Sit TopNET vyuziva stanice vice provozovatell, jsou
jimi GB-brno, spol. s.r.o. (21 stanic), Ustav struktury a mechaniky hornin Akademie
véd CR (6 stanic), Vysoka $kola bafiska - Technickd univerzita Ostrava (2 stanice),
ZapadocCeskd univerzita v Plzni (1 stanici). V siti je pfipojeno také dalSich 5 stanic
ve spravé USMH AVCR, které slouzi jako zalozni, pro piipad vypadku nékteré jim
blizké stanice. Primérnd vzdalenost mezi stanicemi je 55 km. Sit' obsahuje fidici
sttedisko, jenz umoziuje uzivatelim odebirat data jak v redlném case tak

pro zpracovani postprocessingem. (topnet.cz)

3.4.3. Trimble VRS Now Czech
Trimble VRS Now Czech je sit' permanentnich GNSS stanic, provozovand firmou

GEOTRONICS Praha, s.r.o. Na uzemi Ceské republiky provozuje 25 rovnomérmé
rozmisténych referencnich stanic, s touto siti spolupracuje dalSich 8 referencnich stanic,
které se nachdzeji v Némecku. Tato spolecnost poskytuje korekce vsem GNSS
pfijimactm libovolnych geodetickych znacek. Provozovatelem této spolec¢nosti je firma
Trimble, ktera provozuje v dalSich evropskych zemich sité referencnich stanic naptiklad
ve Velké Britanii (115 stanic), Némecku (170 stanic), Irsku (22 stanic) a

Estonsku (21 stanic). (geotronics.cz)

3.5. Historie GNSS

3.5.1. Historie GPS
Pivodné byla technologie GPS vyuzivana jen jako piesny vojensky lokalizacni

a navigacni prostiedek. V 80. letech vSak americkd vlada rozhodla o jeho zpfistupnéni
pro civilni ucely. Pro geodetické ucely je jej mozné pouzit od roku 1995, kdy byl
vyhlaSen plny planovany stav druzic, jenz byl odborn¢ prozkouSen. Od roku 1996
je globalni polohovy systém kontrolovan vlddnim vyborem IGEB (Interagency GPS
Executive Board). Ukolem IGEB je sledovéani vyvoje globalniho polohového systému
a jeho usmériovani v souladu se zajmy néarodni bezpecnosti. M4 téz za kol dohled

na zajisténi dostupnosti GPS pro celosvétové mirové vyuziti (védecké i komeréni)
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a podporuje mezinarodni spolupréci v této oblasti. GPS je primarné ovladan Spojenymi
staty americkymi a vyhrazuji si pravo omezit silu a pfesnost signalu GPS a nebo
dokonce zamezit Upln€ vetejny pfistup, tak aby v dob¢ valky nemohl systém uzivat

nikdo krom¢ autorizovanych uzivateld. (czechspaceportal.cz)

3.5.1.1.  Budovani systému GPS
Prvopocatky systému GPS se datuji od 50. let 20. stoleti, kdy byl vyvinut americkymi

vzduSnymi silami a namotnictvem systém zvany TRANSIT. Nevyhodou systému
TRANSIT bylo, ze nebylo mozné nepfetrzité méteni polohy a tim trajektorie pohybu
¢ehokoliv co ma piijima¢. Z toho divodu vznikla potieba vyvinout systém, ktery
to dokaze. Dne 17. 4. 1973 se sloucila pracovi§t¢ vyzkumnych programi metod
druzicové navigace Timation a 621B do jediného programu s oznacenim
GPS NAVSTAR, do tohoto programu se zapojilo letectvo, armada, namotnictvo,
pobfezni strdZz, namoini péchota a obrannd kartografickd agentura stati NATO
a Australie. 'V prosinci roku 1973 doSlo k zahijenim praci na programu

GPS NAVSTAR. Prace byly rozdé€leny do tfi fazi. (czechspaceportal.cz)
Faze prvni (1973 — 1979)

Byla vymyslena koncepce GPS systému, vypsano vybérové fizeni na vyrobu jeho
komponentii. Vybérové tizeni vyhrala firma Rockwell, ktera jej dodala. Byly vypustény
dvé zkuSebni druzice, které byly jest¢ téhoz roku doplnény na Ctyfi, coz mélo
za disledek mozné prostorové testovani systému, ale pouze na jednom polygonu
v Arizon€ a jen v omezenou dobu. Po zjisténi funkEnosti se systém rozrostl v prvni fazi
na jedenact druZic, tyto druZice nesou spoleény nazev druzice bloku I (NDS). Zivotnost
druzic byla projektovdna pouze na 3 roky, nékteré z nich vSak slouzily i 10 let.

(czechspaceportal.cz)
Faze druha (1979 — 1985)

Druhé faze byla pfedev§im ve znameni budovéni fidiciho segmentu a také ve vyvoji
uzivatelského zafizeni. Vyvoj pfijimact byl svéfen firmam Rockwell-Collins
a Magnavox. Prototypy byly testovany na polygonu Yuma a pfi namoinim pouziti.
Dtlezitym aktem druhé faze bylo na konci roku 1980 rozhodnuti vyrobit 28 druZzic

druhého bloku rovnéz firmou Rockwell. (czechspaceportal.cz)
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Faze treti (1985 — 1994)

V tinoru roku 1989 byla vypusténa prvni GPS druzice bloku II, jenZ postupné v prub¢hu
Ctyt let doplnily stavajici druzice bloku I, tim byl naplnén planovany stav druzic
(24 druzic). Planovany stav znamend, ze je mozné tfirozmérné urceni polohy
v libovolném misté na Zemi 24 hodin denn¢. Koncem roku 1990 byla vypusténa prvni
druzice bloku II, jenZ nese oznaceni IIA. Tyto druZice maji lepsi pamét’ a jsou schopny
pracovat 180 dni bez kontaku s fidicim centrem, pro ptipad, ze by bylo zniceno
v pribéhu valky nepfitelem. Dalsi je generace druzic IIR (Replacement
or Replenishment Operational Satellites), z nichz prvni byla pfiddna na obéznou drdhu
nez jejich predchidci a dokazi komunikovat mezi sebou, poskytuji si navzajem udaje

o své poloze, a tak je jednodussi zjistit pfipadnou chybu polohy. (czechspaceportal.cz)

3.5.2. Historie GLONASS (globalni naviga¢ni satelitni systém)

rozhodnutim centralni komise komunistické strany a radou ministri SSSR v prosinci
roku 1976. Také byl jeho tcel primarné vojensky a v soucasnosti je mozné ho vyuzit
vetejnosti. Druzice systému GLONASS nesou jednotny nazev Uragan, byly vypustény
z Kosmodromu Bajkonur. S testovanim systému se zapocalo v roce 1982, kdy byly
na obéznou drédhu Zemé& umistény prvni dvé druzice. PIného pldnovaného stavu
(24 druzic) bylo dosazeno ke konci roku 1995. V této dobé¢ jiz neexistuje Sovétsky svaz
a GLONASS provozuje Rusko. Diky Spatné ekonomické situaci v Rusku vsak bylo
v dubnu 2002 v provozu jen osm druzic, takze fakticky byl cely systém jako globalni
navigani nepouzitelny. V roce 2006 byl schvalen federdlni program "Globalni
navigacni systém" a v roce 2011 je systém znovu plny a provozuschopny. V soucasné
dobé je na obézné draze 31 funkCénich druzic typu Uragan a Uragan-M (druzice
s prodlouzenou zivotnosti). Tyto druzice jsou postupné nahrazovany druzicemi typu
Uragan-K, z divodi kondici zivotnosti druzic a jsou vynaseny na obéznou drahu

z indickych odpalovacich ramp z ekonomickych diivodi. (czechspaceportal.cz)

3.5.3. Evropsky navigaéni systém Galileo
Evropsky navigacni systém Galileo byl zahajen 19. 7. 1999 Evropskou komisi, ktera jej

spolecné s Evropskou kosmickou agenturou (ESA) vyviji. Tento systém bude vetfejny

abude spravovan a kontrolovan vefejnym orgénem, ktery zajisti jeho dostupnost
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1 v ptipadech, kdy ostatni své sluzby poskytovat nebudou. Také umozni rozvoj novych
sluzeb napt. v oblasti dopravy, telekomunikaci, zemédélstvi, meteorologie a mnoha
dalSich odvétvich. Galileo rovnéz kazdému uzivateli umozni urcit jeho aktudlni polohu
s presnosti vyssi nez jeden metr, mél by se stat spolehlivym, celosvétové dostupnym
satelitnim navigacnim systémem, jenz budou vyuzivat evroské staty ipro vojenské
ucely, avSak ne jako primérni cil. Systém bude tvoien 27 aktivnimi a 3 zaloznimi
druzicemi, tento Vvét§i pocet druzic zajisti spolehlivou funkci systému.

