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Abstrakt

Tématem diplomova prace je ,Realizace a &ami si¢ polohovych a
vySkovych bod podrobného polohového bodového pole v dané lgkal@ilem
prace bylo vybudovat v zajmové lokdlihachazejici se v katastralnim dzemi Jenin a
Horni Kalisg, takové podrobné polohové bodové pole, které lmpzlo jako
podklad pro pipadné budouci podrobné&feni.

Samotnému ®teni v terénu fedchazelo shroma&ai stavajicich podklada
rekognoskace. Po zhodnoceni hustoty stavajicihcovd@dd pole doSlo k jeho
doplréni 14 body podrobného polohového bodového poleedi®gtem této
diplomové prace je 7 z nich. dfcké prace byly provedeny metodou geodetickou a
metodou GPS. Z geodetickych metod jsem vyuzil mefoldsSné s& z metod GPS
jsem vybral tzv. rychlou statickou metodu. Délenjseyhotovil nezbytné grafické
piilohy. Na zaklad vSech &chto ziskanych poznaik jsem provedl zhodnoceni a

porovnani jednotlivycitinnosti a technologii.

Kli ¢éova slova:Podrobné polohové bodové pole, geodézie, GPS, tiekyglbod.

Summary

This dissertation entitled ,Project and surveyin§y the network for
planimetry and height points of the detailed mihorizontal control in a chosen
area”“ aims to build a detailed minor horizontahtrtol in a target area, located in
the cadastral area Jenin and Horni Kalifftat would serve as a basis for future
detailed measurements.

Prior to the field measurements | assembled exgstiaterials and carried out
a reconnaissance. After finding the density of entrrminor control, the detailed
minor horizontal control was completed with 14 eirv of them make the subject
of this dissertation. Surveying work was carriedt asing geodetic and GPS
methods. As a geodetic method | used the methoglasfe network, from GPS
methods | chose the GPS fast static method. Nextedted necessary graphic
attachments. Finally, | used all the gained datacdoduct the evaluation and

comparison of the particular activities and tecbgas.

Keywords: Detailed minor horizontal control, geodesy, GP S\t point.
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1. Uvod

Patatky budovani bodovych poli na naSem Uzemi spabagoby jiz ged
témet 200 lety. Za tuto dobu zaznamenalo lidstvo vyrapokrok, ktery sebou
piinesl i nové technologie do vSech obartetn® geodézie. Dnes seiudovani
bodovych poli, jako i jedné z geodetickychinnosti, vyuzivaji metody a postupy,
jez byly €mito novymi technologiemi umo#ny.

Diplomovou praci na téma ,Realizace a zaemi si¢ polohovych a
vySkovych bod podrobného polohového bodového pole v dané |@kajgem
rozclil na tfi hlavni ¢asti.

V prvni ¢asti jsem v kapitolach 2, 3 a 4 shrnul teoretickenatky o dané
problematice, z kterych jsem mohl dale vychazekayitole ¢islo 2, kterou jsem
nazval Bodova pole, jsem se zabyval #edim a charakteristikou bodovych poli na
uzemiCeské republiky. Kapitolu 3. jsengroval problematice budovani podrobnych
polohovych bodovych poli. Problematikou globalnipbzicnich a navigénich
systéni jsem se poté podrofnzabyval v kapitoletislo 4.

Ve druhécasti prace jsem ngjive shrnul cile. Poté jsem v metodice popsal
¢innosti, které jeteba pro jejich spkni uskutenit.

Treti ¢ast jsem ¥noval gredevsim samotnym &fickym pracim a naslednému
zpracovani vysledk V rdmci gipravnych praci jsem ndijge uskutenil kompletaci
stavajicich podklad a rekognoskaci dané lokality, ktera se nachaztadtralnim
Gzemi Jenin a v katastralnim Gzemi Horni K&liBb zhodnoceni hustoty stavajiciho
bodového pole bylo provedeno doginh 14 novymi body podrobného bodového
pole, z nichz 7 jeiedmétem této diplomové prace. Po stabilizaci bgiedepsanym
zpisobem jsem je zaftil metodou geodetickou a metodou GPS. Vysledkem
nasledného zpracovani ve specializovanych progtarbgla u obou metod poloha
bodi. Nadmdské vysky jsem wil metodou GPS. Déle jsem vyhotovil grafické a
textové pilohy, jez jsou sotasti diplomové prace. Nakonec jsem na zaklad

ziskanych vysledka zkuSenosti provedl zhodnoceni a porovnani pgivinetod.
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2. Bodova pole

Bodové pole tvii soubory bod, u nichz byla pesré urcena bd’ poloha
pravouhlymi soiéadnicemi X, Y, nebo nadniekd vysSka nebo tihové zrychleni.

V piirod jsou tyto body vhodhrozmisténé a oznéené trvalym zfisobem.

Bodova pole sedi na
a) polohové bodové pole,
b) vysSkové bodové pole,
c) tihové bodové pold1]

Polohové bodové pol®bsahuje

» zakladni polohové bodové polekteré tvdi

o body referenni si¢ nultéhoradu,

o body Astronomicko-geodetické &iizavazna zkratka ,AGS"),

o bodyCeské statni trigonometrické s{zavazna zkratka(STS"),
o body geodynamickeé sit

» zhu&’ovaci body,

e podrobné polohové bodové pole
VysSkové bodové polebsahuje
e zakladni vySkové bodoveé polekteré tvai

o zakladni nivelani body,
o body Ceské statni nivetami sit¢ 1. az Ill. fddu (zAvazna zkratka
CSNS),
e podrobné vyskové bodové poleteré tvdi
0 nivelani sit IV. fadu,
o0 plosSné nivelani sit,

o stabilizované body technickych nivelaci.

Tihové bodové polevori
» zakladni tihové bodové polekteré tvai

o absolutni tihové body,
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o bodyCeské gravimetrické sinultého a I. ll¥adu,
o body hlavni gravimetrické z&kladny,

» podrobné tihové bodové polekteré tvai
o body gravimetrického mapovani,

o0 body Eelovych siti [2]

VSechny body jednotlivych bodovych poli jsou oy ¢islem, popipads i
nazvem, a fslusnosti k evidemi jednotce. Body jsou trvale stabilizovany
stanovenymi zngkami. U bodi jsou podle pdeby zZizena ochranna #aeni
(skruze, tye, vystrazné tabulky) [3].

Pri budovani bod geodetickych bodovych poli se vyuziv&inpiena
metodika ndifeni a zpracovani a odpovidajiciigtrojové vybaveni. Udaje o

vybudovani a stavu geodetickych ek dokumentuji [4].

2.1 Polohové bodové pole

Polohové geodetické body jsowcené v uéitém souadnicovém systému a
jsou podkladem pro navazujici polohovéreni [4].

Az do nedavné doby se geodetické polohové zakldsyZj budovaly
klasickou triangulaci. Timto #goben se vSak GPZ jiz nikdy budovat nebudou. V
uplynulém desetileti se GPZigaiovaly pomoci elektronickych dalkami a metod
kosmické geodézie. Roli klasickych AGSepiraji postup& body a sit uréené

metodami kosmické geodézie [5].

2.1.1 Z&kladni polohové bodové pole

Ceska statni trigonometricka s

Budovéaniceské statni trigonometrické &itdiive Ceskoslovenské Jednotné
trigonometrické sé& probihalo v Iétech 1920-57 vieeth zakladnich etapach [4]:

1. Zangteni ,zakladni trigonometrické 8it. fadu” (1920-27).

2. Zangteni a zpracovani ,JTSiadu“ (1928-37).

3. Zangieni a zpracovani ostatnich lodTS, tj. bod II., 1ll., IV. a V. fadu,
probihajici v 1étech 1928-57.

Prvni etapa se vyztiaje snahou co nejrychleji vybudovat spolehlivy zakl
pro zhusovani, jednotné pro celé Uzemi &ovzniklé republiky. Z¢asovych a
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technickych dvodu nebylo moZzno vybudovat tyto zaklady podle tSéehdy
znamych pozadawk{4]:

* Nebyla provedena nova astronomick&emi,

* byla znetena jedna geodeticka zakladna,

* nebyla spojena se &mi sousednich statu.

RovréZz z ¢asovych dvoda byly na ¢asti tzemi pevzaty néiené osnovy
smera z vojenské triangulace (1862-1898). Celkem segkda 42 bod v Cechéach a
22 bodi v Podkarpatské Rusi [5].

Tato st obsahuje 397 trojuhelniku se 237 body. K této ksifil stgnym
bodim byla v roce 1926 ifpojena sit na jiznim Slovensku (31 Hod59
trojuhelniku). Celkem tedy sit obsahovala 268tbad56 trojuhelniku [4].

Délky stran trojuhelniik v CSTS I.fadu se pohybovaly kolem 25 km, délky
stran uCSTS V.iadu byly mezi 1,5 — 2 km.

Byla tak vytvdena husta ploSnatsimajici geometrickou navaznost. Je
oznaena jako Jednotna trigonometrick@ katastralni. Saadnicovy systém, ktery
byl vytvoren, se nazyva S-JTSK a je celostatnim pravouhlyofadaicovym
systémenCR [6].

Astronomicko-geodeticka s

Od roku 1931 byla budovana AGStifce ozn&ovana jako Zakladni
trigonometrickd 81 a to s nejvySSi dosazitelnodepnosti a podle nejnggich
védeckych poznatk Primérna strana trojuhelnik byla zvolena 36 km. &tSina
bodi sit je identicka s body lfadu JTSK. VSechny body &itbyly now
stabilizovany [5].

Délky stran trojuhelnik byly mezi 30 — 50 km. Tehdy AGS obsahovala 144
bodi, které tvaily 227 trojuhelniki. Body byly stabilizovany na kopcich a
vyvysenych mistech, aby byla zafi$a viditelnost mezi sebou. V siti byly Zreny
vSechny vodorovné uhly (provéd se tzv. triangulace). Rozmsit se util pomoci
Sesti geodetickych zakladen rozlozenych na celéemiizAstronomicka orientace,
uréeni zengpisnych soitadnic ¢ a A, byla provddna na 11 bodech tzv.
Laplaceovych [6].
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Sit byla vyrovnana v letech 1956-58 spwole s dalSimi sémi zemi
Vychodni Evropy. Od vyrovnani AGS v letech 1956-B$lo provedeno dalSi
zpresreni a doplini nangrenych hodnot [5].

Obr. 1: AGS se znadzamim geodetickych zakladen [5]

Referen¢ni sit’ nultého ¥adu

Refereni st’ nultého fadu je siti, ktera vznikla postupnyntigmjenim
vybranych geodetickych bagomoci technik kosmické geodézie k sminicoveému
systétmu ETRS-89 na Uzemi tehdejS8SFR. Nejprve to byla GPS kampa
EUREFCS/H 91, kdy bylo ijpojeno 5 bod sit AGS (Pecny, Fedni Ricka
Kvetoslavov, Réa a Sankovsky Gitl), na kterych bylo kfeno 5 dii aparaturami
GPS.

V dobe od 19. 5. do 4. 6. 1992 prgdila druha kampa kdy byla metodou
GPS zamstend sit nultéhdadu. Cilem projektu, nazvaného CS-NULRAD-92, bylo
vybudovani narodni prostorové refeten si€, navazané na neév tvorenou
evropskou referemi sit EUREF, pomoci Sesti bibpdmeienych v pedchozi kampani
EUREF-CS/H 91 naiplomu listopadu a prosince 1991.

V rdmci projektu CS-NULRAD-92 sethem Sesti dvoudennich etagtito 8
prijimaci na 19 bodech. &tSina z bod sit nultéhoradu je identickych s body AGS.

Definitivni zpracovani bylo provedeno ve Vyzkumnéstavu geodetickém,
topografickém a kartografickémédeckym GPS softwarem BERNESE, verze 3.4.
Pii zpracovani byly body z kamparEUREF-CS/H 91 povaZzovany za pevné.

15



Vysledkem zpracovani jsou sawanice 19 boidl nultéhoiddu v systému ETRS89,
vztazené k saadnicovému systému EUREF-89, epocha 1989.0. NailZeska je
to 10 bod. Tato zékladni sibyla kampadmi DOPNUL (DOPIrni NULtehotradu)
v létech 1994-1995 zahdsh na celkovy piet 176 bod. Tato sit tvéi dostatene
hustou kostru, umaiijici vytvaieni tzv. nulté realizace systému ETRS89 [4].