(czechspaceportal.cz)

3.6. Technicky popis GNSS systémi
Systémy GNSS jsou rozdé€lény do tii segmentt:

*  Kosmicky
* Ridici
* Uzivatelsky

3.6.1. Kosmicky segment

3.6.1.1.  Kosmicky segment GPS

Tvofi minimalni pocet 24 druzic obihajicich Zemi na Sesti pfiblizné kulovych
(elipsoidickych) drahach ve vysce 20 200 km nad povrchem Zemé¢ a pod uhlem 55°,
jenz je sviran s rovinou rovniku. Rychlost obéhu druzic je 11 300 km/h. Druzice
zem&kouli obéhne za 11 hodin 58 minut. Druzice jsou vybaveny atomovymi hodinami,
pro piesné méfeni casu (v soucasné dob¢ jsou montovany hodiny vodikové, které maji o
vykonnymi procesory pro zpracovani piijatych dat od pozemnich antén piedev§im z
fidicitho segmentu, paméti pro uchovani dat, raketovymi motory, pomoci nich upravuje
svou polohu, bateriemy pro uchovéani energie pro chod druzice, solarnimi panely pro
dobijeni bateriovych ¢lankd, citlivymi sensory pro lokalizaci jaderného vybuchu a také
spoustu dalSich pomocnych systému. Druzice vysilaji signaly L1 s kodem C/A aP, L2 s
kédem P dal$im planovanym signalem je signal M, jenz bude slouzit pro vojenské ticely

a bude 1épe zakddovan nez jeho predchiidce. (Furniss, 2006)
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Obrazek 4, Kosmicky segment GPS

3.6.1.2.  Kosmicky segment GLONASS
Stejné jako u GPS systému je zde plny pocet druzic 24, z nichz 21 druzic slouzi

k nepftetrzitému uréovani polohy a 3 jsou pouze jako zéaloha, tyto druzice obihaji planetu
ve tfech rovinach vzajemné odsazenych o 120°. V jedné roviné jsou druzice vzajemné
odsazeny o 45°. Obézné drahy jsou ptiblizné kruhové, s rovinou rovniku sviraji uhel
priblizn¢ 65°. Druzice syst¢ému GLONASS obihaji planetu Zemi ve vysce 19100 km,
z nichz kazda druzice obehne Zemi za 11 hodin 15 minut. Podle konceptu systému jsou
druzice rozmistény tak, aby kdykoliv bylo vidét pét z nich ze kteréhokoliv mista
na Zemi. DruZice vysilaji dva typy signald standartni pfesnost (SP) a vysoka pfesnost
(HP). Signal SP je vysilan na frekvenci signalii L1 a je vefejné pristupny pro civilni
sektor. (Furniss, 2006)

3.6.1.3.  Kosmicky segment Galileo
Trajektorie pohybu druzic systému Galielo je kruhova a probiha ve tfech rovinach

neboli Walkerové konstelaci. Roviny jsou vzajemé odsazeny o thel 120°, pficemz
s rovnikem sviraji uhel 56°. Kazda drdha bude obsahovat 10 druzic, které se budou
nachazet piiblizné¢ 23 222 km nad zemskym povrchem. Kazdd draha bude také
obsahovat jednu neaktivni druZici pro ptipad selhani jakékoli z nich a tudiz ji nahradi

v piipad¢ potfeby. (Furniss, 2006)
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3.6.2. Ridici segment

3.6.2.1.  Ridici segment GPS

Obrazek 5, Ridici segment GPS dostupny z aldebaran.cz

Ridici segment systému GPS se sklada z péti fidicich a monitorovacich stiedisek, které
jsou rovnomérné rozmistény podél rovniku, na Havajskych ostrovech, na atolu
Kwajalein, na Marshallovych ostrovech v zdpadnim Tichomofi, na ostrové Ascension
ve stfednim Atlantiku, na ostrové Diego Garcia uprostfed Indického oceanu
a v Colorado Springs v USA. Hlavni pozemni stanice je na zékladn¢ Falcon AFB
v Coloradu, hlavni fidici stfedisko se nachazi na Schrieverové letecké zakladné
v Colorado Springs v Coloradu. Cely systém je fizen z feditelstvi Navstar na letecké
zakladné¢ v Los Angeles. Na monitorovacich stanicich, které tvoii sit’ pro uréovani
efemerid se nachazeji presné cesiové normaly a piijimace P kodu, které slouzi pro fizeni
chodu druzicovych hodin. Monitorovaci stanice neustale sbiraji a uchovavaji data z
druzic (telemetrické udaje a vysledky sledovani pohybu druzic), jenz ptedaji hlavnimu
fidicimu centru ke zpracovani. Poté jsou pomoci pozemnich fidicich stanic pfedany
efemeridy a udaje o chodu jejich hodin, které byly vypocitdny v hlavni fidici stanici.
Piedavani téchto informaci probihd v soucasné dobé jednou za den. Ridici segment
ma za ukol fesit provoz a udrzbu druZic, stahovani vyslouzilych druzic z ob&ézné drahy

a také se podili na vypousténi novych druzic. (is.muni.cz)

3.6.2.2.  Ridici segment GLONASS
Ridici neboli kontrolni segment se sklada z kontrolniho centra v Krasnoznamensku

v blizkosti Moskvy a nékolika dalSich sledovacich stanic rovnomérné rozmisténych
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po celém Rusku. Tyto stanice zpracovavaji informace o Case a poloze jednotlivych
druzic a pomoci laserového méfeni jsou jim informace periodicky pfedavany. DuleZitou
soucasti jsou atomové hodiny, jenz umozni synchronizovat procesy pomoci centralniho

synchronizéru s kosmickym, fidicim a uzivatelskym segmentem. (is.muni.cz)

3.6.2.3.  Ridici segment Galielo
Ridici segment se skladd ze dvou kontrolnich center a soucasné ze dvaceti méficich

a kontrolnich stanovist' nachéazejicich se v riznych ¢astech svéta. Kontrolni centra
budou mit kontrolni a také fidici funkci a budou se starat o udrzbu druzic a kontrolu

vSech funkei celého systému. (is.muni.cz)

3.6.3. Uzivatelsky segment GNSS
Pro pfijem a zpracovani signali pochazejicich z druzic byly vyvinuty specidlni

ptijimace. Existuji piijimace jednokanalové, dvoukandlové a hybridni.
Jednokanalovy piijimac

Maji moznost piijimat signal vzdy jen pravé z jedné druZice, ale interval kdy piijimac
prijima a uklada data je kratky (okolo 20ms), proto po zachyceni signdlu z jedné druzice

pfepne na druhou a cely proces se neustale opakuje.
Vicekanalovy piijimac

Muze piijimat a zpracovavat signaly soucasné z vice druzic najednou a pro kazdou

druzici zvlast je vy€lenén jeden samostatny kanal.
Hybridni pfijimac

Ma moznost piijimat a zpracovavat signaly z vice druzic najednou, avSak ma omezeny
pocet kanald a tak funguje na principu jednokanalového piijimace, ale pfijima data

n¢kolikanasobné rychleji.
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Popis struktury GNSS piijimace

Anténa
Predzesilovad

. r
Antena Kfemenny Radiofrekvenéni

osalator jednotka

* Radiofrekven¢ni jednotka l

Vsechny GNSS piijimace obsahuji

tyto komponenty:

° Mlkroprocesor Pamé&tova jodnotka Mikroprocesor Komumkadmu

jednotka

* Komunikaéni jednotka
e Pamét Zdroj nap&i
* Zdroj napéti

* Predzesilovac signali

Obrazek 6, Schéma GNSS piimace dostupny z
* Kiemenny oscilator gis.zcu.cz

GNSS piijimace se déli podle vyuziti na navigacni (vojenské i civilni), geodetické,

turistické a jiné.

3.7. Data vysilana druzicemi
Druzice vysilaji radiové signdly na nosnych vlnach (L1, L2, L5), tyto viny nesou pak

nasledné signaly (C/A, P, Y, L1C, atd.) a navigatni zpravy. Navigatni zprava
je ve form¢ bindrniho kdédu, jenZz je modulovan na nosnou vlnu pomoci fazového
posunu nosnych vin. Navigacni zprava obsahuje stav druzice, parametry drahy druzice,
Cas vysilani pocatku zpravy, ptesné keplerovské efemeridy druzice, korekce hodin

druzice, almanach, koeficienty ionosférického modelu a dalsi informace.
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4. PRAKTICKA CAST

4.1. Popis lokality

Lokolita, kde prob¢hlo méfeni, lezi v Jihomoravském kraji, v severovychodni ¢asti
katastralniho Uzemi mésta VySkov. Blize se nachdzi u zimniho stadionu,
kde je oplocené fotbalové hiisté, park Smetanovy sady, skatepark, cyklostezka atd.
Druha strana navazuje k méstu Vyskov pfipojenou vesnici Dédice, kde se nachazi stara
pekarna a také zahradkarska kolonie. Lokalita nese mistni nazev Pazderna. Krajina
se svazuje smérem k jihozdpadu. Zajmové tUzemi tvofi trvale travnaty porost

a pfimé&stské pole, jenz se nachazi v majetku mésta Vyskov.

Pustimérské
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A
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Obrazek 7, Lokalita Pazderna dostupny z mapy.cz

Pazderna . \
%9 NG ﬂ

Vyskov. - a

4.2. Rekognoskace terénu
Nejdiive predchazelo zjisténi majetkopravnich vztahi. To probihalo za pomoci

webovych stranek Ceského ufadu zeméméiického a katastralniho (CUZK) v sekci
Nahlizeni do katastru nemovitosti a poté Zobrazeni mapy. Zde jsem zjistil,
7e je zajmové Uizemi v majetku mésta Vyskova. Z divodl pouziti GNSS nebylo nutné
vyhledat polohové bodové pole ani vyskové bodové pole. Rekognoskace terénu

probihala pochiizkou po dané lokalité, pficemz jsem obeSel zdjmové uzemi a pozoroval
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jednotlivé objekty, jenz budou zamérovany (okraj cyklostezky, vedeni vysokého napéti
atd.).

Obrazek 8, Pohled na lokalitu Pazderna

4.3. Tvorba bodového pole

Prace byly zapocaty tvorbou bodového pole. Za timto Gcelem byly zhotoveny dievéné
koliky o hrané 5x5 cm, jenz mély zvyraznénou hlavu pro snazsi viditelnost v terénu.
V tomto piipad¢ tvorba bodového pole spocivala v prvni ¢asti v zatluCeni dievénych
kolikti do urovné terénu. Tyto koliky slouzi jako kontrolni body a zaroven jako body
pro tvorbu vrstevnicového planu. Druhd cast tvorby bodového pole spocivala také
v zatluceni dfevénych kolikd do terénu, avSak tyto body slouzi jiz jako stanoviska
pro tachymetrické meéteni, z toho divodu jsem do hlavy kolikii zabil hiebiky
pro piesngjsi centraci. Tyto pomocné méfické body (4102, 4103, 4104) jsou zaméfeny

metodou RTK.