Geodynamicka sf’

Zakladni geodynamicka steské republiky (ZGS) je sloZena z kvalitnich
geodynamickych bagd které slouzi ke sledovani pohybu zemského poviZ@s je
opakovad zameiovana metodou GPS, velmifgsnou nivelaci (VPN) a
gravimetricky. PIni sotasré uUlohu st¢né si€¢, ktera umo#uje integrovat
prostorove, polohové, vyskoveé a tihové geodetickdarly. Sf tvori 36 vybranych

bodi nivelanich, trigopnometrickych a tihovych siti [4].

2.1.2 Zhu%ovaci body

Kategorie zhufvacich bod, dtive bodi podrobného polohového bodového
pole 1. tidy pfesnosti, ma igedepsanou fpsnost danou zakladni restini
souadnicovou chybou velikosti 0,02 m vztazenou k ngfin bodim zakladniho
polohového bodoveého pole [7].

Zhu&'ovaci body zhuilji zakladni polohové bodové pole a vyuzivaji se pr

budovani PPBP a dalstely geodézie a katastru nemovitosti.

2.1.3 Podrobné polohové bodové pole

Body podrobnych bodovych poli se buduji podlegioy a delu, gicemz se
vychazi z jiz ukenych bod zakladniho polohového bodového pole neborized
piesrEji urcenych bod podrobného bodového pole [4].

Podrobné polohové bodové pole dapé ZPBP na hustotu nutnou pro
vyhotovovani map velkych &hitek, pro @elova mapovani, vytyvaci prace a jiné
technické dely [6].
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2.1.4 Stabilizace bod polohového bodoveého pole

Stabilizace trigonometrického bodu
Poloha bodu zakladniho polohového bodového palelgna tak, aby [2]:
a) Nebyl ohrozen,
b) jeho signalizace byla jednoducha,

c) byl vyuzitelny pro fipojeni bodi polohového bodového pole.

Trigonometricky bod je podle [2] stabilizovan zkami jednim z
nasledujicich zjsohi:

a) Povrchovou a d¥ma podzemnimi zi&ami. Povrchovou zré&ou je
kamenny hranol (obvykle Zulovy) s opracovanou hlaeovytesanym ikzkem ve
smeru Uhlogicek na vrchni ploSe hlavy hranolu. Vrchni podzemn&kou je
kamenna deska a spodni podzemnikoa je skledna nebo kamenna deska, které
maji kiizky jako povrchové zrtka. Stedy Kizka vSech zn&ek, ke kterym se

vztahuji sodadnice, musi byt umigty ve svislici s mezni odchylkou 3 mm,

b) povrchovou zné&kou a podzemni zikou, kterou je kamenna deska s

kiizkem jako u povrchoveé zdley, zabetonovanou ve skéle,

c) povrchovou znékou podle pismena a) neldepovou nivelani zna&kou s
kiizkem, popipact otvorem, které jsou zabetonovany ve skale (slatfiilizace). V
obou fipadech je znka trigonometrického bodu zagsia ctyfmi zabetonovanymi

nivelatnimi znakami s kKizkem nebo déma zaji$ovacimi body,

d) kovovym cepem s kizkem osazenym do plochéiesthy stavby ($esni
stabilizace), ficemz tato znéka je zajiStna d¥ma zaji¥ovacimi body umignhymi

mimo stavbu,

e) dvéma konzolovymi znéami zapudtnymi do svislé plochy staveb (&
stabilizace). Satdnice bodu jsou vztazeny k vrcholu pomysiného
rovnoramenného trojuhelniku (délka ramen je 1,390jemoz z&kladnu vymezuji
konzolové znéky. Nadmdska vysSka je vztazena vzdy k horni ploSe levé kiynzo

pii pohledu od vrcholu trojuhelniku.
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Obr. 2: Stabilizace povrchovou adiwa podzemnimi zdlkami [5]

Trigonometricky bod s trvalou signalizaci (makoviegZe kostela apod.) je
vzdy zajisén dwma zajifovacimi body. Mezi &mito body i trigonometrickym
bodem musi byt vzdjemna viditelnost [2].

Prvni zaji$ovaci bod se stabilizuje sté&jnpako bod trigonometricky, tedy
ttemi zna&kami. Druhy zajisovaci bod se stabilizuje jizZ pouze povrchovouckoa,
kamenem s hlavou o straf,16 m a jednou podzemni 2zkau [8].

Z trigonometrického bodu musi byt z vysSkyiimkého [Fistroje zajisna
orientace (viditelny sir) na jiny trigonometricky nebo zhtdvaci bod nebo trvaly a
jednoznéné identifikovatelny bod (orientai sner) nebo #izeny orientani bod.

Orienta&ni bod se #izuje ve vzdalenosti 80 az 300 m od trigonometitickbodu [2].

Stabilizace zhu$ovaciho bodu
Poloha zhufvaciho bodu se voli tak, aby nebyla ohroZena |stabe

znaky tohoto bodu aiftom byl bod vyuZzitelny pro zeéméericke ¢innosti [2].

Zhu&ovaci bod se podle [2] stabilizuje jednim z nasjiefith zpisohi:
a) Povrchovou a jednou podzemni &kau. Povrchovou zrikou je kamenny

hranol (obvykle Zulovy) o celkové délce nejraéf00 mm s opracovanou hlavou o
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rozmerech 160 mm x 160 mm x 100 mm s vytesanyiikem ve sréru Uhlogicek
na horni ploSe hlavy hranolu. Podzemnickoa je kamenna deska o roamch
nejmér 200 mm x 200 mm x 70 mm s obdobnyrfizkem jako na povrchové
znace. Podzemni zdka je umistna pod povrchovou ztkou ve vzdalenosti
minimalne 200 mm. Stdy Kizki, ke kterym se vztahuji stadnice, musi byt

umiseny ve svislici s mezni odchylkou 5 mm,

b) povrchovou nebo nivetai zna&kou s Kizkem, popipact otvorem, které jsou

zabetonovany ve skalnim nebo betonovém masivu,

c) kovovym cepem s kizkem osazenym do plochéiesthy stavby ($esSni

stabilizace),

d) dvéma konzolovymi znéami, zapu&nymi do svislé plochy staveb (&
stabilizace). Satdnice bodu jsou vztaZzeny k vrcholu pomysiného ococarmenného
trojuhelnika, jeho zakladnu vymezuji konzolové &ya (vzajemna vzdalenost

piiblizné 140 cm) a délka ramen je 1390 mm,

e) pouzitim neporusené stabilizace niweldno kamene, kde centrem bodu je
praseiik uhlopicek horni plochy hlavy kamene nebaest vrchliku kiebové znéky,

nebo
f) pouzitim trvale signalizovaného bodu (makoviégerkostela apod.).

Zhu&'ovaci bod bez podzemni zthg je vzdy zajitn zaji¥ovacim bodem
ve vzdalenosti maximan500 m umistnym tak, aby z & bylo mozno pislusny
zhu&ovaci bod jednoziaé zpetné vytycit.

Trvale signalizovany zhtidvaci bod je vzdy zaji& dwma zaji¥ovacimi
body v maximalni vzdalenosti 500 m.

Zhu&'ovaci bod musi mit z vysky dfického istroje orientaci (viditelny
smer) na trigonometricky zhd®vaci nebo zajiovaci bod nebo na trvaly
jednozné&né identifikovatelny bod (orientami sner) nebo na #izeny gidruzeny

orienta&ni bod ve vzdalenosti 80 - 300 m [2].
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Stabilizace bodi PPBP

Pevné body podrobného polohového bodového pole alle p[3] Zizuji
piedevsim:

a) Na objektech se stabilizai zna&kou, nap. na nivelgnich kamenech,
stabilizacich tihovych bdd hranénich kamenech na hranicich obci, na mostcich a
propustcich s nivetmi hebovou zné&kou, na vstupnich a jinych Sachtach
podzemnich vedeni mimo zastae c¢asti obci, pokud na nichz lze jednozma

vyzn&it polohu bodu,

b) vysekdnim kZku na opracované ploSe skaly, na technickych kodjh
poskytujicich trvalou signalizaci, zejména na rbziadov,

c) hiebovymi znakami zabetonovanymi do skaly, kovovymi konzolami,

¢epovymi znékami apod. na budovach,

d) ocelovymi trubkami neboiepy apod. v betonovych blocich o velikosti
nejmérg 200 x 200 x 700 mm,

e) ocelovymi trubkami o giméru nejmér 30 mm a tlougce stny nejmer
3 mm, délky nejmé& 600 mm (nebo nejmén500 mm, je-li trubka op#tna
zaizenim proti  vytazenim znaku) shlavou z plastu ikesti nejmég
80 x 80 x 50 mm,

f) kovovymi zng&kami o pfiiméru nejmér 8 mm s plochou hlavou o gméru
nejmérk 25 mm a délce ziky nejmér’k 100 mm (pokud je zr&a zatléena do
zpevréného povrchu) nebo 40 mm s hmozdinkou, zamast do pevné konstrukce.
Takto stabilizovany bod se zpravidl&izzije spolu s dalSim bodem na blizkém

technickém objektu.

g) Pokud nejsou pro umisti PBPP vhodné objekty, stabilizuji se kamennymi
hranoly o celkové délcefiplizn¢ 700 mm a s opracovanou hlavou o rémsch
160 x 160 x 100 mm giZkem ve srru Uhlogicek na vrchni stranhlavy hranolu.
Byl-li jiz v mist¢ pevre osazen k jinému &lu opracovany kamen o rozrech

nejmeért 120 x 120 x 600 mm, pouZije se po d@pinkiizkem nebo dlkem.
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2.1.5 Ochrana a signalizace bad

Podle [2] jsou ochranna a signalind zaizeni trigonometrického,

zaji¥ovaciho a orientamiho bodu #izena podle pdeby a tvéi je jedno nebo vice z
téchto zaizeni:

a) Cervenobila nebdernobila ochranna &ynebo tge zpravidla umigné 0,75
m od centra bodu,

b) vystrazna tabulka s napisem "STATNI TRIANGULAGIOSKOZENI SE
TRESTA",

c) betonova skruz nebo sloupek,
d) ochranny (vyhledavaci) kopec,
e) tiboka pyramida.

Na trigonometrickém bodu e byt #izeno signalizéni za&izeni (zvySené
metické postaveni, signal nebasfitka wz) [2].

2.1.6 Cislovani bodi

Cislo bodu je dvanacticiferné. Prvnich osm cifer &slo skupinové a
zbyvajicictyii jsoucisla vlastni [9].

’

a) Vlastni ¢islo bodu

Cislovani bod ZPBP se provadi vzdy v ramci triangtného listu —
evidertni jednotky od 1 do 199. Tento triangtialist ma rozndr 10 x 10 km [6].

Body zhu$ovaci setisluji v intervalu od 199 do 499 v ramci triangtiiého
listu.

Pri zpracovani na pitaci se uvede jakdétvrta cifra 0. U bod pridruzenych
(zaji¥ovaci a orienténi body, neuvadi-li se uUplnéislo, je pdadi gisluSného
piidruzeného bodu uvedeno jakislo desetinné s &kou) se jakastvrta cifra uvede
poradovécislo gidruzeného bodu. Ostatni body podrobného bodovélahpveého
pole sesisluji v intervalu od 501 do 3999 v ramci katastiab uzemi.

Pomocné body zpravidla stabilizovanécas® koliky nebo trubkami pro

podrobné nsteni setisluji v intervalu od 4001 v ramci katastralnih@od [9].
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b) Skupinovéc¢islo

Kazdy bod musi mit jednozé&@e ¢islo. Proto se k vySe uvedenyfsiim
predrazuji skupinov&isla, ktera body jednozti zaradi do vySe uvedenych Uzemi,
kterymi jsou trianguléni listy (eviderni jednotky, nomenklatura) nebo katastralni
azemi [9].

Pro body ZPBP a ZhB ma skupinagiélo tvar 0009EEEE, kde EEEE{jsslo
evidertni jednotky.

Nomenklatura evidemi jednotky tvai vzdy ¢tyicisli. Prvni dvaogisli jecislo
zakladniho triangutaiho listu a druhé dvéisli je dvofisli triangul&niho listu
v ramci zakladniho triangutaiho listu, tva@iciho prvni dvajisli [6].

Pro body PPBP a body pomocné ma tvar OPPPO00O,PRI je cislo

katastralniho tzemi v okrese podle souboru popisimformaci (SPI).

c) Uplné ¢&islo se sklada Zisla skupinového a viastnili@).

2.1.7 Geodetické udaje

Ke kazdému bodu se vyplje predepsany formufa Na tomto formulé jsou
uvedeny geodetické udaje, jejichz &asti je mistopis, ktery slouzi k vyhledani bodu
v terénu. Uzivatelé si sami musi &, zda se geodetické Udaje (poloha, vysSka
apod.) nezrnily [8].

Udaje o trigonometrickych bodech podle [2] obsahuiji

1. Cislo a nazev trigonometrického bodu,

2. lokalizaini Udaje o uzemnich jednotkach (okresu, obci, katiasm uzemi),
oznaeni listu Statni mapy odvozené \iitku 1:5 000, ozngeni Zakladni
mapy CR 1:50 000, ozn#ni trianguléniho listu, islo parcely nebaislo
popisné stavby, na niz je bod uniist

3. souadnice trigonometrického bodu, jeho nadskou vySku s uvedenim
mista, ke kterému se vztahuje a Gdaje o orientaci,

4. mistopisny né&t s vyhledavacimi mirami a mistopisny popis,

5. Udaje o stabilizaci, ochram signalizaci trigonometrického bodu,

6. udaje o vlastniku pozemku nebo stavby, na kteréimigenometricky bod

umisgn,
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7.0daje o tizeni trigonometrického bodu.

Udaje o zhu&ovacich bodech podle [2] obsahuiji:

1. Cislo a nazev bodu,

2. lokalizaéni udaje o uzemnich jednotkach a katastralnim Uzem@eni listu
Statni mapy odvozené v &fitku 1:5 000, ozngeni Zakladni mapyCR
1:50 000, oznzeni triangulaniho listu, ¢islo parcely nebatislo popisné
stavby, na nizZ je bod umédst,

3.soudadnice zhu®vaciho bodu, jeho nadiskou vySku s uvedenim
vztazného mista a Udaje o orientaci,

4. mistopisny né&t s vyhledavacimi mirami a mistopisny popis,

5. 0daje o stabilizaci a ochraibodu,

6. Udaje o #izeni bodu.

Je-li k trigonometrickému nebo zhie¥acimu bodu i4zen zajiSovaci nebo

orientani bod, jsou jejich Udaje uvedeny v Udajich danaadu.

Geodetické Udaje o bodu podrobného polohového bodéwo pole obsahuj{10]:

1. Cislo bodu,

2. lokalizatni udaje o katastralnim GUzemi a obci a ¢enalistu Statni mapy
1:5 000,

3.souadnice v S-JTSK zaokrouhlené na 2 desetinna niféda, presnosti (jen
u bodi ztizenych ped 28. dubnem 1993) a vySku bodu v Bpv (pokud byla
uréena),

4. mistopisny n&t s vyhledavacimi mirami,

5. narys nebo detail,

6. popis, zfisob stabilizace a &eni bodu,

7. poznamky.
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2.2 VySkové bodové pole

2.2.1 Zakladni vyskoveé bodové pole

Zakladni nivelaéni body

Zakladni nivelani body tvdi 12 nivel&nich bodi, které slouzi k zajighi
Ceské statni nivetai sig. Jsou stabilizovany ve vybranych lokalitach stamich
na zaklad geologickych posudk[4].

Vztaznym bodem je zé&kladni nived bod LiSov | uCeskych Budjovic,
ktery byl Zizen v roce 1889. Vysky zakladnich nivalach bod jsou uteny velmi

piesnou geometrickou nivelaci [8].

Body CSNS I. az IlI. ¥adu

Body CSNS I. f&du (ZNB a niveleni body viozené mezi ZNB) tvb
nivelatni paady, které se seskupuji do nivalech polygor, jejichz délka je mezi
300 a 400 km. Nivelmi polygony jsou uzaené obrazce, které uzaviragist uzemi
zvanou nivelani oblast. Nivelani polygony I.fadu uzaviraji nivelni oblasti |I.
fadu. BodyCSNS I. fa4du jsou nsfeny pomoci VPN. Do obrafcsit I. fadu se
vkladaji nivel&ni paady Il. fadu. Tyto péady tvai spolu séastmi pdadi I. fadu
uzawené polygony (pmmérna délka je 100 km) a ohr&nji oblasti 1l.fadu. Mefeni
sitt Il. ¥&du se provadi pomoci VPN. Do téta sié umisuji nivelani paady lll. a
IV. fadu, které se #ti pomoci pesné nivelace (PN) [5].

2.2.2 Podrobné vyskové bodové pole

Podrobné vyskové bodoveé pole zéjie v gipad potreby zvySeni hustoty
vySkovych bod v poZzadovanych lokalitdch. Zahrnuje nivelasie IV. fadu, plosné
nivelatni si€ a stabilizované body technickych nivelaci.

2.2.3 Stabilizace nivel&nich boda

Stabilizace vyskovych bddje bu’ pfirozena, nebo usé. Firozena
stabilizace se uziva napu zékladnich nivetanich bod, kde vlastnim bodem je
vybrouSend vodorovna ploska 0,15 x 0,15 m na roskiéle. Nad bodem je
vybudovan pomnik vySky 2 m s dutinou, do které seopkryti horniho kamene

spousti niveleni lat’ [8].
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Nivelaeni znaky hiebové nebatepové se zhotovuji z hmot, vzdorujicich
korozi (temperovand litina, ocel, Moiiel kov a také sklo). Umfsiji se na
masivnich stavbach, na skalach nebo se prosazuji nivelani kameny. Zné&ky se

zabetonuji do otvdrvysekanych v objektech nebo v nivalém kameni [4].

p-Lk

a7

{5 ]

Obr. 4: Priklad ¢cepové stabilizace [5]

12
023
Obr. 3: Piklad h'ebové stabilizace [5]

2.2.4 Ochrana nivelaénich bodi

Ochrana nivelnich zngek sp@iva v umiséni vystrazné bilé smaltovanée
tabulky s napisem ,Statni nivelace, poSkozeni estdf (u bod I. - lll. ¥adu) nebo
~Podrobna nivelace, poSkozeni se tresta” (wibdd radu a PNS) [6].

Neékdy jsou vyznamné vysSkové body chéag téZz betonovou skruzi, ktera ve

vyjimeénych gipadech mze byt vyplgna zeminou [8].

2.2.5 Dokumentace vySkovych bad

Pro kazdy vySkovy bod jsou vyhotoveny nivgla Gdaje, které obsahuji
oznaeni bodu, kde se nachazi, nadskou vySku v systému Bpv, sittrd nakres a
popis, druh zn&y, pro snazSi vyhledani zépisné soiadnice, kdo a kdy

stabilizoval bod a vyhotovil nivetai udaje [8].
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3. Budovani podrobného polohového bodového pole

Stavajici polohova bodova pole neunwz obvykle diky své husteét
provadt podrobna polohova &eni v daném Uzemi. Proto je nutné tato bodova pole

doplnit (zhustit) novymi geodetickymi bodyipo v zajmové lokali [8].

3.1 FRipravné prace

Na zaklad dostupnych podkladk bodim polohovych bodovych poli nebo s
vyuzitim prehledu bodovych poli v ISKN sefipravi pehledny nért. Do
piehledného n#Atu v méfitku 1:5000 nebo 1:10000 se zakresli body polohlovyc
bodovych poli, ¥etng bodi, které dosud nemaji ¢eny sodadnice v S-JTSK.

Paidi se kopie geodetickych udap bodech zakreslenych wghledném
n&rtu [11].

3.2 Rekognoskace a volba novych ldod

Umisg&ni novych bod podrobného pole seduje pi rekognoskaci v terénu,
kdy do mapy 1: 10 000 (pepl: 5 000), ve které jsou jiz zakresleny body d@né
zakladniho a podrobného pole, se navrhti@avych bod [12].

Poloha bod podrobného polohového bodového pole se voli thi, ody
nebyly ohrozeny, aby jejich signalizace byla jedinddh a aby body byly vyuzitelné
pro pipojeni podrobného #ieni [10].

Vzajemna vzdalenost PBPP ma byt v mistnich tratith— 300 m, v polnich
tratich griblizn¢ 500 m [13].

3.3 Zan¥ieni bodi

Body podrobného polohového bodového pole sesagiv terénu utovanim
hodnot délek a ufil (urcovaci prvky), pofipact vysSek, nebo wenim sowadnic
technologii GPS. Za#ieni kazdého bodu podrobného polohového bodovéteogeol
provede nezdvisle nejm&mvakrat. Mieni musi byt fipojeno na body nejmén

takové pesnosti, ktera ma byt dosazena usorovanych bod [10].
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3.3.1 Geodetické metody

Body PPBP se polohé\podle [11] zansiuji:

a) PloSnymi sig#mi s mefenymi vodorovnymi thly a délkami,

b) polygonovymi  pafady oboustrané pripojenymi  a  oboustrarn
orientovanymi. Polygonové pady kratSi nez 1,5 km mohou byt jednostiann
orientované, pap neorientované (vetknuté). Neorientovanéapy mohou mit
nejvySe 4 strany a je-li to mozné, alespma jednom z jeho vrchiblse zanri

orient&ni uhel.

c) Protinanim vpred z Uhh nebo protinanim z délek nebo kombinovanym
protinanim nejméh ze ti bodi ZPBP, ZhB nebo z jinych bédodpovidajici
presnosti. Uhel protinani nasgevaném bod musi byt v rozmezi 30 gon az 170 gon.
KratSi vzdalenost od daného bodu k bodsiowanému v ufovacim trojuhelniku
nesmi byt ¥tSi nez 1500 m. S&ny na body vzdalené od stanoviska vice nez 500 m

se neti ve dvou skupinéch,

d) rajonem do délky 1500 m s orientaci na daném&ad dva body ZPBP,
ZhB nebo jiné body s prokazatelnogesini soadnicovou chybou do 0,04 m nebo s
orientaci na daném i ¢twvaném bo& Délka rajonu nesmi byt delSi nez délka
nejvzdalesjSi orientace. Pokud je délka rajon&tsi nez 800 m, &fi se vSechny
ahly ve dvou skupinach. Vychazi-li rajon z bodustedni so@adnicovou chybou
mezi 0,04 m az 0,06 m, nesmi byt delSi nez 300efp majonem do délky 1500 m s
orientaci na wovaném bod& na nejméa tii body ZPBP, ZhB nebo jiné body s
prokazatelnou #dni soiadnicovou chybou do 0,04 m. Uhel protinani mezirsm
s metenou délkou a ostatnimi orietitami smery na ugovaném bod musi byt v
rozmezi 30 gon az 170 gon. Pokud je délka raj@t$i wez 800 m, #ti se vSechny
ahly ve dvou skupinach. Vychazi-li rajon z bodus#edni soadnicovou chybou

mezi 0,04 m az 0,06 m, nesmi byt delSi nez 300 m.

Vodorovné uhly se ®fi ve skupindch (nejmé€nv jedné) teodolitem
zaji¥ujicim presnost msfrenych smiri 0,0006 gon podle zvlastnihdeplpisu [14]; pi
délkach do 500 m je mozné pouzit teodolitesposti 0,002 gon. Mezni odchylka v
uzawru skupiny (v opakovaném prvnim &m) a mezni rozdil mezi skupinami je
0,003 gon.
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Délky se m&ii dvakrat, dalkonrem s pesnosti na 0,01 m a obousm,
neni-li to vyloweno, a vzdy s vyuzitim optickych odraznych systéma cilovych
bodech. Kratké délky lze &t pasmem (zpravidla na jeden klad). Pouziji se
kalibrované dalkorry a pasma. Mezni rozdil dvojiceérenych délek je 0,02 m u
délek kratSich nez 500 m, 0,04 m u délek od 50Q1h [

Pro nttené délky je nutné zavéd
* Fyzikélni redukce
Hodnoty vzdalenosti ziskanéipméreni je teba opravit o fyzikalni
redukci. Na kazdou natifenou délku totiz fisobi parametry ovzdusi, 2atjici
rychlost elektromagnetickych vin systematickymi loagni. Proto fi presném
uréovani vzdalenosti jefgba n&fit atmosférickou teplotu a tlak, a zp&e
hodnoty ped vlastnim m&enim vlozit do dalkorru, ktery namdifenou
vzdalenost automaticky opravi éigilusnou fyzikalni redukdb].
Opomenuti zavedenii Spatné zavedeni fyzikalnich korekci zanaSi do
méreni systematickou chybu vaititku [8].
» Matematické redukce
Matematicka redukce je oprava z nadsk@ vysky, ve které byla
vzdalenost réfena na nulovou hladinovou plochu a oprava ze zehiaz

Zpravidla se provadi aziglalSim zpracovani naffenych vzdalenosi6].

Obr. 5: Pribeh délkového zkresleni vévakow zobrazeni [5]
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Pro vySkové zagteni bodi PPBP se z geodetickych metod vyuzivA metoda
technické nivelacea metoddrigonometricka.