4.4. GNSS méreni

Pomoci GNSS jsme schopni urcovat polohu absolutni a relativni. Pomoci obou metod

mizeme urcovat polohu, jak statickymi, tak kinematickymi metodami.
Absoluti ur¢ovani polohy

Pro absolutni urceni polohy si vysta¢ime s pouze jednim piijimacem signall, ktery
za pomoci pseudovzdalenosti uréi polohu s pifesnosti okolo jednoho metru,
ato v pfipadé, ze budou zavedeny korekce z doplnujicich zptesiujicich druzicovych
systémi (EGNOS, WAAS, CWAAS, GAGAN a MSAS). V soucasnosti je absolutni
uréovani polohy nejvyuzivanéjsi pii navigaci v dopravé, kde je prioritou mit uréenou

polohu v redlném case, a to za pomoci co nejjednodussiho a nejdostupnéjsiho pfistroje.
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Pro geodetické ucely je tato piesnost ve vétSiné ptipadi nevyhovujici, a proto jsem

uréovani polohy provadél pomoci metod relativniho ur€ovani polohy. (is.muni.cz)
Relativni ur¢ovani polohy

Pro geodetické prace se primarné pouziva relativniho urovani polohy z divoda vyssi
presnosti, a to dokonce az na milimetry. Metody relativniho ur€ovani polohy vyuzivaji
fazova méfeni. K piresnému urceni polohy je zapotfebi minimalné dvou aparatur GNSS,
z nichz jedna se nachéazi na bod¢ ur€ovaném a druha na bodé€ o znamych soutadnicich.
Po celou dobu méfeni musi byt viditelné minimalné Ctyti druzice a nasbirana data jsou

ukladana do paméti pfistroje. (is.muni.cz)

4.4.1. Nastaveni pristroje
Me¢éteni bylo provedeno pomoci pfistroje Topcon HiPer+. Nejprve slozime vytycku a

pevné na ni upevnime piijimac, externi kontrolér a libelu. Pfidrzime 4 sekundy tlacitko
power pro zapnuti pfistroje, postavime jej do svislé polohy a dale pokracujeme
nastavenim vysky antény a vybérem metody méfeni, sledujeme jak probihd fixace
satelitt pomoci diody (STA) na téle pfijimace. Pokud dioda blika kratce Cervene,
pfistroj nezafixoval svou piesnou polohu. Pokud blik4 zelen¢, zachytil jeden nebo vice
satelitt GPS a pokud blika oranzové, zachytil jeden nebo vice sateliti GLONASS. Ve
chvili, kdy prestane dioda kratce Cervené problikavat, tak pfistroj ukoncil vypocet a zna

Jiz svou presnou polohu, datum a cCas.
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Metoda RTK

Mg¢éteni bylo provedeno metodou RTK, tedy metodou méteni v redlném case. Je to jedna
z nejmodernéjSich metod pouzivanych v zeméméficstvi, jenz k urceni soufadnic bodi
vyuziva radiové spojeni k ptrenosu korekénich udaju s referenénim bodem o zndmych
soufadnicich. Tato metoda je velice rychla, prakticka a v soucasnosti vyuzivana pro

zamétovani bodi 1 jejich vytyCovani.

uzivatel

virtualni referenc¢ni stanice

data z referencnich stanic
centralni pocitac

Obrazek 9, Metoda RTK dostupny z gis.zcu.cz

4.4.2. Pribéh zamérovani
Po nastaveni pfistroje a fixaci potfebnych satelitil, data a casu, pro pfesné urceni polohy,

jsem zapocal méfeni. Méfeni probihd pomoci stisku tlacitka FN, jenz je pro zapoceti
sbéru dat tfeba stisnout po dobu 1 — 5 sekund, pficemz se na téle piijimace rozsviti
kontrolka REC. Totoznym postupem sbér dat deaktivujeme a kontrolka REC pfestane
svitit. Nejprve jsem zaméfil obvod lokality, ktery je tvofen z jedné poloviny
cyklostezkou, druha ¢ast vede na rozhrani pifiméstského pole a louky. Nasledné jsem
zamé&fil méfické koliky, které jsem si pfipravil jako identické body a poté jsem si zvolil
imaginarni ctvercovou sit, pomoci které jsem postupné¢ zmapoval celou lokalitu.
Na zavér jsem zaméfil silové vedeni prochazejici ptiblizné stfedem lokality a také

zméfil opét identické body pro kontrolu piesnosti. Dal§i zaméfovani na lokalité
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Pazderna spocivalo v zaméteni tii stanovisek a dvou orientaci, z nichz jsem vychazel

pfi tachymetrickém méfeni.

4.5. Tachymetrické méreni

4.5.1. Tachymetrie

Tachymetrie se pouziva pfi souCasném meéteni polohopisu a vySkopisu. Polohu
podrobnych bodid urCujeme ze sité tzv. tachymetrickych stanovisek polarnimi
soufadnicemi vodorovnym thlem a délkou. VySku podrobnych bodi urcujeme

trigonometricky ze zméteného svislého uhlu a délky. (gis.zcu.cz)

4.5.2. Priprava pred méfenim
Pifed zahajenim prace jsem zkontroloval pfistroj a pomicky, zda jsou kompletni

a neposkozené, zda je 1 nahradni baterie nabita atd. Poté, co jsem zjistil, ze je vSe
v poradku, vydal jsem se na lokalitu Pazderna. Po pfichodu jsem zkontroloval pomocna
meétickd stanoviska 1 orientace, zda nedoslo k jejich poSkozeni po dobu mé
nepiitomnosti. Pokud by doslo k jejich pohybu, cel¢é méfeni by postradalo vyznam,
protoze tyto body by jiz nemély pfesn¢ ur¢ené souradnice, ze kterych je tfeba vychazet.
Protoze bylo vSe v pofadku, pfejdeme k Upravé piistroje na stanovisku. Nejdiive
postavime stativ a zaSlapneme nohy tak, aby hlava stativu byla pfiblizné¢ vodorovna
a soucasné¢ byl stiedni upeviiovaci Sroub piiblizné nad stanoviskem, toho docilime
pomoci olovnice, jenz upevnime pod stfedni upeviiovaci Sroub. Nasledné stfednim
upevilovacim Sroubem volné piichytime pfistroj, pomoci olovnice docilime pfesné
centrace piistroje a utdhneme jej, pficemz stavéci Srouby na piistroji by mély byt
ve stejné poloze z ditvodl zvyseni zivotnosti piistroje. Nyni nasleduje urovnani pomoci
tii staveécich Sroubt, neboli horizontace, to spociva v urovnani dvou riznobéznych nebo
kolmych rovin do vodorovné polohy. Po urovnéni krabicovou libelou piejdeme
k urovnani pomoci presnéjsi trubicové libely. Trubicovou libelu nato¢ime do spojnice
mezi dva stavéci Srouby, urovname ji a nasledné oto¢ime pfistroj priblizne o 90° a opét
urovname libelu. Pokud probéhla horizontace Uspésné, tak muzeme natocit pfistroj
do liboviného sméru a bublinka zadné libely nemulze pfesahnout vymezny prostor.

Naésledné jsem upravil centraci pfistroje, protoze byla poruSena pfi horizontaci.

4.5.3. Pribéh zamérovani
Po provedeni centrace a horizontace na pomocném méfickém stanovisku jsem uvedl

pfistroj do chodu, nastavil jej pro méfeni Sikmé délky, zenitové vzdalenosti
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a horizontalniho whlu. Vytvofil jsem novou zakazku, kde jsem zadal ¢islo prvniho
stanoviska, nastavil vySku pfistroje méfenou na milimetry a nulovy smér. V tomto
pfipadé byl nulovy smér totozny s orientaci. Nyni je pfistroj nastaven na méfeni
amuzeme zacit méfit podrobné body zajmového uzemi. Méfeni podrobnych bodl
probihalo v nékolika fazich, nejdiive byl zaméten nasyp vedle fotbalového hiisté, ktery
zde plisobi jako dominantni tvar vyskopisu, dale jsem jiz jako v pfedchozim méteni
pomoci GNSS méteni zaméfil nejprve silové vedeni a poté ctvercovou sit’ bodu. Pristroj
automaticky registruje métené tidaje o jednotlivych bodech, ale musime nastavit vysku
odrazného hranolu, na ktery se cili a méti vzdalenosti a kod bodu, ktery napomaha
identifikovat body pfi kresb¢. Po ukonceni méfeni na stanovisku jsem opakoval méfeni
na orientace z divodid kontroly, zda nebyla porusena centrace nebo horizontace
pfistroje, poté jsem se pfesunul na dalsi stanovisko a obdobnym zptsobem pokracoval

v méfeni.
4.6. Pouzité piisroje a pomiicky

4.6.1. Tachymetrie
* Totalni stanice Topcon 105N

Totalni stanice Topcon 105N je pfistroj, jenz slouzi k méfeni a vyty€ovani vodorovnych
a svislych thll, délek a k registraci naméfenych dat s moZznosti matematickych operaci

s témito daty.

Obrazek 10, Totélni stanice Topcon 105N dostupny z geovap.cz
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« Odrazny hranol a vytycka

Odrazny hranol se sklada z brouseného optického skla, jenz
se nachdzi v ochranném pouzdie, které je vybaveno

zavitem pro uchyceni k vytyCce anebo stativu, slouzi k

odrazu  elektromagnetického  vInéni, které¢  vysila

elektronicky dalkomér. bn

Obrazek 11, Odrazny hranol Topcon
dostupny z geovap.cz

e Stativ

Stativ se sklada z hlavy a ze tfi nohou, jenZ mohou byt teleskopické anebo pevné, k
hlavé stativu se pfipeviluje piistroj anebo ohrazny hranol. Slouzi k docasné stabilizaci

ptistroje nebo odrazného hranolu, poptipade vytycky.
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Obrazek 12, Stativ Topcon dostupny z geovap.cz
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GNSS méreni
* Topcon HiPer+

Topcon HiPer+ je dvoufrekvencni GNSS pfijimac. Dvoufrekvenéni znamend, ze je
schopen pfijimat signaly z druzic GPS i GLONASS soucasné. Pfistroj je schopen
pfijimat  signdly L1 1 L2, coz zvySuje pfesnost potiebnou pro
geodetické Ucely. Podporuje  statickou 1 kinematickou metodu sbéru  dat.