3.3.2 Fotogrammetrické metody

Body PPBP a pdp sowasré vlicovaci body se duji analytickou nebo
digitélni analytickou aerotriangulaci [11].

3.3.3 Technologie GNSS

Do oblasti ndtictvi prinesly druzicové polohové systémy zcela novou kvali
danou jejich moznostmi. Pomog¢thto systém je mozné provad méireni zakladen
az na vzdalenost prvnich desitek kilomebez poteby gimé viditelnosti mezi
koncovymi body a bez piaby ntfit jakékoliv mezilehlé body [15].

K méfeni a jeho zpracovani se pouziji takou@impace GNSS a takové
zpracovatelské vygetni programy, které zafuji pozadovanou ilesnost vysledk
provedenych rrickych a vyp@etnich praci.

Nutna jsou nejméndwe nezavisla rteni GNSS nebo jednodieni GNSS a
jedno ngteni klasickou geodetickou metodoui Bpakované observaci RTK nebo
pieneteni vektoru musi byt opakovanécimni provedeno ip dostaténé odliSné

konstelaci druzic [11].

3.4 Vypd&et sowadnic bodi

Pti urceni bodi PPBP ploSnymi siti, analytickou aerotriangulaci a pomoci
GNSS se pouzije vyget sodtadnic bod s vyrovnanim metodou nejmenSich
¢tverai. Pokud je bod wen polarni metodou pouze dvojiciéfani, sosadnice se
vypoétou jako aritmeticky prmér. V ostatnich fipadech se sdadnice bod uréené
geodeticky mohou vygidtat @ibliznym vyrovnanim

a) aritmetickym pimérem z jednotlivych kombinaci &wvacich prvk.

b) polygonového padu rovnomirnym rozdlenim Uhlové odchylky na
jednotlivé vrcholy péadu a rozélenim odchylek v saadnicich andrné absolutnim
hodnotam satadnicovych rozdil.

O pribéhu automatizovaného vy se zpracovava (tiskne) protokol [11].
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3.5 Piesnost polohy batlPPBP

Presnost boil podrobného polohového bodového pole se posuzuje:

a) U jednotlivych bod podle skutené odchylky nebo empirické tetni
souradnicové chyby, @ené z vyrovnani metodou nejmensétherai (MNC), ktera
nesmi pekrasit hodnotu mezni odchylky,

b) u souboru bodl testovani porru empirické gsedni sosadnicové chyby
souboru k zakladniigdni soéadnicové chyb,

c) u body, jejichZz sowadnice se pitaji piibliznym vyrovnanim, podle odchylek
uzawru ur¢ovacich obrazcnebo rozptylu hodnot seadnic vyp@tenych kombinaci
uréovacich prvk [3].

Charakteristikou fesnosti weni sotiadnic x, y bod podrobného

polohového bodového pole $‘edni sowradnicova chyba my, dana vztahem

kde m, my jsou stedni chyby ufeni sodiadnic x, y. Podrobné polohové bodové pole
se vytvdi s gresnosti, ktera je dana zakladrtedhi soéadnicovou chybou 0,06 m a
vztahuje se k nejbliz§im boéoh zakladniho polohového bodového pole a
zhu¥ovacim bodm. Mezni odchylka se stanovi 2,5 nasobkem zaklatedni

souadnicové chyby [10].
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4.  Globalni pozini a naviga&ni systémy

41 NAVSTAR - GPS

Zkratka GPS pochazi z anglického nazvu Global Pogitgy System, ktery
je do cestiny nefasgji prekladan jako globalni pasii systém, nebo globalni
polohovy systém, nebo téz celétwy polohovy systém. Je to systém diyoh
druZic Zeng vysilajicich neustéle radiové signdly, a systémepmich fijimacich
a kontrolnich stanic. Slouzi k daovani polohy, rychlosti atasu pevnych i
pohyblivych objekli na zemském povrchuv zemské atmosfé [16].

Technologie urovani polohy svyuzitim GPS je oproti klasickym
geodetickym metodam velmi Usporna a efektivni. Mestatotiz na vzajemné
viditelnosti bodi (tato je nezbytna pro Uhlova a délkovéremi) a nezavisi na denni
nebo naéni dokE. V pripads, Ze se pro gieni vyuZzije vice pjimact, zvySuje se i
produktivita prace (proti triangulaci 2 az 5kréty].

Ve vyvoji celos¥tového polohového systému je mozno rozezhaftare.
Od roku 1974 do 1979 probihala faze zkouSek, dfahé v letech 1979 az 1985
byla wnovana intenzivnimu rozvoji nejipodrejSi druzicové a fistrojové
techniky, a konén¢ ve feti fazi v letech 1985 az 1992 byl systém vybudokan
celos¥tové funkinosti. Je tedy mozno z&em fici, Ze od poatku roku 1993 je
tento systém wovani polohy objeki na zemi, ve vadli ve vzduchu k dispozici
Sirokému okruhu nejen vojenskych (jak bylovpdné planovano), ale i civilnich
uzivateh [16].

Systém GPS se skladé Z¢hto tirech segment (podsysténi):
» kosmicky segment
* fidici segment

* UuZivatelsky segment

4.1.1 Kosmicky segment

Od roku 1993 byl tvien dvacetictyimi druzicemi, z nichz it byly
oznaovany jako zalozni [18]. Dnes uz vyuziva kosmickgreent 32 druZzic.
Umelé druzice Zera tvori zéaklad systému GPS. Slouzi jako ®esi

radiovych vysil&i, atomovych hodin, pdtaca a dalSich zdzeni, potebnych k
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zabezpeeni fungovani systému [18].

DruZice jsou umighy v Sesti rovinach na téfih kruhovych okZznych
drahach ve vySce asi 20 200 km nad povrcheméZemsklonem k rovniku 55° a
ob¢Znou dobou asi 11 hodin 58 minut (1Zhanych hodin) [19].

Druzice gijima, zpracovava a uchovava informac&edavané pozemnimi
anténami (GA). Druzice sleduje stav vlastnich syété koriguje svoji drahu
raketovymi motorky a podava échto skuténostech informace didiciho centra.
DruZice je vybavena zaloznimi prvky. Stabilizaceidovani druzice na draze se
zaji¥uje prostednictvim setrvénikia. Palubni baterie jsou dobijeny i
slunenimi &lanky o plose 7,25 f{17].

Kazda druzice vysila signal na dvou nosnych frekieh L1 = 1575, 42 MHz,
L2=1227, 60 MHz se zakdédovanymi Udaji. Fdggti signalu pozemnimipimacem

je mozno wit vzdalenost meziifjimacem a jednotlivymi druzicemi [16].

Obr. 6: Druzice GPS [23]

4.1.2 Ridici segment

Ridici segment je zodpdeny za fizeni celého globalniho polohového
systému. Z uzivatelského hlediska je jeho hlavnikol€ém aktualizovat Udaje
obsaZzené v navigaich zpravach vysilanych jednotlivymi druzicemi koského
segmentu [15].

Segment se v séasnosti sklada 2¢htocasti:

» Velitelstvi (Los Angeles, Californie, USA)
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4.1.3

Ridici stredisko (Colorado Springs), zéloznidici stedisko (Meryland,
USA)

3 povelové stanicéKwajalein, Diego Garcia, Ascension Island)

18 monitorovacich stanic (Havaj, Colorado Springs, Cape Canaveral,
Ascension Island, Diego Garcia, Kwajalein, Fairtmr{lljaska), Papeete
(Tahiti), Washington DC (USA), Quitto (Ekvador), @&uws Aires
(Argentina), Hermitage (Anglie), Pretoria (Jiznirik&), Manama (Bahrain),

Osan (Jizni Korea)

UZivatelsky segment

UZivatelsky segment t¥b dnes jiz ne&etné pijimaci stanice GPS

jednotlivych uZivatel. Takové pijimace vyrabi dnegada firem, viizné velikosti, s

raznym vybavenim, vizné cel a pochopiteld s iznou gesnosti informaci o

poloze &asu [16].

Déleni GPS aparatur[18]:

Déleni podle konstrukce:

o kompaktni - aparatury, které ttojeden kompaktni celek,

o viceprvkové (modularni) - aparatury, které se skladaji z vice pirvk
anténa, fijimac.

Déleni podle @rijimanych udaju:

o kédové aparatury - vyuZivaji pro weni polohy C/Akod. Jedna se
zejména o turistické a naviga systémy,

o fazové aparatury - v souwasnosti se &i na jednofrekvetni,
dvoufrekverni a tifrekvertni. V dnesni dob jsou nejmodergSi GPS
aparatury vyrakny s moznosti fijjmu signalu systemu NAVSTAR - GPS
(2 frekvence LI/L2) a signalu systému GLONASS, respozdjSi doke z
jinych globalnich navigamich systém, ¢i vyuZiti nové nosné viny L5
systému NAVSTAR - GPS. MozZnost vyuziti jiného systé vede ke
zkvalitréni vysledku ndteni,

o kombinované aparatury - umo#uji vyuzivat oba vySe uvedenéizoby

méienti.

33



4.2  Principy m¥eni GPS

Kdédové méieni

Pro ugeni vzdalenosti mezi druzici a anténdijimace se vyuZziva gfeni
doby Steni elektromagnetického \ini [17].

Rychlost Sfeni signalu je rovna rychlosti &a. Doba eni signalu je
odvozena z porovnani faze kédu, ktery je vysilarzidf a fazi kddu generovaného v
prijimaci. Fazovy posun mezitatym a vyslanym kédem jeipno anerny doke
Siteni signalu. ProtoZze se signal ieSie vakuu a hodinyijimace nejsou fesré
synchronizovdny s hodinami druZice, obsahujetemi faze systematickou
synchronizéni chybu. Z tohoto @vodu je vysledna vzdalenost druZice fjimac
ozna&ovana jako pseudovzdalenogidodové nEieni se pouziva pro navigaci. Pro
mapovaci tely je kédové nireni pouzitelné pro mapy malych &estnich ndritek
[18].

Fazové néieni

Fazové niteni je esrejSi nez kdédoveé. Je vyuzitelné pro tvorbu bodového
pole a samazjm¢ také pro podrobné mapovani vSechiitek. Vzdalenosti mezi
druzici a GPS aparaturou jsou¢awvany z mdieni nosné viny GPS signalufiP
fazovém ndteni nesmi dojit k ffgruSeni signélu. Jakékoliv i kratkodobgenseni
signalu znamena znemam ureni spravného celtselného nasobku vinové délky
(ambiguity) [18].

Dopplerovska méieni

Je znamo, Ze wvidledku relativniho pohybu druziceadr piijimaci se
prabézrné meéni frekvence fijimaného signalu. Tento frekvémi posun je po witou
dobu nEfen a pak je na zakladziskanych 0d#j vypoitena zngna radialni
vzdalenosti mezi druzici atipmacem. Poloha fijimace pak niize byt vypdétena
Z chto rozdili vzdalenosti. Tato éiieni Ize sice vyuZzit k deni polohy, ale spiSe se

vyuZivaji k ugovani rychlosti, s jakou sdipmac pohybuje [15].
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4.3 Metody rdireni

Absolutni metoda

Souadnice jsou ueny v geocentrickém stadnicovém systému WGS-84
v realnéntase. Pro rreni lze pouzit pouze jedniijgmaci aparaturu [17].

Pristroj miZze byt v klidu nebo v pohybu. K ¢eni polohy je zapétbi mimo
pseudovzdélenosti znét i $adnice pozorovanych druzic. Absolutni metoda vyaiziv
uréeni polohy pistroje vaci druzicim, jejichZz poloha je znama v systemu WGIS-8
Potom Ize ufit i polohu uZivatele v tomto systému a naskedsodadnice
transformovat do narodnich gadnicovych a vysSkovych systérfi8].

Absolutni ugovani polohy je pouzivhno zejména v navigaciii P
geodetickych réfenich se tento #igob pouzije pro stanoveni geocentrickych

souadnic vychozich, tzv. referénich bodi [17].

Relativni metody

Poloha bodu se &wje vzhledem k referénimu bodu, jehoZ geocentrické
souadnice jsou znamy. V tomtdipac je tteba uskuténit simultanni ndfeni dwéma
pristroji. TotoreSeni ma primarni vyznanti wyuziti metod GPS v geodézii, protoze
umoziuje ukit délku z&kladny (vektoru) s milimetrovotgsnosti [17].