(Topcon positioning systems, 2003)

Obrazek 13, GNSS piijima¢ Topcon HiPer+ dostupny z geoshack.com
* Topcon FC —200

Topcon FC — 200, je externi kontrolér vybaveny opera¢nim systémem Windows mobile
2003. Obsluha probiha pomoci dotykového displeje. Pro bezdratovou komunikaci
s ptijima¢em Topcon HiPer+ slouzi Bluetooth, jenz méd dosah 5m. Pfistroj je dale
vybaven sofwarem pro okamzitou transformaci soufadnic do systému JTSK,

vytyCovacimi programy atd. (Topcon positioning systems, 2003)
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* Vytycka s libelou

Vytycka o velikosti 2 m se sklada ze dvou do sebe nasroubovanych kusii. Spodni ¢ast
je zakoncena ostrym hrotem. Ve stiedu vytyCky je umisténa libela a kontrolér Topcon
FC — 200, jenz je mozno odejmout. Na horni ¢asti se nachdzi zavit pro uchyceni

ptijimace Topcon HiPer+. (Topcon positioning systems, 2003)
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Obrazek 14, Sestava GNSS primace dostupny z topconsokkia.eu
4.7. Kancelarské zpracovani
4.7.1. StaZeni dat

Prvnim krokem pro kancelafské zpracovani dat je stazeni namétfenych hodnot

do pocitace.

V pripadé GNSS meéfeni jsou tyto data jiz tranformovand do soufadnicového
systému JTSK a vyskového systému Bpv podle transformacni klice A. Tato
transformace probéhla ihned po ukonceni méfeni za pomoci programu TopSURV 8.2,
ktery je nainstalovan v externim kontroleru Topcon FC — 200. Soufadnice jsou stazeny

pomoci datového kabelu a maji format textového souboru.

V pripadé tachymetrického méfeni jsou data ukladdna do elektronického zapisniku,

ktery je ve formatu textového souboru. Aby jej bylo mozné oteviit naptiklad ve
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vypocetnim programu Groma v. 8.0, je nejdiive nutné zkontrolovat a piipadné upravit

jeho format.

L 569524.895 1153355.969 249.088
569516.714 1153368.645 248.793
569563 .002 1153381.879 249.223
569495.265 1153394.363 249.174
569455.561 1153487.235 249.135
569473.938 11534260.167 245.978
569469.908 1153433.554 248.945
569460.517 1153446.935 245.716
9 569450.695 1153461.146 243.611
16 569441.737 1153474.361 245.490
11 569430.585 1153498.624 248.483
12 B69420.952 1153503.513 248.251
13 569485.6358 1153521.156 245.125
14 569395.689 1153534.9558 245.087
15 B69387.267 1153561.761 247.872
16 569376.463 1153565.436 247.692
17 B69367.523 1153583.972 247.422
18 569358.289 1153601.856 247.351
19 569358.348 1153621.686 247.262 PATA
208 B69363.866 1153626.928 247.237 PATA
21 B69361.286 1153629.854 245.419 PLOT
22 B69356.713 1153625.489 245.568 PLOT
23 B69365.448 1153641.273 245.566 PLOT
24 B69367.387 1153649.141 245.467 PLOT
25 B69371.495 1153645.473 246.909 PATA
26 B69369.847 1153640.111 246.913 PATA
27 B69374.0832 1153666.058 246.893 PATA
28 B69369.726 1153666.994 245.597 PLOT
29 B69372.796 1153690.686 245.487 PLOT
38 B69377.186 1153689.770 246.825 PATA
31 B69379.732 1153714.138 246.723 PATA
32 B69375.852 1153714.886 248.242 PLOT
33 B69379.872 1153744.915 248.353 PLOT
34 B69384.366 1153744.377 246.652 PATA

W -J N s WM

Obrazek 15, Soutadnice podrobnych bodi S-JTSK
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4.7.2. Vypocet souradnic
Vypocty probihaji v programu Groma v. 8.0., kde byly nejdiive vypocteny pramérné

hodnoty identickych bodl, pomocnych méfickych stanovisek a také jejich orientaci
z dvojiho GNSS méfeni. Nésledné v programu Groma nastavime korekce z nadmotské
vysky, kartografického zkresleni a soutfadnicovy systém pomoci funkce néstroje,

Kiovak, kde nastavime primérné soutadnice Y, X a Z.

ST

— Pravouhlé souradnice:

— Polami souradnice:
Ro: 1286472.284 m
Epsilon: 26.27303743 °

Y. |569456.015
X [1153573.051
Z.  |d7241

— Kartoarafické souradnice: —
Sitka: 78.60387416 °
Délka: 26.81128184 *

— Méritkov) koeficient:
[V Oprava z kartografického zkresleni ) 999901648127
[V Dprava z nadmoiské visky: 0.999961253267
Vislednp méfitkovy koeficient: IU. 999362905204

Mastavit | | V}'lpoéetl

Obrazek 16, Groma, nastaveni Kifovakova zobrazeni

Nasleduje nacteni zkontrolovaného, upraveného zapisniku pomoci funkce soubor
otevfit. Format tohoto souboru musi mit koncovku mes, nyni jiZ mame nacteny
zkontrolovany elektronicky zapisnik z tachymetrického méteni a pfejdeme k jeho
vypoctu. Tento vypocet provedeme pomoci funkce Polarni metoda davkou, je to rychla
metoda, kterd zpracovava cely seznam nameétfenych dat a prevadi jej na soufadnice
v soufadnicovém systému JTSK a vysky v systétmu Bpv. Na zavér v protokolu
o vypoctu zkontrolujeme, zda nebyly prekroCeny povolené¢ mezni odchylky a mizeme

pokracovat v dal$im zpracovani.
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[ Groma v.5.
S D Edit Souradni Néstroje [} o
Ve H S8 BER 7 +8 0w iv

Konfigurace: [GROMA i ¥] oot | Predasi: | =] Kédkvaity: ~] méitko: [0.99%516264747 | [V Protokalovat souf.
WK PALBX A/ MAABD DO X
[} "Sedlacek.mes™: MéFeni =i x|

Piede.  Cislo | Hz I E‘ Vod déka | dH I Signdl I Pogpis
0.000

0.0000_ 100.1551 60.091

[N Polarni metoda davkou =101 x|
Soubory: =101 x|
Fodz. Cilo v » HIA == Vetup: [GTctakaSedacek mes =] ﬂ
0 | 1153606833 Vistup: [Nepomenovang 1 |
6| 1153585149 2 et |
0| 115353873 2477 3 Voby
1153485156 248 [V Pouiit pouze oznatené hodnoly
HB ¥ Editovat orientace
I Pogitat voln stanoviska v dévee
Okamiit stav vipotu
23904 Stanovisko: -
569 421.011 5: Bod
569 410.981 2 Metoda
569402593 | 115 57
56; 7 2 ~Celkonj stav vipod
24892 Vypodtenc: 0 stanovisek
0 podictegech boda

Nepoudita 0 méfeni
Protokal Vipotet

Obrazek 17, Groma, vypocet souradnic davkou

4.7.3. Vykresleni situace v programu Kokes
Systém KOKES v sob& zahrnuje vykonny editor rozsahlych geografickych dat

ulozenych souborové ve vykresech a nejriznéjSich rastrovych podkladech
a geodetickych daji o bodech uloZenych v seznamech soufadnic. Déle obsahuje
moduly pro zpracovani méfeni z terénu, geodetické a konstrukéni vypocty, nastroje

na kontroly a topologické tpravy dat a dalsi.

Je vhodnym nastrojem pro vSechny bézné geodetické prace a pro tvorbu a udrzbu
mapovych dél. Pro nekteré specidlni ulohy jsou ureny jeho dalSi nadstavby. Systém
KOKES je vybaven vlastnim programovacim jazykem, coz umoziuje doplnéni jeho
Siroké nabidky funkci podle vlastnich potieb. VSechny operace a vypocty jsou

protokolovany a odpovidaji pozadavkim katastralnich ufadd. (gepro.cz)

Prvnim tkolem je zalozeni a libovolné pojmenovani zakazky, pti¢emz po dokonceni
kresby bude tento dokument mit nazev, ktery jsme zvolili s pfiponou REF. Také
je nutné nastavit soufadnicovy systém, ve kterém se nachazime, ptesnost vychozich
soufadnic a métitko vykresu. Déle pokracujeme nahratim soufadnic méfenych bodu,
z nichz bude vytvoten polohopisny a vyskopisny plan.

Kresbu zahajime piikazem vykres a tvorba linie, dale pomoci funkce EXPERT
je mozné nastavit rizné atributy prvki a také jejich zobrazeni v riznych vrstvach
vykresu. Jednotlivé atributy kresby jsou tloustky car, barvy a typy linii. Funkce
EXPERT podporuje nejen tvorbu kresby, ale také popis, jenz je umistovan do kresby

do libovolného mista soucasné s vytvorenim nového bodu. Tvorba vrstevnic probiha
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pfes nadstavbu programu Kokes, kterd nese nazev Atlas DMT. Atlas DMT
je automatizovany program, ktery je schopen z naméfenych dat sdm vygenerovat
vrstevnice, avSak tyto vrstevnice je potfeba editovat, definovat vrstvu, kreslici klic,
interval vrstevnic a interval zdlraznénych vrstevnic. Editace spoc¢iva ve smazani nebo
posunuti bodul, jenz tvofi vrstevnici, tak aby byl jeji prubéh hladky. Poté co jsou
vSechny vrstevnice upravené, doplnil jsem mapové znacky, kiizky ctvercové site,

severku, popisy, legendu a rozpisku.

sKokes - [1:3128] oy (=] 3
) soubor Pohled Seznam Vikres Rastr Wypoty Aplkace Néstroje Okna Help

|DFEOBRs QeSS U CAEERETES:

1
S|

1ML
= E-1Q|[BY A

b1l 4 [

il
g

| PR
B Y AT

‘ Co chced 7 |

=
v= 569635.74 |x= 115347139 | 7

[7start \fg p . a < duk S| & «8 ¢ zs?:.::;xsz
Obrazek 18, Kokes, findlni vykres
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5. VYSLEDKY

Pro zhotoveni vysledkli prace bylo zapotiebi urcit soufadnice a nadmoiské vysky
stanovisek a orientaci. Ty byly ziskany pomoci GNSS méfeni, piesnéji metodou méfeni
v realném case (RTK). Toto méfeni bylo uskutecnéno dvakrat, z divodi zmény
konstelace druzic na obzoru. Pro kontrolu byl vyuZzit konkuren¢ni poskytovatel korekci
TopNET. Vysledné soufadnice a nadmoiské vySky stanovisek a orientaci jsou
aritmetickym primeérem téchto hodnot.