Béhem observace musi byt na stanoviskach dostuprspaalétyii stejné
druzice. Na zaklafl znalosti sotadnic referetni stanice jsou stanoveny opravy
(korekce) pseudovzdalenosti, které jsdipgjeny k neEieni na u¥ovanych bodech,
respektive opravy délek zakladen. Oprava elimireljgbu vzniklou pi prichodu
signalu atmosférou a chybu z megnosti uteni efemerid druzic. Podle toho, kdy je
zavadna, rozliSujeme metody v realnétase a postprocesni metody. Relativni

metody vyuZzivaji fazova éteni [18].

Staticka metoda

Pri tzv. statické metatl méti nejmér dva (ale zpravidla vice)igimacu
souwasre po dobu ®kolika hodin¢i delSi. Statickd metoda poskytuje negrEjsi
vysledky. Pouzivd se pro budovani polohovych zdklaili sledovani deformaci
nebo v geodynamickych sitich [20].

Pri statickém ukovani polohy je fijima¢ po dobu mifeni vzhledem

k zemskému povrchu v klidu [17].
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Staticka a rychla statickd metoda se pouZziva podoty zhudtni a ogreni
bodovych poli [18].

Kinematicka metoda v realnéméase (RTK)

Kinematické metody se vyuZzivaji hlavrmpro navigaci pohybujicich se
objekt (vozidel, letoud, lodi). Tento zfisob Ize vyuzit v letecké fotogrammetrii pro
uréovani okamzité polohy fotogrammetrické komory vmk#u fotografovani, coz
vyrazre snizi p@et potebnych vlicovacich bdd[17].
se pohybuje a néetrzit promgiuje stanovenou trasu ve zvoleny¢hsovych

intervalech, nap dw sekundy, anebo & polohu jen na vybranych bodech [21].

Presnost statickych metod a rychlost kinematickyctiemi gispéla k vyvoji
kombinovanych technologii rychléhoc¢ovani polohy. Jsou to metody Fast static a
STOP and GO [17].

Rychla statickd metoda

Rychla staticka metod@ge ekonomitéjSi variantou metody statické a je
pravdépodobré nefgastji pouzivanou metodou v geodézii. Hodi se zejméra p
zhu&ovani bodovych poli. Doba observace na bodech fjgceka na 10-30 minut
podle typu pistroje (podstatné je zejména, zda jdeitstpj jednofrekveni ¢i
dvoufrekverini), vzdalenosti meziigimaci (délky zakladny) a konfigurace druZic v
okamziku mgteni. Doba mafeni je dana minimalni dobou nutnou k bezmemu
vyieSeni ambiguit. Po jejich igSeni je pesnost ufenych sotadnic dostaina
(centimetrovd) i z velmi kratkych obsetvach interval. Moderni pistroje
zpravidla automaticky signalizuji, Ze¢heni trvalo dostata¢ dlouhou dobu a je
mozné jej ukotit. Jeden fjima¢ zistava na referéni stanici R po celou dobu
meéieni. Druhy pijima¢ prechazi postugn mezi utovanymi body. Pokud jsou
pozadovany vysledné skagnice uéovanych bod v systéemu JTSK, je nezbytné
métit rovnéZz na trigonometrickych bodecirak ziskame sdadnice identickych
bodi pro vypaet lokélniho kiée sedmi-prvkové Helmertovy transformace [20].

Metoda STOP and GO
Metoda stop and go je apob n&feni podobny rychlé statické metodile s
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tim rozdilem, Ze fijima¢ negestava nifit ani pri presunu mezi jednotlivymi
podrobnymi body. Tato metoda ma tu vyhodu, Ze janprvnim bod je nutno
setrvat tak dlouho, dokud neni mozné spoléhliyieSit ambiguity fadow desitky
minut podle typu fistroje). Na zbyvajicich bodech je moznéremi zkratit na éko-
lik sekund za fedpokladu, Ze ghem fesunu nedoslo ke ztgasignalu a amibiguity
se nezmnily. Metoda je teoreticky velmi elegantni, ale \argposled® zmininy
piedpoklad je v praxiasto €Zko splnitelny. V pipad ztraty signalu fechazi
metoda stop and go v rychlou statickou metodu. Neetstop and go je vhodna k
zamerovani podrobnych bddv terénu bezigkazek omezujicich viditelnost sateélit
[20].

Diferenéni metody

Méame-li v8ak alespo dw prijimaci stanice s identickymi parametry,
muZzeme ukovat polohy bod pomoci metody DGPS (Difer&ni globalni pozini
systém). Resnost uteni polohy bod zpisobem DGPS je&hkolikanasobg vyssi
nez prosta metoda GPS. Metodou DGPS je moZfmvat rovinné sotadnice X, y
a nadmaské vysky H novych bads chybou zpravidla ne vysSi nez 0,03 m.
a nadmaskou vySku H zname s dostéteu gresnosti, a jednu nebo vice mobilnich
stanic postuphistavime na dalSi body,ireme polohuéchto novych bod urcit v
podsta s chybou jen o maloétsi, nez je chyba v poloze refetan stanice.
Princip metody je takovy, Ze signaly z druzice zaclieme sotasré na referetini
stanici a mobilni stanici [16].

Diferenéni GPS je prawtpodobr jedinou geodetickou aplikaci GPS, ktera

vyuziva nikoliv fazovych, ale pouze kédovychieni [20].

4.4 CZEPOS

V sowasnosti je nabizena moZnostijimat korekce z tzv. virtualnich
referegnich staniqVRS), takze odpada nutnost pouZiti vlastni reféméstanice. V
Ceské republice je Zetmétickym Uradem provozovana tsiCZEPOS(Ceska sf
permanentnich stanic pro¢ovani polohy), ktera obsahuje 27 permanentnichicstan

které pokryvaji celé tzendiR [18].
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SluzbyCeské sit permanentnich stanic GNSS préawani polohy umaiuji
uzivatelim prijimact GNSS vyrazné Zpsréni uréeni polohy na celém UzendlR.
Sprava a poskytovani sluzeb CZEPOS probihaji v irdnformatniho systému
CZEPOS, ktery je saasti informg&niho systému ze#mgetictvi a pati mezi
informasni systémy viejné spravy. CZEPOS vyuZivaji zejména uzivateéesmpych
geodetickych GNSS fifjimaca, kde Ize progednictvim sluzeb CZEPOS
dosahnout centimetrové az subcentimetroviesmostia také GNSS fipmacu
uréenych pro stér dat GIS, kde Ize dosahnout metrové az submetpdggénosti.
Obecr lIze sluzby CZEPOS vyuZit ve vSech aplikacich GNB®ré umo#uji
zpracovani korakich dat [21].

Kazda stanice provadi nigtrzit 24 hodin den& observace se sekundovou
registraci. CZEPOS Ize vyuzit mimo RTK aplikaciro gpostprocesni vyhodnoceni
[18].
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Obr. 7: Sf stanic CZEPOS [24]

4.5 Faktory ovliviujici pifesnost systému GPS

Presnost polohy @ené pijimacem GPS se fite snadno pohybovat od
100 m do ®kolika centimeth v zavislosti na pouzitém #aeni, pouzitém zjsobu
meieni a zpracovani vysledknéieni, na aktualnim stavu atmosféry a na aktualni
politice ministerstva obrany USA (kédovani a degua gesnosti gkterych
signét) apod. [15].
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Presnost urovani polohy aasu pomoci systému GPS ovwiiyji podle [15]

nésledujici faktory:

 fizeni gristupu k sign@lm z druzic

» stav druzic

* rozsah pesnosti nireni

e poner signal/Sum

* vicecestné &ni

* pocet viditelnych druzic

» geometrické usgadani viditelnych druzic

* typ prijimace

* petlivost pripravy planu mfeni

» platnost efemerid

» presnost ureni efemerid

» presnost hodin na druzicich

» vliv ionosféry a troposféry

» chyba hodin fijimace

« zpasob ngreni a vyhodnocovani.

4.5.1 Chyby néfeni GPS

Fazova a kddova &reni jsou ovlivina jak systematickymi tak ndhodnymi
chybami. Zdroj systematickych chyb je mnoho (dtepnd znalost drahy druZic,
chyba druzicovych hodin, zpo&d signalu zpsobena atmosférou, chyba hodin
prijimace, relativistické efekty, variace fazoveho centreény gijimace atd.) [19].

Systematické {sobeni vykazuji chyby vznikajici fip Siteni signalu
ionosférou a troposférou. ¥ahto vrstvach atmosféry santepré neni vakuum a
tak zde dochazi ke zpodd signalu. K minimalizaci tohoto jevu se pouZivaji
opravy vyp@étené na zakladtroposférickych a ionosférickych modeNahodilou
chybou je tzv. multipath [18].

Multipath znamena4, Ze signatighazi na anténufimace riznymi cestami.
Zpravidla je zfisoben odrazivymi plochami v blizkostitijpmace. Modelovat
multipath je ténsf nemozné, nehbzavisi na profnné geometrické situaci. A
s pouzitim specialni kombinace fazovych a kédouwyekeni na obou frekvencich je
mozné multipath wovat [20].
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Obr. 8: Multipath [15]

Presnost ufeni polohy ovliviuje geometricka konfigurace pouzitych druzic
béhem seance. Tento vliv je popsan DOP (Dilution @fcision) parametry. GDOP
(Geometric DOP) charakterizuje vliv na vSechnyowané veliiny. PDOP
(Position DOP) ovlisiuje prostorové weni polohy. HDOP (Horizontal DOP) a
VDORP (Vertical DOP) fisobi na horizontalni, respektive vySkovou slozklolpg.
TDOP (Time DOP) ufuje vliv na uteni korekce hodin fjimace. Cim lepsi
konfigurace, tim mengiselné hodnoty DOP &tsi presnost.

Presnost ufeni polohy ovliviuje i elev&ni Uhe|] pod kterym se nachazi
druzice Wi¢i horizontu antény. Na signal z druzic s malym atevm Ghlem ma
chyba ze $eni signalu ¥tSi vliv nez na signal druzice tgim elevanim ahlem.
Elevani uhel se ¥tSinou voli v rozmezi od 10° do 15°.

V piipadt relativnich a diferetnich metod psobi na pesnost také délka
zakladny. Zakladnou (anglicky nazev baseline) seumd vzdalenost mezi

refererni stanici a pohyblivymifjimacem [18].

4.6 Sowadnicovy systém GPS

Nové body wované metodou GPS maji $adnice X, Y, Z v systému
WGS 84 Je to pravouhly, rovn@kikovy soutadnicovy systém, jehoz patek je ve
sttedu zemského &lesa. Rikame proto, Ze je to geocentricky Kkartézsky

souadnicovy systém [16].
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Swtovy geodeticky referemi systém 1984 je na Uzerflieské republiky
podle [22] uten
a) technologiemi kosmické geodézie, které jsou c&stii program

monitorovaciho a zpracovatelského centra spravatersy,

b) souborem rovinnych stadnic bod vztazenych ke stovému geodetickému
refere@nimu systému 1984 (World Geodetic System 1984%5e@873,

c) elipsoidem s&tového geodetického systéemu 1984 s konstantami
a = 6378137 m, f = 1:298,257223563, kde "a" je adlkavni poloosy a "f" je
zplo&eni.

4.7 Dalsi globalni navigéni systémy
4.7.1 GLONASS

GLONASS (Globalnaja navigacionnaja sputnikovaja tesmm, Global
Navigation Satellite System) je s@sky, nyni rusky druzicovy navigai systém.
Zacatek jeho vyvoje spada do poloviny 70. let 20.ettolGLONASS je pla pod
kontrolou a spravou vojenskych kosmickych sil ruskéninisterstva obrany. Byl
navrzen obdobihjako GPS tak, aby poskytoval informacéase a poloze na Zemi a

v jejim blizkém okoli po celych 24 hodin [18].

Je uten pro [15]:
« Rizeni a zvy3eni bez{eosti letecké a nantioi dopravy,
» geodézii a kartografii,
* monitorovani pozemni dopravy,
» synchronizactasu mezi odlehlymi misty,
» ekologicky monitoring,

» pro poteby vyhledavacich a zachrannych sluzeb.

Systém GLONASS je spravovan Ruskymi kosmickyminsilgpro poteby
vlady Ruské federace a je k dispozici i civilnimwvatelim. Sklada se zeitcasti
[15]:

* z konstelace druzic GLONASS
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* z pozemnihaidiciho komplexu

* z navig&niho vybaveni uzivatél

4.7.2 Galileo

Navigatni systém Galileo je planovany autonomni evropskipb&ni
druzicovy polohovy systém (GNSS), ktery bylrhayt obdobou americkému systému
Navstar GPS a ruskému systému GLONASS. Jeho vysizajif’uje Evropska unie
(EV) reprezentovana Evropskou komisi (EC) a Evragsismicka agentura (ESA).
Spuséni GNSS Galileo ®lo byt pivodré provozuschopné od roku 2010, podle
novych plar je nejblizsi rok spudhi 2014 [23].