Tabulka 1, Souradnice stanovisek

Stanoviska a orientace

CZEPOS
¢. stanoviska Y X h
4101 569517.99 1153471.65 248.62
4102 569465.77 1153440.21 248.93
4103 569406.46 1153523.07 248.24
4104 569350.55 1153610.67 247.41
4105 569408.77 1153625.73 247.27
TopNET
¢. stanoviska Y X h
4101 569517.98 1153471.66 248.65
4102 569465.78 1153440.21 248.91
4103 569406.53 1153523.05 248.29
4104 569350.59 1153610.66 247.43
4105 569408.79 1153625.74 247.28
Primér
¢. stanoviska Y X h
4101 569517.99 1153471.65 248.63
4102 569465.78 1153440.21 248.92
4103 569406.50 1153523.06 248.26
4104 569350.57 1153610.66 247.42
4105 569408.78 1153625.74 247.27
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Tabulka 2, Souradnice kontrolnich bodt

Kontrolni body
CZEPOS
¢. bodu Y X h
41 569395.20 1153742.01 247.05
42 569392.92 1153712.99 246.94
43 569390.76 1153712.99 247.01
44 569389.05 1153698.31 246.98
45 569387.44 1153683.85 246.95
46 569385.81 1153669.07 247.08
47 569385.05 1153638.16 247.18
48 569384.70 1153638.16 247.21
49 569399.80 1153712.30 247.07
50 569398.16 1153697.47 247.10
51 569401.54 1153727.30 247.14
TopNET
¢. bodu Y X h
41 569395.20 1153742.01 247.06
42 569392.93 1153727.59 246.91
43 569390.79 1153712.98 246.98
44 569389.05 1153698.34 246.91
45 569387.44 1153683.86 246.96
46 569385.83 1153669.07 247.05
47 569385.04 1153653.81 247.15
48 569384.71 1153638.18 247.20
49 569398.15 1153697.50 247.11
50 569399.81 1153712.32 247.09
51 569401.53 1153727.33 247.13
Primér
¢. bodu Y X h
41 569395.20 1153742.01 247.06
42 569392.92 1153720.29 246.93
43 569390.77 1153712.99 247.00
44 569389.05 1153698.33 246.94
45 569387.44 1153683.85 246.95
46 569385.82 1153669.07 247.07
47 569385.05 1153645.99 247.17
48 569384.70 1153638.17 247.20
49 569398.98 1153704.90 247.09
50 569398.98 1153704.89 247.09
51 569401.53 1153727.31 247.14
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Zpracovanim vSech naméfenych dat vznikne polohopisnd mapa lokality Pazderna s
vySkopisem, tedy uc¢elovd mapa. Tato mapa je vysledkem zavérecné prace. Zapisniky a
seznam soufadnic jsou obsahem pfiloh a také se vSechna namétfend data nachazi na

ptiloZzeném CD (pftiloha ¢islo 9).
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6. ZAVER

Vysledna tcelova mapa je vytiSténd na papife formatu A2 v métitku 1 : 1 000. Tato
lokalita je souc¢asti katastralniho izemi mésta Vyskov v Jihomoravském kraji. Vysledna
mapa je obsahem piilohy ¢islo 9 na ptilozeném CD.

Nejdiive probéhlo zjisténi majetkopravnich vztahd lokality, poté nasledovala
rekognoskace terénu pochiizkou. Po zjisténi vSech nalezitosti prob¢hla stabilizace
bodového pole a kontrolnich bod. Bodové pole, kontrolni body a prvni ¢ast lokality
byla zaméfena moderni geodetickou GNSS metodou RTK. Pro toto méfeni byl pouzit
GNSS piistroj Topcon HiPer+ spolu s kontrolérem Topcon FC — 200, jenz byly
pfipevnény na vytycce s krabicovou libelou. Dal§i metodou méteni byla tachymetrie,
kterou byla zaméfena druhd ¢ast lokality. Jako vychozi body slouzila pomocna méticka
stanoviska ur¢end GNSS metodou RTK. Pro tachymetrické méteni byl pouzit pfistroj
Topcon 105N, stativ a vytycka s odraznym hranolem.

DalSimi navaznymi pracemi bylo kancelaiské zpracovani, které spocivalo ve stazeni
naméfenych dat a soufadnic do PC. Nasledoval vypocet primérnych soufadnic
a soufadnic podrobnych bodi v programu Groma 8.0. Dale byly soufadnice byly
importovany do programu Kokes, vykrelen polohopis a doplnény mapové znacky. Poté
po pfipojeni nadstavby programu KokeS, programu Atlas DMT, byla vytvofena
vyskopisnd kresba.

Vysledek, polohopisnd a vySkopisnd mapa, bude slouzit jako podklad pro budouci
roz$iteni parku Smetanovy sady ve VySkové v navaznosti na stavbu obchvatu mésta
Vyskova.

Zapisniky méfeni, protokoly o méfeni, text bakalarské prace a vysledna mapa jsou

ptiloZeny na CD.
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9. PRILOHY

Priloha 1, Protokol GNSS méfeni 1

Protokol
uréeni podrobnych bodu
technologii GNSS

|Lokalita (nézev): Pazderna

Okres: Vyskov
Katastralni ozemi: VySkov
Zaznam podrobného méfeni:

Organizace-firma zhotovitele: GEODETICKA KANCELAR JBS, S5.R.0.

Protokol zpracoval (jméno, datum, podpis): Jifi Sedlacek, 6.4.2014

1. Pouzité piistroje GPS:

Piijimace:
wyrobce - znatka |Topcon HIPER +

typ dualni (L1+L2)+GLONASS
wyrobni Eisla 279-0658

Antény:
wyrobce - znatka |Topcon

typ interni anténa HIPER+
wyrobni Eisla 279-0658

Hadiomodem (u BTK):

2. Zaméfeni:

2.1 Metoda (rychla staticka, kinematicka, RTK, RTK s VRS, posiprocessing VRS atd.):

[CZEPOS RTK VRS

2.2 Doba mé&feni na bodech: minimalni minimalné 55
pramérna (odhadem)

2.3 Interval mezi odeély (v sekundach): 1s

2.4 Hodnota DOP: nejvétsi 4.32
pramérma (odhadem) 1.B6

2.5 Méfeni vysky antény:

A-svisla vzdalenost, B-ikma vzdalenost, C-jinak (zobrazit v nagriu) |A-svislé

MNaért (s vyznatenim koncovych bodld méfeni vysky):
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3. Vypoctty geocentrickych souradnic

TopSURV 8.2 Oct 04, 2011 (TopSURV

3.1 PouzZity software (nazev, verze): 8.2.0.0)

3.2 PouZité vyjchozi soufadnice: [C

A - sopufadnice ziskany béhem zpracovani (WGS-84)

B - souradnice navazany na ETRS-89 (zadanim soufadnic alespofi 1 bodu s platnymi geocentrickymi
soufadnicemi)

G - soufadnice ziskany spolu s méfenim z permanentni stanice (napf. metoda ATK s VRS)

D - priblizné soufadnice ETRS-89 ziskany zpétnou transformaci z S-JTSK

Potet zadanych bodi resp. pouzitych referenénich stanic: [1

3.3 Vystup z vypotetniho softwaru, kde jsou uvedeny hodnoty DOP a £asy zafatku a konce méfeni na
bodech:

nazev souboru: |inf0.d+:u:

4. Transformace do S-JTSK

4.1 Program pouzity pro transformaci (nazev, verze):

4.2 Pouzity transformaéni klig: (A

A - kli¢ uréovan béhem procesu transformace
B - pouZit dfive uréeny klig - rok uréeni, zdroje (daji

C - pouzit globalni pfesny Klig VUGTK |

4.3 Schéma rozloZeni uréovanych bodi s vyznagenim viech danych bodl pouzitych pro transformaci do
S-JTSK (pfipojovaci body)

4.4 Vystup vysledku transformace s uvedenim stfednich chyb vyslednych transformovanych soufadnic v
5-JTSK

nazev souboru: |

4.5 Vystup s porovnanim soufadnic dvakrat uréenych boda vietné rozdild

nézev souboru: |

Poznamky:

Prilohy:
a) schéma 4.3
b) protokoly 3.3, 4.4, 4.5,
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Priloha 2, Protokol GNSS méfeni 2

Protokol
uréeni podrobnych bodu
technologii GNSS

[Lokalita (nézev): Pazderna

Okres: Vyskov
Katastralni Gzemi: Vyskov
Zaznam podrobného méfeni:

Crganizace-firma zhotovitele: GEODETICKA KANCELAR JBS, S.R.0.

Protokol zpracoval (jméno, datum, podpis): Ing. lvan Jablrek, 24.10.2014

1. Pouzité pfistroje GPS:

Prijimace:
wvyrobce - znaéka |Topcon HIPER +

typ dualni (L1+L2)+GLONASS
vyrobni Eisla 275-0658

Anteny:
wyrobce - znatka |Topcon

typ interni anténa HIPER+
wyrobni Eisla 275-0658

Radiomodem (u RTK):

2. Zaméieni:

2.1 Metoda (rychla staticka, kinematicka, ATK, RTK s VRS, posiprocessing VRS atd.):

[CZEPOS RTK VRS
2.2 Doba méfeni na bodech: minimalni minimalné 5s
pramérna {odhadem)
2.3 Interval mezi odetty (v sekundach): 1s
2.4 Hodnota DOP: nejvetsi 1.85
pramérna (odhadem) 1.36

2.5 Méfeni vysky antény:

A-svisla vzdalenost, B-5ikma vzdalenost, C-jinak (zobrazit v nacriu) Lﬂ\-svislé

Natrt (s vyznafenim koncovych bodh méfeni vysky):

3. Vypoéty geocentrickych soufadnic
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TopSURY 8.2 Oct 04, 2011 (TopSURY

3.1 PouZity software (nazev, verze): V8.2.0.0)

3.2 Pouzité vychozi soufadnice: C

A - soufadnice ziskany béhem zpracovani (WGS-84)

B - soufadnice navazany na ETRS-89 (zadanim soufadnic alespofi 1 bodu s platnymi geocentrickymi
soufadnicemi)

- spufadnice ziskany spolu s méfenim z permanentni stanice (napf. metoda RTK s VRS)

D - pfiblizné soufadnice ETRS-89 ziskany zpétnou transformaci z 5-JTSK

Potet zadanych bodi resp. pouzitych referenénich stanic: [1

3.3 Vystup z vypotetniho softwaru, kde jsou uvedeny hodnoty DOP a £asy zagatku a konce méfeni na
bodech:

nazev souboru: |info.d+:H:

4. Transformace do S-JTSK

4.1 Program pouZity pro transformaci (nazev, verze): |

4.2 Pouzity transformagni klié: (A

A - klig uréovan béhem procesu transformace
B - pouZit dfive uréeny klié - rok uréeni, zdroje Gdajd

C - pouit globaini presny klié VUGTK |

4.3 Schéma rozlozeni uréovanych bodl s vyznaéenim véech danych bodd pouzitych pro transformaci do
S-JTSK (pfipojovaci body)

4.4 Vystup vysledku transformace s uvedenim stfednich chyb vyslednych transformovanych soufadnic v
3-JTSK

nézev souboru: |

4.5 Wstup s porovnanim soufadnic dvakrat uréenych bodid véetné rozdild

nazev souboru: |

Poznamky:

Prilohy:
a) schema 4.3
b) protokoly 3.3, 4.4, 4.5,
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Ptiloha 3, Informacni protokol méfeni 1

PRILOHA 3.3
Vystup z vypocetniho softwaru:
(hodnofy PDOP, tasy zatatku a konce méfeni na badech)

Bod | Zatatek méfeni |Poéet epoch|HRMS|VRMS Metoda Reseni|GPS sat.|GLN sat.[PDOP
1 16.4.2014,13:21:23 1 0.020 |0.020 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.42
2 16.4.2014,13:24:27 5 0.009 |0.009 |JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.42
3 J6.4.2014,13:24:52 5 0.008 | 0.007 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.43
4 16.4.2014,13:25:18 5 0.011|0.008 |JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.54
5 165.4.2014,13:25:44 5 0.008 |0.010 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.41
6 J6.4.2014,13:27:33 5 0.007 | 0.006 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.38
7 J6.4.2014,13:28:03 5 0.007 | 0.006 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.45
8 |6.4.2014,13:28:27 5 0.007 | 0.006 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 G 1.42
9 |6.4.2014,1:3:28:53 5 0.007 | 0.006 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.39
10 |6.4.2014,13:29:19 5 0.007 | 0.007 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 G 1.56
11 |6.4.2014,13:28:57 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.39
12 16.4.2014,13:30:23 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.37
13 16.4.2014,13:30:55 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.45
14 16.4.2014,13:31:22 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.44
15 |6.4.2014,13:31:52 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.38
16 |6.4.2014,13:32:17 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.44
17 |6.4.2014,13:32:47 5 0.007 | 0.006 |JCZEPOS RTK VRS| Fixni 9 7 1.40
18 16.4.2014,13:33:17 5 0.007 |0.006 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 9 ] 1.43
19 16.4.2014,13:35:46 5 0.007 | 0.007 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.51
20 16.4.2014,13:36:16 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 G 1.61
21 |6.4.2014,13:37:06 5 0.007 | 0.007 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.53
22 16.4.2014,13:37:25 5 0.007 | 0.007 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.50
23 16.4.2014,13:38:01 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 5 1.67
24 16.4.2014,13:38:33 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 5 1.65
25 |6.4.2014,13:39:32 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 G 1.69
26 16.4.2014,13:39:52 5 0.007 |0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 6 1.63
27 6.4.2014,13:40:58 5 0.007 |0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 6 1.69
28 |6.4.2014,13:41:25 5 0.007 |0.008 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 6 1.65
29 16.4.2014,13:42:10 5 0.008 |0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 4 1.74
30 |6.4.2014,13:42:32 5 0.007 |0.008 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.64
31 |6.4.2014,13:43:06 5 0.006 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.53
32 |6.4.2014,13:43:27 5 0.007 |0.008 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.52
33 |6.4.2014,13:44:17) 5 0.009 |0.010 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 2] 2.04
34 |6.4.2014,13:44:46 5 0.008 |0.010 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 G 1.96
35 |6.4.2014,13:45:35 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.50
36 |6.4.2014,13:46:21 5 0.008 | 0.009 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 G 1.71
37 |6.4.2014,13:46:39 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.67
38 |6.4.2014,13:47:10 5 0.007 | 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 6 1.70
29 16.4.2014,13:47:45 5 0.007 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.52
40 |6.4.2014,13:48:15 5 0.018]0.015 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 6 3 3.73
41 16.4.2014,13:50:05 5 0.007 | 0.009 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 ] 1.68
42 16.4.2014,13:50:37 5 0.007 |0.010 |JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.76
43 16.4.2014,13:51:04 5 0.007 |0.009 |JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 ] 1.77
44 16.4.2014,13:51:33 5 0.007 |0.009 |JCZEPOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.68
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45 |6.4.2014.13:51:58 5 0.007 |0.010 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 8 ] 1.80
46 |6.4.2014.13:52:23 5 0.007 |0.010 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 8 ] 1.85
47 16.4.2014,13:52:51 5 0.007 | 0.010 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 8 5 1.83
48 16.4.2014,13:53:15 5 0.007 ]0.008 |CZEPQOS RTK VBS| Fixni 8 ] 1.71
49 |6.4.2014,13:54:35 5 0.007 |0.010 |GZEPOS RTK VRS| Fixni 8 ] 1.77
50 16.4.2014,13:55:17 5 0.007 | 0.010 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 8 G 1.78
51 |6.4.2014,13:55:50 5 0.007 ]0.008 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 8 7 1.53
46 1]6.4.2014,14:04:26 5 0.008 | 0.008 |GZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.62
52 16.4.2014.14:06:06 5 0.007 ] 0.008 |CZEPQOS RTK VBS| Fixni 6 7 1.68
53 16.4.2014,14:06:38 5 0.012]0.018 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 4 5 3.33
54 16.4.2014,14:08:51 5 0.017]0.023 |GZEPOS RTK VRS| Fixni 3 3 4.32
55 16.4.2014,14:09:30 5 0.011]0.014 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 5 ] 2.73
56 |6.4.2014.14:12:23 5 0.013]0.018 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 3] 3.36
57 |6.4.2014,14:13:18 5 0.009]0.013 |GZEPOS RTK VRS| Fixni 6 ] 2.50
58 16.4.2014,14:14:41 5 0.007 |0.012 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 ] 2.11
59 16.4.2014.14:15:38 5 0.009 ]10.010 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.03
60 |6.4.2014.14:17:00 5 0.008 |0.013 |CZEPQS RTK VRS| Fixni 7 G 2.06
61 |6.4.2014,14:17:37 5 0.012]0.015 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 6 ] 2.80
62 |6.4.2014.14:18:06 5 0.013]0.018 |GCZEPOS RTK VRS| Fixni 6 ] 3.15
63 16.4.2014,14:19:27 5 0.010]0.015 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 6 G 2.51
64 |6.4.2014,14:20:40 5 0.014]0.017 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.25
65 |6.4.2014.14:21:10 5 0.011]0.014 |GZEPOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.45
66 16.4.2014,14:23:51 5 0.012]0.014 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 ] 2.22
67 16.4.2014,14:25:01 5 0.011]0.012 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 7 1.95
68 16.4.2014,14:25:41 5 0.008 | 0.008 |GCZEPOS RTK VRS| Fixni 6 a8 1.79
69 16.4.2014,14:26:01 5 0.009|0.011 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 7 1.96
70 16.4.2014,14:26:35 5 0.008 |0.010 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 8 1.77
71 16.4.2014,14:26:56 5 0.008 |0.010 |[GZEPOS RTK VRS| Fixni 6 a8 1.77
72 16.4.2014.14:27:19 5 0.008 |0.010 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 8 1.78
73 |6.4.2014.14:28:43 5 0.008 10.011 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 6 8 1.78
74 |6.4.2014,14:30:28 5 0.008 ]0.011 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 8 1.79
75 |6.4.2014,14:31:55 5 0.010]0.010|CZEPQOS RTK VRS| Fixni 6 8 1.80
76 |6.4.2014,14:32:22 5 0.011]0.012 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.35
77 |6.4.2014,14:33:24 5 0.009]0.014 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 6 G 2.34
78 |6.4.2014,14:34:03 5 0.009]0.012 |CZEPQOS RTK VBS| Fixni 6 7 1.87
79 |6.4.2014.14:34:55 5 0.009 |0.012 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 6 7 1.87
80 |6.4.2014.14:36:16 5 0.009]0.008 |CZEPQOS RTK VES| Fixni 6 7 1.88
81 |6.4.2014,14:41:45 5 0.010]0.011 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 6 7 1.96
82 16.4.2014,14:42:33 5 0.008 | 0.008 |GCZEPOS RTK VRS| Fixni 6 7 1.88
83 16.4.2014,14:43:06 5 0.011]0.012 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.52
B84 16.4.2014,14:43:57 5 0.010]0.010 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.28
85 16.4.2014,14:44:24 5 0.009|0.010 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 ] 2.03
B85 |6.4.2014,14:44:50 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 ] 1.78
87 16.4.2014,14:45:18 5 0.009]0.011 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 3] 1.78
88 16.4.2014.14:45:55 5 0.008 | 0.008 |CZEPQS RTK VRS| Fixni 7 G 1.77
89 |6.4.2014.14:46:22 5 0.008 | 0.008 |CZEPQOS RTK VRS| Fixni 7 ] 1.77
90 |6.4.2014.14:46:49 5 0.008 | 0.008 |GZEPOS RTK VRS| Fixni 7 ] 1.81
91 |6.4.2014,14:47:39 5 0.010]0.010 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 2.06
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92 |6.4.2014,14:50:04, 5 0.010 | 0.009 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 2.01
93 |6.4.2014,14:50:28 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.78
94 16.4.2014,14:50:43 5 0.008 | 0.00% |CZEPOS RTK VRS] Fixni 6 & 1.91
95 |6.4.2014,14:51:03 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 6 1.76
95 |6.4.2014,14:51:25 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.74
97 |6.4.2014,14:51:47) 5 0.008 ] 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.73
98 16.4.2014,14:52:17 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.71
99 16.4.2014,14:52:47) 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.72
100 |6.4.2014,14:53:17 5 0.008 ] 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.71
101 |6.4.2014,14:53:35 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 6 1.74
102 |6.4.2014,14:53:58 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.78
103 |6.4.2014,14:54:16 5 0.009 10.010 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 6 = 2.03
104 |6.4.2014,14:54:37 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.75
105 |6.4.2014,14:56:33 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.71
106 |6.4.2014,14:56:47 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.71
107 |6.4.2014.14:57:01 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.70
108 |6.4.2014,14:57:14 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.71
109 |6.4.2014,14:57:38 5 0.009 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 5 1.77
110 |6.4.2014,14:55:24 5 0.008 ] 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.71
111 |6.4.2014,14:59:55 5 0.008 ] 0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.72
112 |6.4.2014,15:00:34 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.70
113 |6.4.2014,15:01:08 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 6 1.72
114 |6.4.2014,15:02:03 5 0.008 | 0.007 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.69
115 |6.4.2014,15:02:32 5 0.008 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.71
116 |6.4.2014,15:03:09 5 0.008 | 0.007 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.68
117 |6.4.2014,15:03:39 5 0.008 | 0.007 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.68
118 |6.4.2014,15:04:24 5 0.008 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 6 1.71
119 |6.4.2014,15:05:08 5 0.009 | 0.008 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.81
120 |6.4.2014,15:06:09 5 0.008 | 0.007 |CZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.69
121 |6.4.2014.15:06:46 5 0.010 | 0.008 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.96
122 |6.4.2014,15:07:20 5 0.008 | 0.007 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.66
123 |6.4.2014,15:07:55 5 0.008 | 0.007 |[CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.65
124 |6.4.2014,15:08:58 5 0.008 ] 0.007 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 7 7 1.67
125 |6.4.2014,15:09:31 5 0.008 | 0.007 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 7 7 1.66
126 |6.4.2014,15:09:58 5 0.010 | 0.002 |CZEPOS RTK VRS] Fixni 5 7 2.07
127 |6.4.2014,15:10:29 5 0.010]0.009 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 6 7 1.94
41 1])6.4.2014,15:18:53 5 0.011]0.008 JCZEPOS RTK VRS| Fixni 5 7 2.12
42 1]6.4.2014,15:19:25 5 0.0120.002 | TopNET RTKVRS| Fixni 5 7 2.30
43 1]6.4.2014.15:20:14 5 0.014 10.009 | TopNET RTK VRS | Fixni 5 6 2.41
44 1]6.4.2014.15:20:43 5 0.022 |0.011 | TopNET RTKVHS| Fixni 5 7 1.95
45 1]6.4.2014,15:21:31 5 0.022|0.012 | TopNET RTKVRS| Fixni 5 7 1.94
46_1])6.4.2014,15:22:02 5 0.018|0.011 | TopNET RTKVRS| Fixni 5 7 1.94
47_1]6.4.2014.15:22:31 5 0.019]0.010 | TopNET RTK VRS | Fixni 5 8 1.87
48 1])6.4.2014,15:23:03 5 0.017 |0.012 | TopNET RTKVHS| Fixni 5 7 1.93
50_1]6.4.2014.15:24:27 5 0.019|0.013 | TopNET RTKVRS]| Fixni 5 7 1.92
49 1])6.4.2014.15:25:09 5 0.010 ] 0.008 |TopNET RTK VRS | Fixni 5 7 1.92
51 1)6.4.2014.15:25:47 5 0.010 ] 0.008 | TopMNET RTK VRS | Fixni 5 & 1.98
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Ptiloha 4, Informacni protokol méteni 2