Kosmicky segment ma byt tien celkem 30 druzicemi obihajicimi na
strednich obznych drahach (vySka &bné drahy cca 23 616 km). Druzice budou
rozmistny pravidel ve tech olgZznych rovinach. Na kazdé bude ursigt vzdy
dewt aktivnich druzic a jedna zalozni.

Sklon ol#Znych drah bude 56°, coz spolu sé¢biou vySkou zajisti dobré
pokryti signaly i v severnich oblastech Evropy.

Pozemni tidici komplex zahrnujefidici centrum navigamiho systému,
globalni sf bezobsluZznych orbitografickych a synchrodidah stanic aradou

dalkow tizenych sledovacich, telemetrickychidicich stanic [15].
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5. Stanoveni cil praktické ¢asti diplomové prace

Cilem prace je vybudovéni &itpodrobného polohového bodového pole
v lokalité, jenz se nachéazi severozapadu obce Jenin v okresgesky Krumlov.
Bodové pole by o slouzit jako podklad pro podrobné&fani ve zmitné lokalit.

Pro vybudovani PPBP bude vyuzita metoda geodetkdnetoda GPS.
Samotnym nafickym pracim bude fiedchazet kompletace stavajicich podijad
rekognoskace dané lokality a zhodnoceni stavajibibdového pole. Na zaklad
poznatkKi z ®©chto cinnosti dojde k dopkni stavajiciho bodového pole rov
stabilizovanymi body. Po provedeni¢fitkych praci vterénu, bude provedeno
zpracovani nagfenych udaj. Vysledkem prace tedy budecani sotiadnic a vysek
pro 7 novych bodl PPBP. Jejich poloha budecana nezavislym vyuzitim obou
uvedenych metod. Pro ziskani nadskeé vysky &chto bodi bude pouzita metoda
GPS. Souasti prace bude i vyhotovenfigluSnych piloh a popsani a zhodnoceni
jednotlivych provedenyclinnosti.
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6. Metodika

Veskerécinnosti v cest za splgnim vytyweného cile, kterym je vybudovani
podrobného polohového bodového pole dengé lokalié, Ize rozalit do nekolika
hlavnich fazi. Zaklad, na kterém budu staspaiva v provedeni gfickych praci
piimo v terénu.

Pred samotnym z@étkem ngfeni bude ifeba provést prace, jez by se daly
ozn&it jako prace pipravné. Prvnim ukolem je shromazdit vSechny dastup
vyuzitelné podklady, které I1ze o dané lokalttiskat. Bmito podklady mohou byt
nejriznéjSi mapové vystupy, geodetické Udaje o stavajibimthech v lokal# apod.
Nenahraditelnou s@asti gipravnych praci je také provedeni tzv. rekognoskace
v terénu. B rekognoskaci dojde k vyhledani a posouzeni stavuyuZzitelnosti
stavajicich botl Dale se f této poclizce terénem shromazdi vSechny poznatky o
daném Uzemi, jez by mohly mit vliv na nasledrigické prace.

Po zhodnoceni hustoty stavajiciho bodového polded&jjeho vhodnému
doplréni novymi body PPBP. Body by v terénwlyn byt voleny tak, aby bylo
umozreéno jejich nasledné bezproblémové zaemi, a aby ve stanovené lokalit
tvorily vhodny podklad pro budouci podrobnééimeni. Jejich stabilizace bude
provedena fedepsanym Zysobem.

Pro samotné #tické prace bude vyuZzita metoda geodetickd a me@feis.
Po konzultaci s vedouci moji diplomové prace byiphodnuto, Ze polohé&hudou
zameteny nové body PPBP &imi zmingnymi metodami, zatimco pro vySkov&eni
bodi bude vyuZzita pouze metoda GP&i¢emz na kazdém bédoudou provedena
dvé nezavisla réreni za rozdilné konstelace druzic.

K zangteni sit geodetickou metodou bude vyuZita metoda ploSng sit
Pomoci totélni stanice Leica TCR 407 power budetupos provadgno metreni
horizontalnich dhl a vodorovnych délek na jednotlivych bodech (novyich
stavajicich). Mteni budou vzdy realizovana ve dvou polohach daliekibha ve
dvou skupinach. 8i bude nasledn vyrovnana metodou nejmensSicitverai
v geodetickém softwaru Groma.

M¢éteni GPS rychlou statickou metodou bude realizovarastednictvim
dvou aparatur Trimble 4600 LS. Jako reférdrstanice poslouzi virtualni stanice ze
sit CZEPOS. Mieni bude provedeno na kazdéem dbaotakrat, vzdy fi dodrzeni

minimalniho ¢asového odstupu. Kramnow uréovanych bod budou takto
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zameteny i body stavajici, jez se vdaném Uzemi nachaZgracovani dat,
ziskanych fi meéreni vterénu v rdmci metody GPS a dat z refgrewvirtualni
stanice sit CZEPOS v Kaplici, bude poté provedeno v programmile Business
Center.

O vysledcich, prbéhu mefeni a zpracovani bude vyhotovend#isjusna
dokumentace, ktera se stanecgti [Filoh.

Na zavr budou prosednictvim programu MicroStation a ArcMap

vyhotoveny take fislusné grafické vystupy.
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7. Navrh a realizace PPBP v dané lokalé

7.1 Charakteristika zajmové lokality
Kraj: Jihatesky
Okres:Cesky Krumlov
Obec: Dolni Dv#iste (545465)
Katastralni izemi: Jenin (628981) a Horni Kal{$29006)

Lokalita, ve které probihaly veSkeré prace a na jsem mndl provést
vybudovani podrobného polohového bodového poleashazi fiblizné 3 km od
statnich hranicCeské republiky s Rakouskem. Spada pod oKresky Krumlov a
neléza se u obce Jenin, 4 km zagadd obce Dolni Dvisté. Jizni cast zajmove
lokality spada pod katastralni zemi Jenin, sevé&sii pod katastralni zemi Horni
Kaliste.

Lokalita, ve které jsem bodové pole budoval, mdotmz cca 50 ha. Celé
Gzemi, pro 8z bylo nakonec provedeno spéh@ vyrovnani, ma rozlohu o vyiife
cca 100 ha. Jedna se o pas pastvin tahnouci sveri jihu.

Obr. 9: Vyznédeni zajmové lokalitj21]
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Uzemi je zde charakteristickélenitym terénem a zgaym pevy3eni.
Nadmdska vySka je zde 670 az 776 m n. m.

Z davodu vyrazné svazitosti terénu zde nejsou vhodrimpiaky pro ornou
pudu. VeSkeré zenuélské pozemky zde proto slouzi jako pastviny provchkotu.
Na rekterych nize poloZzenych mistech zde dochazi k akashwody na povrchu
pozemku. Z tohoto ivodu zde existuji ¢které témdi trvale zamokené lokality,
které jsou pro umf®vani novych bodl nevhodné. Celé zajmové Uzemi spada do
povodi Jeninského potoka protékajiciho udolnianZ jee nachazi v jihovychodni
¢asti lokality. Jednotlivé pastviny s trvalym trammiporostem jsou Zfstuprény
prostednictvim cestni sit Problémem je ovSem to, Ze neudrZované cesty jsou
v souwtasnosti jiz v dosti dezolatnim stavu a jejich sjavnevyhovujici. V okoli

pastvin se nachazi lesni porost.

7.2 Pripravné prace

7.2.1 Kompletace podklad

Pred rekognoskaci zdjmoveého Uzemi bylo figgl nutné zajistit si vSechny
pottebné podklady. Na mapovém portalu, jenz jéistpprén na internetovych
strankach CUZK na adrese http://geoportal.cuzk.cz, jsem silegal viechny
geodetické body polohového bodového pole, kter&eogaly v mé lokalkit vyuzit.
Tyto body jsem si ozid v pofizené kopii mapySM5 a vytiskl jsem si k nim

piislusnégeodetické Udajepro jejich snadgjsi vyhledani v terénu.
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Obr.10:Zobrazeni stavajicich bédzpristuprené na internetovych strankactuzk [21]
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7.2.2 Rekognoskace

Pred jakymkoliv ngtickymi pracemi je taktézidezité seznamit se s zemim,
kde bude m&eni probihat, mo vterénu vramci tzv. rekognoskace. K&om
podkladi uvedenych v kapitole 7.2.1 jsemi pi poteboval d¢ me¢ricka pasma pro
vyhledani stavajicich bddv terénu a sprej s reflexni barvou pro jejich \agami. Ri
této rekognoskaci jsem néjde podle pislusSné mapy a geodetickych Gidayhledal
stabilizované body, zjistil jejich stav a zhodnggjich vyuZitelnost pro ®ieni
geodetickou metodou a metodou GPS. Na podklaebstudovani fipravenych
podkladi jsem se rozhodl v terénu vyhledat zfax&aci bodycislo 217, 220 a 210,
trigonometricky bodislo 2 a stavajici body PPR#slo 520, 559, 712 a 713.

Zhu&ovaci bodislo 217, nachazejici se na okraji lesa mezi palogstami
asi 0,6 km sevetnod obce Jenin, ghodstragnou ochrannou ty Z tohoto divodu
se mi ho vterénu potlo identifikovat az za pomoci #iickych pasem a
mistopisného riditu, jenz je sotasti geodetickych udaghudovaciho bodu. Jelikoz
z bodu existuje viditelnost na vyznamn&ast zajmové lokality, zhodnotil jsem bod
jako velmi dolse vyuzitelny pro moje geodetickésteni.

Zhu&ovaci bod ¢islo 220 se nalézd na vrcholu stoupani asi 0,3 km
jihozapadg od obce Jenin, ji#nod zajmového Uzemi. Bod ani ochranny znak
(ochranna t§) nenesly znamky poskozeni. | tento ZhB jsem 6itij@ko pouzitelny,

i kdyZ z rgj byla viditeln& jen porérné malacast zajmoveé lokality.

Pro (ely nasledného geodetického éieni zejména v severniasti
zdjmového Uzemi byloatezité nalezeni dalSiho zhie&aciho bodwislo 210, ktery
se &l nachazet piblizné ve stedu této oblasti. Tento bod, nachazejici se ufgdst
pastvin s vysokym travnim porostem, se mi nefitmapii rekognoskaci najit
z divodu [ilis obecného mistopisného popisu v geodetickychjicid. Bod se mi
poddilo nalézt az pozji s vyuZzitim totalni stanice, s jejiz pomoci jsesnjeho
polohu vytyil. Pii ohledani bodu jsem zjistil poSkozeni ochrannie tktera byla
vyvracena.

Jedinym trigonometrickym bodem, whoz se dalo na zakladzobrazeni
v mapovych podkladech uvazovat o jeho vyuZiti pr&emi, byl bodcislo 2. TB
¢islo 2 jsem naSel vifkopu v blizkosti komunikace, asi 1 km vychédrd zajmové
lokality. Bod nenesl znamky posSkozeni a byl kéoochranné t§e chrarn i skruzi.

Ihned po identifikaci polohy bodufimno v terénu, jsem musel konstatovat jeho
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nevyuZzitelnost pro moje geodetickééimni. Ve sniru, kde se nachazi zajmové
Gzemi, totiz branila ve vyhledu nopostavena zeédélska stavba.

Z hledanych boil stavajiciho PPBP jsem posoudil jako vhodné préedag
meieni bodycislo 712 a 713. Poloha bodislo 559 se ukazala jako nevhodna pro
meéteni v moji zajmové lokalit Bod¢islo 520 se mi v terénu nepdia najit.

Na zaklad zjis&ni technického stavu badjsem ke vSem vyplinil formuta
oznameni zavad a zm. Tyto formulde jsou v pilozecislo 2.

Trigonometricky bodctislo 2 a vSechny zméné ZhB maji kromd sodadnic
v S-JTSK uéeny sotdadnice i v systému ETRS-89. Jsou tedy vhodné inmfiteni
metodou GPS.

Pri pochizce v terénu jsem si také do mapy zakreslil vSegiotgncionalni
piekazky, které nejsou z mapy patrné. Dale jsem zeasal s vyraznowlenitosti
Gzemi, kterd je zasadni pro volbu hustoty budovar@dového pole. Z hlediska
vyuziti pozemk, na kterych o vzniknout nové PPBP, se jednalo o pastviny pro

chov skotu. Jednotlivé pastviny byly adiehé elektrickymi ohradniky.