PRILOHA 2.3

Wystup z wwpolesniho sofwaru:

(hodnoty POOP, Sesy zafatiu & konce medisni na bodach)

Bod| zatiek m&feni ;ﬁ"'g,: HAMspAMs|  Mewaa  eseni Ear_Fs E!.-L“ FDOP
siotperozigremzd 5 |ooafoms| "FEEEET L | e B |14
sippeinznaiazzig 5 [oms|ome CEE,':;%FT“ i | e B |14z
A= FRUE- PR P YT - omsz|omz '3355.':;55'““ Foml | @ g |14z
inspsrozoiarszssd 5 |omsfoma| FEEER™ |mmi| e B |14z
iosperosnigiezem| 5 |omsfoms| “EEEEF™ lmmi| e B 1
oosps0zoiaieazzd 5 Joooefooos| TFRELF lmmi| e 7 |13e
laznales 10,201 4,14:45:31 5 a.0oe o TD’;E‘;"_‘_“ Fonl | & 7 |i3e
501 [24.10.201 4, 14:45:01 5 o.00e o CEEF;%FT"‘ Fomi | @ 7 |13
sizfernzoisisssed 5 ooosfooos| FEET™ |mmi| e 7 |13
smperoniaregsd 5 |oooefooce| “FEEEEF™ | mmi| o 7 |1
504 e rnamataasay s o.n0e fooos| SEEECSRTE | | s 7 |28
B05 |24, 10,201 4, 14:50:57 5 o008 |o.o0e '3355.':;%“7“ Fonl | 8 7 iz
sosfpernzoiaieszad 5 oooefooce| “FEEEEFT | mmi| e 7 |28
so7fpernzoigiesszd 5 Joooefoow| "™ |mmi| e 7 |12
508 e 102014145430 & o.00e |o.00e CEEF;%FT"‘ Fomi |8 7 |1
ez 410,201 4,14:55:31 5 a.008 |o.ooe TD:';EEF_K Foml | 8 & |13z
lesnales 10.2014,145640 & 0.008 |0.00e TD:':!EEF_“ Foml | 8 & [136
smpernzoisissend 5 |ooosfooce| FEER™ |mmi| e B |1.e
looabs iozoigisoood 5 |oooefooce| TFRELF™ lmmi| e B |13
0] PRUEPR ek : M- o008 foooe| “EEFORFTE | pni | s g |12
E11 [p4.10.2014,16:02:77 5 a.0oe o CEE.':;%FT"" Foml | 8 7 |
sizperooniaisoszd 5 |ooosfooos| FENEEFT | mmi | e 7 |13
siafernznigisnezd 5 Jooosfoms| FERET™ || e g |18
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Ptiloha 5, Soutfadnice podrobnych bodi ur¢eny metodou GNSS

569524.098 1153355.969 249.088
E69516.714 1153368.645 2Z45.798
E69508.002 11533E1.879 249.228
E62498.265 1153394.363 249.174
E694BE.561 1153407.235 249,135
569476.938 1153420.167 248.970
569469.900 1153433.554 24E8.945
562460.517 1153446.985 245.710
E62450.698 1153461.146 248,611

10 569441.737 1153474.361 24E.4%0

11 569430.585 1153490.624 24E.403

12 569420.382 1153503.813 248.281

13 569408.088 1153521.150 248.125

14 569398.609 1153534.958 245.007

15 5693E7.267 1153551.761 247.872

16 569378.463 1153565.436 247.6592

17 569367.523 1153583.972 247.422

18 569358.209 1153601.056 247.381

19 569358.348 1153621.606 247.282 PATA
20 569363.866 1153626.928 247.237 PATA
21 569361.2E86 1153629.054 24E.41% PLOT
22 569356.713 1153625.409 248.500 PLOT
23 569365.448 1153641.273 248.506 PLOT
24 569367.387 1153649.141 24E8.467 PLOT
25 569371.495 1153648.473 246.909 PATA
26 569369.847 1153640.111 246.918 PATA
27 569374.032 1153666.058 246.893 PATA
28 569369.726 1153666.994 248.597 PLOT
29 569372.796 1153690.606 245.407 PLOT
30 569377.186 1153689.770 246.825 PATA
31 569379.732 1153714,138 246.723 PATA
32 569375.852 1153714.BE6 24B8.242 PLOT
33 569379.872 1153744.915 24B8.353 PLOT
34 5693E84.366 1153744.377 246.682 PATA
35 569383.331 1153751.752 246.779 PATAPLOT
36 569369.764 1153764.070 246.735 PLOT
37 569390.844 1153770.244 246.401 PLOT
38 569375.059 1153772.716 246.615 PLOT
39 569375.497 1153774.005 246.636 ASF
40 569399%.549 1153770.110 246.544 ASF
41 569395.204 1153742.008 247.048 BOD
42 569392.92% 1153727.549 246.938 BOD
43 569390.755 1153712.990 247.013 BOD
44 569389.051 1153698.310 246.979 BOD
45 569367.438 1153683.649 246.953 BOD
46 5693E65.812 1153669.072 247.078 EOD
47 5693E5.046 1153653.793 247.181 BOD
48 5693E4.697 1153638.163 247.207 BOD
49 569399,.804 1153712.3200 247.06€ BOD
50 569398.155 1153697.465 247.098 BOD
51 569401.539 1153727.299 247.141 EOD
46_1 569385.798 1153669.056 247.059

52 569444.737 1153703.940 246.976 ASF
53 569439.254 1153720.824 247.176 ASF
54 569428.266 1153761.549 246.53€ ASF
55 569426.776 1153766.985 246.433 ASF
56 569432.537 1153744.536 246.722 ASF
57 569451.439 1153685.182 246.747 ASF
58 569459.545 1153666.566 246.773 ASF
59 569470.204 1153646.336 246.916 ASF
60 5694E85.297 1153617.1B6 247.013 ASF
61 569497.190 1153591.936 247.167 ASF
62 569506.423 1153569.930 247.254 ASF
63 569516.504 1153544.031 247.266 ASF
64 569527.369 1153516.398 247.715 ASF
65 569538.238 1153487.757 247.908 ASF
66 569559.622 1153439.126 24E8.281 ASF
67 569564.120 1153415.214 24E5.386 ASF
68 SE9562.41E 1153400.425 24E8.598 ASF
69 569555.227 1153391.335 24E.877 ASF
70 569534.365 1153373.955 24E.944 ASF
71 569526.194 1153361.321 24E8.936 ASF
72 569520.885 1153343.717 249.012 ASF
73 569516.084 1153389.792 24E8.977 TEREM
74 569525.190 1153400.901 24E5.916 TEREM
75 569534.933 1153412.363 24E.869 TEREN
76 569548.026 1153428.324 24E8.677 TEREN