Bod | Druh bodu Stav/poskozeni Vyuzitelnost Vyuzitelnost
pro geodetickou | pro metodu
metodu GPS
2 TB v pagadku NE ANO
210 ZhB poSkozena ochr ¢ty ANO ANO
217 ZhB poSkozena ochr ¢ty ANO ANO
220 ZhB v psadku ANO ANO

Tab. 1: Zhodnoceni vyuZitelnosti TB a ZhB v zagnokalie

7.2.3 Volba novych bod

Jiz v pfibéhu rekognoskace, jsem si da urcitou predstavu o umishi
novych bod PPBP.

P¥i volbé novych bod bylo mym cilem vytvéit v dané lokali¢ podrobné
polohové bodové pole z co nejlepSimi vlastnostij &y bylo pouZzitelné pro dalsi
geodetické prace (nappro podrobné gfeni). Pro zhughi bodového pole body
PPBP jsem si z geodetickych metod vybral metodsr@asi. Proto jsem se snazil
volit vzdy novy bod tak, aby zénbylo mozné nidtit na co nej¥tsi paiet okolnich

bodi (novych i stavajicich) a doslo tak k co rg$imu propojeni sit Aby bylo
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mozre zan¥tit nové body také metodou GPS, volil jsem jejichopo v dostaténé
vzdalenosti od fekazek, které by mohli omezitigm signalu z druzic. Dbal jsem
také na to, aby stabilizované body zadnymspbem nenaruSovaly hospoelai na
pozemcich a aby byly co nejlépigtupné pro dalSi &eni.

Celkem jsem, #d respektovani uvedenych kritérii, v dané loKkalivolil
polohu sedmi novych b&dPPBP. Tyto body jsemitslovaléisly 758, 759, 760, 761,
762, 763 a 764. V jpbéhu volby polohy bod jsem provad provizorni (d@asnou)
stabilizaci dewvenymi koliky.

Polohu bodwislo 758 jsem zvolil v jihovychodnfésti zdjmoveho Uzemi.
Z davodu velkéclenitosti terénu v tét@asti lokality, jsem byl nucen umistit bod
hluboko v pastvig, ¢imz byla zajistna viditelnost na 10 dalSich hod753, 754,
755, 756, 757, 759, 761, 763, 764, 210).

V jihozdpadnim cipu zajmového Uzemi jsem stabiktolbod ¢islo 759,

z rehoz existuje viditelnost na bodyslo 217, 753, 754, 755, 758, 756 a 764. Tento
bod, nachazejici se v pastvime vzdalenosti 10 meitrod elektrického ohradniku,
umoziuje podrobné rteni v mist za lesnim vystupkem.

Volba polohy bod v zapadni, vySe poloZeésti zajmové lokality byla, diky
mensSiclenitosti terénu a s tim spojenétdi prehlednosti tét@asti zemi, porrne
snadrjSi. Stabilizoval jsem zde batislo 760, z 8hoz je viditelnost na bodyislo
761, 762,763, 764 a 210, a b&dlo 762, s viditelnosti na bodyslo 760, 761, 763,
764 a 210, vzdalené od sebe 213 meBba body se nachazeji v pastvintésné
blizkosti cesty a elektrického ohradniku.

Polohu bodu 761 jsem zvolil v blizkosti kaiiy, ktera je spditelna
z Sirokého okoli. Z tohoto bodu byly diky jeho v{im@ poloze pozgi zameteny
smery a délky na 10 okolnich béd753, 754, 755, 758, 760, 762, 763, 764, 210 a
dokonce i na zhw®vaci boctislo 220, jeZ se nach&zi ve vzdalenosti 2221m!).

Ve vzdalenosti 332 méirjihovychodré od bodugislo 761 jsem se rozhodl,
umistit bod¢islo 763. Tento bod se naléza mezimv pastvinami odédenymi
elektrickym ohradnikem a je ZjnumoZzréno geodetické gfeni na bodyislo 758,
760, 761, 762, 764 a 210.

Poslednim bodem PPBP, jenZlrbyt v dalSi fazi pednmetem neieni je bod
¢islo 764. Bod jsem stabilizoval na rozhrani dvostypia a lesa v jihozapadiéasti
zajmoveé lokality. Existuje zd& viditelnost na 8 boil PPBP (753, 754, 758, 759, 760,
761, 762 a 763) a 2 zhio¥/aci body (210 a 217).
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Obr. 11: Volba novych badv zajmové lokalét[21]

7.2.4 Stabilizace bod

Po dokosieni vSecktinnosti spojenych s volbou polohy novych bp#teré
zahrnovaly i jejich d&asnou stabilizaci i@wnymi koliky, jsem pistoupil
k provedeni trvalé stabilizacéguepsanym Zysobem.

Noveé body jsem stabilizoval plastovymi mezniky amgrech hlavy 90 mm x
90 mm x 60 mm a délce ocelov&ey500 mm nebo pouze ocelovymi trubkami o
priméru 30 mm, které jsem zatloukl do Ur@évierénu. Pro jejich sna#§i nalezeni
v terénu, jsem v blizkosti kazdého bodu zatloulkétateveny kolik, ktery jsem
opatil reflexni barvou a oz cislem. Navic jsem ke kazdému bodu vyhotovil
jednoduchy mistopisny &, v nemz byly uvedeny miry gfené od bodu k blizko
leZzicim snadno identifikovatelnym priuk trvalého razu (strofm, slougim apod.).

Tyto mistopisné nity se po nasledném zpracovani v programu MicraStadtaly
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soutasti vyhotovenych geodetickych Gil& novym bodm PPBP, jenZ jsou soasti

piilohy diplomové préace.

Obr. 12: Plastovy meznik [vlastni]

7.3 Mérické prace
7.3.1 Zan®ieni bodi geodetickou metodou

Pouzité pomcky:

» Totalni stanice Leica TCR 407 power
o Stativy
* Odrazné hranoly

« Vytyeky + stojanky na vytky

Pri této metod jsem k néteni vyuzil totalni stanicLeica TCR 407 power
Ta umoiuje meteni vodorovnych a zenitovych dhiSikmych a vodorovnych délek.
Dale se da pouzit také k v¢twani bod. Fistroj je obsluhovan prasdnictvim
tlacitek ovladaciho panelu. Na displeji jsou zobrazgudmiené vodorovné sény a
délky, zenitové ahly, i@vySeni a dalsi informace. N&rena data je mozné ukladat
do pangti, jejiz kapacita je az 12500 bipda z které se nasletirmohou snadno
pienést do pdtace ke zpracovani.iBsnost dalkorru, s dosahem az 3500 m, je 2

mm + 2 ppm, Uhlovaigsnost je 2 mgon.

Obr. 13: Leica TCR 407 power [vlastni]
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Na rozdil od metody GPS jsem geodetickou metoduzivyjen k ugeni
polohy novych bod PPBP. Pro tento¢él mne z ndfenych veléin zajimaly pouze
vodorovna délka a horizontalni uhel. VeSkerd&ieni jsem provad ve dvou
polohach dalekohledu a ve dvou skupinach.

Aby mérena délka nebyla zatizena systematickymi chybamiuiné zavad
fyzik&Ini a matematické redukce. Fyzikalni redukzdeploty a tlaku vzduchu byly
provadny picimo totalni stanici na zakladodnot teploty vzduchu a atmosférického
tlaku, které jsem musel doriptroje po jejich zr¥eni vzdy zadat. Matematické
redukce jsem zavedl a%igpracovavani nadéienych dat v programu Groma.

Pri merickych pracich jsem vyuZil pomoci mého kolegy, ktese staral o
rozvazeni odraznych hrariaha jednotlivé mifené body.

Mgieni totalni stanici probihalo nasledéviejprve jsem provedl centraci a
horizontaci pistroje na bo& Centrace této totélni stanice se provadi za pomoc
laserové olovnice, horizontace pomoci elektronitkély na displeji. Poté jsem
zvolil zakazku, do které budou zaznamenavana v&echiiena data. Dale jsem
nastavil stanovisko, z kterého se bud&itra orientaci. Ze stanovi§jsem zanifil
ve dvou skupinach vSechny body, na které existovidiéelnost, a pesunul jsem se
na dalSi stanovi§t Stejnym zfisobem jsem proved| &eni na vSech novych bodech
PPBP (bodyislo 758, 759, 760, 761, 762, 763, 764) a na v&statnich bodech
v lokalité (ostatni body PPBP a zZhfslo 210, 217 a 220). Ret nefenych snira se
na jednotlivych bodech [iSil. Nejvice $nd bylo zangieno z bod c¢islo 758, 761 a
764 (10 smira), nejmért z bodi ¢islo 760 a 762 (5 sénd).

Stanovisko Pd&et méirenych snéra
758 10
759 7
760 5
761 10
762 5
763 6
764 10

Tab. 2: RFrehled patu meienych sréri na jednotlivych bodech

53



Z divodu omezeného ptu odraznych hrand) stativi a vytyek, kterymi
jsem i mereni disponoval, bylo #feni zvla& na stanoviStich s vySSi giem
meienych smira pomerné zdlouhavé. ¥tSinu ¢asu zabralo rozmisvani a
piesouvani odraznych hradolna rozsahlém uUzemi v dostienitém a &zko
prostupném terénu.

Métreni geodetickou metodou zabrat@so¥ priblizné tyden. Nasledné
vyrovnani bylo provedeno spdél@ s dalSimi sedmi body PPBP (751, 752, 753, 754,
755, 756, 757), které bylygdnmetem diplomoveé prace mého kolegy.

Obr. 14: Vizualizace @renych srra v siti [vlastni]
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7.3.2 Zan®reni bodi metodou GPS

K zameteni bodi jsem vyuZil tzv. rychlé statické metody Méieni byla
provadna dwma aparaturamlrimble 4600 LS. VyuZiti dvou aparatur znamenalo
vyraznou usporuiasu. Jako referéni stanici jsem pouzil virtualni stanici zeésit
CZEPOS.

Co se tye mnozstvi pdebného vybaveni, je tato metoda daleko skigénn
nez metoda geodetickd. Krémdvou aparatur Trimble 4600 LS, jsem pouZil stativ
trojnozku umo#ujici zcentrovani a zhorizontovani aparatury natbod

Trimble 4600 LS je jednofrekvéni aparatura napajeriyimi alkalickymi
bateriemi typu C. ® rychlé statické metadje s ni dosahovanagsnost +/- 5 mm +
1 ppm v poloze a +/- 10 mm + 2 ppm ve vySce. Dilkg &onstrukci odolava
aparatura velmi dab nepiznivym atmosférickym vlium a fyzickému poSkozeni.
Ovladani Trimble 4600 LS je velmi snadné. Po centaahorizontaci nad éienym
bodem se fistroj uvede do chodu stisknutimditka pro zapnuti a vypnuti (je to
jediné tl&itko na aparatie¢). Hned po stisknuti ttétka zapgéne samotné gkeni.
Pribéh nmefeni je mozné monitorovat pomodii tkkontrolek, které se nachazeji
v blizkosti tla&itka pro zapnuti a vypnuti. Prvni kontrolka zpraignalizuje, Ze je
aparatura zapnuta a jsou v ni nabité baterie, éisviti zeled. Pokud tato kontrolka
zatne blikat, znamena to, Ze baterie jeba vyngnit. Prostedni kontrolka, ktera
signalizuje ukladani dat do path sviti oranzo¥. V okamziku, kdy zéne blikat, je
mozné aparaturu vypnout — bod je &en. Posledni kontrolka blik&ervers.
Z frekvence, kterou tato kontrolka blika, je moarsuzovat na mnoZstvi viditelnych

druzic.

_Trimble

Obr. 15: Aparatura Trimble 4600 LS [vlastni]

V prabéhu meieni jsem si na kazdém bodapisoval z&tek a konec #feni
a také zmenou vySku aparatury nad stabilizovanym bodem. @bse na bodl
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trvala ve ¥tSing pripadi cca 20 minut. U bad které byly vice zastémé, porostem
byla jeji doba o &kolik minut delSi. NejdelSi doba gebna k zaréeni bodu byla 31
minut na bod ¢islo 759. Piimérna doba observace nad bodem byla ve vysledku 21
minut.

Pro (ely nasledné transformace s$adnic zamtovanych bod PPBP do
S-JTSK bylo nezbythnutné provést gteni i na danych bodech, které majtané
krom¢ souadnic S-JTSK i sdadnice ETRS-89. Nakonec byly aparaturou GPS
zantieny ¢tyti takovéto body. Vyuzil jsem zhtidvaci bodycislo 210, 217 a 220,
které byly zahrnuty také dodifeni geodetickou metodou. Navic jsem proveéieni
na trigonometrickém ba@dislo 2, ktery nebylo moZzno zaiiit geodeticky, nebdna
n¢j z now urcovanych bod neexistovala viditelnost.