LR R R SR o
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77 5E9537.724 1
78 569522.077 1
79 565508.400 1
80 569480.864 1
81 569497.503 1
82 569517.725 1
83 5E9527.541 1
84 569514.2E84 1
85 569499,.808 1
86 5E94E6.692 1
87 56%471.033 1
88 569454.194 1
89 569465.165 1
90 563480.288 1
91 569:500.616 1
92 569:504.412 1
93 5&9500.000 1
94 565494.901 1
95 565483.893 1
96 56%474.022 1
97 569466.451 1
98 569456.015 1
99 569453.263 1
100 569462.429
101 569471.940
102 569479.B57
103 569476.6E5
104 569470.040
105 569467.290
106 569469.240
107 569467.538
108 569464.912
109 569465.277
110 569459.0321
111 569442.776
112 569421.173
113 569436.804
114 569402.201
115 569414.724
116 569426.364
117 569441.725
118 569434467
119 569411.E853
120 569382.922
121 569387.198
122 569402.167
123 569415.158
124 569416.862
125 569415.318
126 569411.743
127 569404.047
41_1 569395.199
42_1 569392.926
43_1 569390.787
44_1 569389.051
45_1 569387.436
_2 569385.826
47_1 569385.044
_1 569384.708
50_1 569398.147
49_1 569399.811
51_1 569401.526

153448, 810 2
153433.655 2
153418.624 2
153436.512 2
153447.598 2
153460.572 2
153469.548 2
153498. 647 2
153486.757 2
153474.512 2
153458.598 2
153481.323 2
153492, 387 2
153507.375 2
153527.209 2
153541.448 2
153534.171 2
153531.343 2
153532.743 2
153538.933 2
153548.519 2
153573.051 2
153589.290 2
1153595.102
115355%0.401
1153576.744
1153570.256
1153566.500
1153575.510
1153576.982
1153579.095
1153579.885
1153577.066
1153520.614
1153506.786
1153530.388
1153553.010
1153567 .456
1153584 . 404
1153603.237
1153623.789
1153650.908
1153627.691
1153602 .000
1153623.327
1153647 .428
1153668.094
1153688.567
1153702 .402
1153719.960
1153743.E77
1153742.014
1153727.585
1153712.982
1153698.341
1153683.859
1153669.069
1153653.808
115363E.178
1153697 .498
1153712.318
1153727.328

4E8.513 TEREN
45.847 TEREN
48.963 TEREN
48.749 TEREN
48.657 TEREM
48.766 TEREM
48.608 TEREM
4E.184 TEREN
4E.452 TEREN
48.522 TEREN
48.621 TEREN
45.380 TEREN
45.308 TEREN
48.007 TEREM
47.585 TEREN

47.289 H
47.429 H
47.427 H
47.291 H
47.520 H
47.513 H
47.241 H
47.212 H
247.218
247.131
247.03%9
247.038
247.356
249.287
249.208
249.318
I49.2%4
249.217
248.082
248.187
247.974
247.773
247.613
247.287
247.091
246.914
246.779
247.072
247.082
246.970
247.084
247.058
247.195
247.246
247.073
246.772
247.063
246,912
246.984
246.90%
246.955
247.053
247,154
247.196
247.106
247.087
247.133

RISTE
RISTE
RISTE
RISTE
RISTE
RISTE
RISTE
RISTE
HRISTE
HRISTE
HRISTE
HRISTE
HRISTE
HRAMA
HRAMA
HRAMA
HRAMA
HRAMA
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN

Basel 567065.060 1149040.356 246.974
Basel 566980.868 1149302.653 249.215
Base3d S67062.679% 1149177.269 251.634
Based 567030.906 1149101.896 245,243
Bazeb S66979.140 1149337 .452 24E.941
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Ptiloha 6, Soufadnice stanovisek, orientaci a podrobnych bodii ur¢eny metodou GNSS

4101
4102
4103
4104
4105
4205
4204
501
502
503
504
505
506
507
508

4201 569517.979 1153471.655 248.645 TEREN
4202 569465.781 1153440.213 248.910 TEREN

569517.992
569465.771
569406, 464
569350.547
569408.771
569408.789
569350.591
569226.330
569262 .856
569325.610
EE9365.482
569406.313
LE9453.577
5694594.918
569513.556

1153471. 646
1153440.20%9
1153523.070
1153610.66%9
1153625.733
1153625.739
1153610.657
1153606.839
1153585.149
1153536.873
1153485.156
1153438.014
1153386.293
1153348.948
1153419.767

248.615
248.927
248.240
247.410
247.273
247.275
247.427
247.4719
247.678
247.752
248.2597
248.687
249,164
249.096
249,026

TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN
TEREN

509 569477.6B3 1153536.436 247.383 TEREN

4203 569406.527 1153523.048 248.287 TEREN

510 569423.9E4 1153561.052 247.732 TEREN
569421.011 1153636.034 247.045 TEREN
512 569410.9E1 1153689.964 247.151 TEREN
513 569402.599 1153741.842 246.776 TEREN
Basel 558579.189 1134123.491 237.229
Base? 539629.616 1155327.834 215,405

511
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Ptiloha 7, Vypoctené soutadnice podrobnych bodii z tachymetrického méteni

(=R . R I TR N ]

5E63413.855
LE3406. 287
LE33%7.320
5E3427.901
569432.726
L69456.583
5E69357.707
569332.436
LE930E.339
EE9284.421
563259.862
569233.186
569200.986
569215.417
569233. 260
569260.181
569285.562
569308.975
569332.674
5E63356.595
569349.030
5E9357.604
569365.502
569321.530
5E9317.590
569313, 342
569303.970
569294, 492
563304, 341
563315, 365
569327.120
569339.470
£63319.915
569303.481
5E69285.856
LES2E67.630
563252.581
5E9237.960
LE69253.066
S6326E8.968
569285.317
569260.223
569242.612
569225.337
569210.737
E6913E.498
563215.003
569225, 455
569202.192
569185.040
569359.529
569342.929
563324, 364
563301.376
569281. 202
56929%9.101
569319.112
569339,237
EE6935E. 606
569373.593
5E9377.124
569353, 488
S56332E8.701
569338.780
E69357.810
569377.316
569397.453
569415.698
56933E.987
569383.753
569385.308
EE69364.889
569383.098
5E9401.701
563420, 855
56343E8.988
569456.932

1153617.725
1153628.338
1153638.102
1153688.290
1153679.678
1153660.719
1153622.166
1153624.529
1153628.193
1153632.930
11536837.207
1153639.067
1153639.614
1153642.960
1153642.102
1153640.219
1153636.223
1153631.634
1153628.040
1153625.408
1153589.301
1153578.413
1153568.135
1153523.610
1153527 .809
1153532.799
1153542 .899
1153545.867
1153558.539
1153573.312
1153588.B889
1153604.299
1153612.479
1153598.575
1153584.774
1153570.915
1153559.396
1153577.270
1153589.095
1153601.014
1153614.453
1153624.935
1153610.518
1153597.417
1153586.476
1153605.011
1153618.011
1153631.743
1153630.955
1153617.232
1153585.681
1153569.556
1153551.248
1153529.999
1153513.106
1153491.407
1153506.509
1153523.286
1153540.908
1153553.976
1153532.470
1153513.967
1153494.451
1153472.116
1153485.152
1153500.127
1153516.363
1153498.203
1153477 .947
1153480.676
1153482 .457
1153438.980
1153420.256
1153434.110
1153448 .443
1153461.538
1153443 .647

247.
247.
247.
247.
247.
246.
247.

247

247.
247.

247

247.
247.
248.
248.
247.
248.
248.
24E.
248.

247

247.
247.

248

24E.
248.
248.
247.
247.
247.
247.
247.
247.
247.23
247 .40
247.77
247 .86
247.77
247.61
247.34
247.22
247.07
247.386
247.53
247.70
247.53
247.34
247.27
247.25
247 .44
247 .40
247 .40
247.49
247 .96
248.22
24E8.50
248.21
247.94
247.79
247.79
247 .85
247.84
248.30
248.40
24E.20
248.03
248.08
24E.35
248.18
248.34
24E.37
248.71
248.91
24E.61
248.71
24E8.46
248.68
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16
40
E
50
26

29
30

13
01
04

15
V]

439
43

46
51

89
23

30
13
86

47
35

17

BETSL
BETSL
BETSL
BETSL
BETSL
BETSL
PATA

PATA

PATA

PATA

PATA

PATA

PATA

HRANA
HRANA
HRANA
HRANA
HRANA
HRANA
HRANA
BETSL
BETSL
BETSL
BETSL
BETSL
BETSL
BETSL

BETSL



104
105
106
107
108
109
110
111

569437.255
L69443,238
569423.039
563402.588
E69560.221
569439, 795
5639467.991
EE9450.404
EE9426.176
563407 .770
563428.251
LE9447, 292
569467 .610
563487 .669
L69506.981
569489,.725
563469.320
69449, 560
EE946E8.015
563487.614
L69509.483
EE9514.964
563436.085
LE9479.675
E69435, 160
569515.965
569530.898
569510.672
569537.720
563530.804
569523.167
569519.356
569520.019
LE952E.287

1153426.297
1153439.519
1153413.312
1153396.537
1153389.569
1153415.145
1153420.443
1153403.568
1153382.461
1153366.668
1153345.720
1153361.605
1153376.916
1153324.306
1153377.295
1153361.329
1153343.191
1153327 .872
1153306.980
1153323.107
1153338.540
1153311.491
11532%8.249
1153284 .883
1153266.672
1153282.579
1153259.565
1153242.039
1153256.910
1153269.102
1153285.973
1153309.332
1153338.057
1153365.895

60

248.
248.
248.
249.
248.
249,
248.
248.
249,
249,
250.
249,
249,
249,
248.
249,
249,
250.
250.
249.
248.
249,
249.
251.
251.
249,
249,
251.
249,
249,
249,
249,
248.
248.

63
76
a4
15
62
13
&0
a0
25
4]
28
42
15
0z
97
20
&0
24
47
39
1
01
1]
15
16
43
65
24
73
&0
39
21
33
91

BETSL

BETSL

CESTA
CESTA
CESTA
CESTA
CESTA
CESTA