V ramci metody GPS jsem spolu se svym kolegourykpgovad! meéreni
druhou aparaturou, zaifli béhem dvou di dvakrat kazdy bod néwznikajici si¢
PPBP a kazdy s uvedenych stavajicichibddodminkou bylo, aby mezi &wi
observacemi na témze hioblyl ¢asovy rozdil alespp3,5 hodiny, ktery zatoval
dostateén¢ odliSnou konstelaci druzic. Vyhodou zvolené metgaelypezesporu to, Ze
diky vyuZiti virtuaini referetni stanice ze sit CZEPOS neni nutné, aby jedna
z aparatur astavala Bhem zanstovani bod now vznikajici si¢ PPBP na daném
bodt. Tento fakt znamena vyraznou Uspoasu.

Po skodeni neieni jsem proved| staZzeni dat z GPS aparatury ditge
prostednictvim datového kabelu. Zpracovani dat GPS,ékfer blize popsano
v kapitole 7.4.2, jsem uskutal v softwaru Trimble Business Center.

7.4 Zpracovani nandi‘enych dat
7.4.1 Vypdet sodradnic prii vyuZziti geodetické metody

Pro zpracovani dat naienych totalni stanici v ramci geodetické metody,
jsem vyuzil progranGGroma.

Tento program je deny pro geodetické vypty, jednoduchou grafiku a
vedeni seznamu siadnic v prostedi Microsoft Windows.

Data, fenesena z totalni stanice Leica TCR 407 power, lilgizena do dvou
soubofi. Prvnim byl seznam seéadnic ve formétur.crd, ve kterém byly uloZzeny
¢isla danych baid a jejich soiadnice Y, X. Druhy soubor - seznaméieni ve

formatu *.mes , obsahoval vSechny d&fené hodnoty. Poté co jsem si ve
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zmirgném programu otéel seznam r¥eni, musel jsem nejprve zavést dgiemych
délek gedepsané redukce. Zatimco fyzikalni redukce bybywedeny totalni stanici
uz @i samotném r&eni, na zaklaglméienych a zadavanych hodnot teploty a tlaku,
matematické redukce jsem aplikovat az vitsovém programu Groma.
Z matematickych redukci jsem zavedl redukci déleyndlového horizontu, ktera je
zavisla na nadniské vySce v migt méreni (tzv. redukce z nadriské vysky) a
redukci délky do Kovakova zobrazeni. Délkové korekce kokakow zobrazeni
dosahuji na Gzenmeské republiky hodnot -10 az +14 cm. V moji zajmtnkalits

to bylo +11 cm na 1 km. Po uskdteni tchto nezbytnych Ukan a opra¢
piipadnych nesrovnalosti v seznamwiemi a seznamu stadnic, jsem mohl
pristoupit k samotnému zpracovani ngenych dat. Jelikoz probihalo ¢beni ve
dvou polohach dalekohledu a ve dvou skupinach, bybeznamu sdadnic u
kazdého stanoviska registrovany celkétyiti méreni na kazdy ze zaffovanych
bodi. Nejprve jsem provedl zpracovani¢iani v obou polohach dalekohledu v
Méreni — Zpracovani zapisnikikde jsem oznal funkci Zpracovat ndreni v obou
polohach Potom jsem Klikl na volb@pravit, a zobrazil se mi protokol o vy
opravenych sgra z meteni v I. A 1l. poloze. Je-li v&pracovani zdpisnikaapnuta
volba Pouze do protokoluje vytvaren pouze protokol. Pokud tato volba zapnuta
neni, jsou zreny provedeny i v seznamuébeni. Podobnym Zisobem jsem po
spojeni opakovanych stanovisek postupoval zpracovavani opakovanycheéreni.

V tento okamzik jsem #h v seznamu sdadnic u kazdého stanoviska pro kazdy
meéteny bod vyhodnoceno jednoéreni. Nasledé jsem veZpracovani zapisniku
provedl jest zpracovani oboustmé mérenych délek. Posthto ukonech bylo jest
potreba oznét vSechny nitené body v seznamuéteni jako orientace. V tuto chvili
bylo vSe pipraveno k samotnému vyrovnaniésiPro vyrovnani jsem pouzil metodu
nejmensichttveral. V programu Groma jsem v nastrojich zvolil poloAkyrovnani
site. Zde jsem nechal gest nanétena data. Dané body (210, 217, 220, 712 a 713)
jsem ozndil jako pevné. Sotadnice takto ozri@nych bod nebudou vyrovnanim
dotteny. Po Kliknuti na vypset, byly vyp@teny sowadnice vSech novych bad
PPBP. O postupu a vysledku vyrovnani vypovida dyslerotokol, jenz je sa@asti
piiloh diplomové prace.
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*¥yrovnani sité @
Soubor  Sit Mapovéda

Ffiblizné soufadnice ] Smény | Délky | Wosky | Worovnang soufadnice |
[~ Wetupni soubor 2 mérenim: -
iD:'\mike\dipIDmka\.geu mereni zpracovanitzk 3 - FINALNZAIEN] m Macist data

— Friblizneé souradnice: -

Biod | Fred:.: Y |FER501.7400

[ 220 — Ciglo 1?12 # [1201858.0300

b o
?‘l Paoloha: |Pevnjbod = Z:{0.0000

751 vl Migka |[] -

Ubrat Frotokal | Wopocet 1

Obr. 16: Vyrovnani sétv softwaru Groma [vlastni]

Sit, ktera byla pednetem vyrovnani, obsahovala celkem 19 bodypoctena
stredni soadnicova chyba ma hodnotu 6 mm. Byla sphn kritéria gesnosti pro
uréeni bodi PPBP.

*GROMA v. 7.0 =)
Sobor Edtace MEfeni Wypoity Nastroje Okno  Napoveda
2 E2Hd 88 PR #+48 £ m| i v
Konfiguace: [gromani =] | preceis: | | Kksdkedity: | =] Meitko: | LODDDODOODOOD +
TALBK | Ayah B AD AL DO S

= "JENIN zk 2prejmenovanibodu.mes®; Mereni =]E3 ~
Freds,  Cislo Hz | Yod délka | Popis ~
00430000 0756 (100.0029 | 558151

7 00420000 0758 |211.7031 | 210.078
00000000 0220 76620734 | 120240216 00430000 0756 |152.8291 | 477.723
00000000 0712 76650174 | 1201 85803 00430000 0755 | 52.0201 | 447.909
00000000 0713 78632176 | 1201927.08 00430000 0754 | 31.6632 | 542 656

= o04z0000 0753
00430000 0755 (127.0004 | 664 872
00095306 2170 | 100.0049 | 1524.921
00430000 0793 (123.6182 | 924.127
00430000 07954 (124.2406 | 845.335
00430000 0756 (1584927 | 366.229
00420000 0764 | 359234 | 121433
00420000 0758 | 56.4414 | 502515

500420000 0760
00095306 2100 (100.0008 | 303.588
00420000 D762 (3494302 | 212871
00420000 0763 | 323792 | 544755
00420000 0761 (3911672 | 482108
00420000 0764 |146.7648 | 357.502

l[=00420000 0761

00430000 0754 | 82.8540 |1437.381

00430000 0753 | B0.6166 | 1497 552

00035306 2100 (100.0010 | 604 206

00430000 0755 | 89.0608 [1312.009

00420000 0764 [114.3928 | 790.223

00420000 0763 | 42.3155| 331.979

00420000 0760 (1331611 | 482108

00420000 0762 (1581562 | 339.190

00095306 2200 | 80.1003 | 2220.852

00420000 0758 | 81.6048 | 692.339

\[=00420000 0762

00095306 2100 (100.0030 | 479.245 = T

00420000 0761 (396.0165 | 339.190

00420000 0763 | 375619 | 529.807

00420000 0760 |129.2860 | 212.871

00420000 0764 |127.6150 | 570.248

=00a20000 0763

00035306 2100 | 8999593 | 477.321

00420000 0761 |205.4380 | 331975

00420000 0764 [105.1130 | 715.420

00420000 0762 |162.8256 | 529.807

00420000 0760 (137.4971 | 544.755

nNAZ0NNN_ N76R | 71 945R | 4R 21 P

< >

Aktivnl seznam soufadnie: C:\Documents and Setlings ceni\di gfent 2p ani'zk 1 L kJEMIN s 2k, crd 145 L1}

Obr. 17: Prostedi programu Groma [vlastni]

7.4.2 Vypocet solradnic a vySek ¥ pouziti metody GPS

Zpracovani dat jsem proved| v prografiimble Business Center V tomto
softwaru lze provéa#t zpracovani GNSS &eni i zpracovani gteni z totalnich

stanic a dalSich digitalnichiptroji. Sowasré umoziuje pokr@ilou vizualizaci dat.
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Nejdiive jsem si v uvedeném program zaloZil novy projgkite — New
Project) U ngj jsem si nastavil metrickou soustavu. Dale jsme goloZzceProject

— Changec Coordinate Systewolil souradnicovy systém S-JTSK.

Select Coordinate Syste

Select the coordinate system that you want to use from one of (up to)the last 10
systems used as shown below, then press Finish. Atemativehy select "New System’to
choose a different coordinate system and then press Next to continue to the nest
page.

() New System
@ Recently Used System

Coordinate System Group : Czech Republic

Zone : Krovak

Datum Transformation : 5-JTSK {Seven Parameter)
Geoid Model : EGM36 (Global)

Click on the left.fight amows {or use the Page Up/Down keys)to see
i 2 up to the last 10 coordinate systems you have used.

< Zpi Dalii> | | Dokendt | [ stomo |

Obr. 18: Nastaveni s@gadnicového systému v softwaru Trimble Businesse€pnastni]

Jelikoz probihalo r¥eni ve dvou dnech dma aparaturami, musel jsem si
zalozZit celkem 4 takovéto projekty. Poté jsem pdbwtazeni nagtenych dat z obou
pouzitych aparatur Trimble 4600 LS docfiace. To jsem uskutmil prostednictvim
piislusného datového kabelu. Do Trimble Businessé&gsém pislusné data riatl
pomoci funkcemport Pri importu jsem musel jednotlivé &feni identifikovat. To
jsem uskuténil ztotoZzréenim casu zaatku a konce observace nad bodem
zaznamenanym aparaturou a zapsanym v zapisnikuzaklad této identifikace
jsem v zobrazené tabulce vzdy doplnil do sloupoint ID ¢islo bodu, na kterém
meieni prokhlo, a do sloupcédeight vySku aparatury nad zatovanym bodem.
Abych odlisil dw méfeni uskuténénd nad stejnym bodemjyigal jsem k ozn&eni
prvniho nefeni zacislo boducislici 1 a i opakovaném rrenicislici 2 (nag. prvni
meieni nad bodentislo 210 jsem ozrd 2101 a druhé rreni 2102). Po importu
zmirgnych dat, se objevilo grafické znazénh priblizné polohy bod. Abych mohl
vyhodnotit gesnou polohu a vySku bod musel jsem importovat také data
z refererni stanice, kterou byla virtualni stanice z¢ SSFZEPOS. Data ve formatu
RINEX, vztazena kfislusSnémuwasovemu rozmezi, ve kteréntimni probihalo, je
mozné ziskat na internetovém portalu http://czeprg.cz/. Po stazeni dat, které

byly vztazeny k boddislo 210, jsem mohl provést jejich importovani dogramu.
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To jsem uskuténil znovu pomoci funkcemport Po tomto Ukonu se v grafickém

poli zobrazil bod s ndzvemirtual Rinex ktery se automaticky propojil s ostatnimi
body useékou.

. urramed -Tomile susress Centr R T .. TR . o
: File Edit View Project Sefect Point Line Surface Comdor Diafiing Image Sumvey Reports TCE Window Help

DA ABSI AL sseIDE S BBE ZEgeD e im Ll
Ry e T T ErY)

oA Rinex
I © 7582

Obr. 19: Prostedi Trimble Business Center [vlastni]

Po kliknuti na zmi#gny bod, se mi zobrazila tabulka (Obr. 20), ve kisgin
do jednotlivych kolonekEasting, Northing a Elevatigrvyplnil souadnice Y, X a
vySku odpovidajici bodgislo 210. Nasledhjsem pro polohu a vysku bodu nastavil

parametrControl Quality na zaklad ¢ehoz byl bod ozn#n trojuhelnikem jako
pevny.

Point 1D:

Virtual Rinex

Coordinate type

| Grid |
Ezsting:

L= 7ss973.440
Northing !él
" 1200923.830

Blevation

L2 751.0m0 (&)
Status:

| Enabled -

m

Lattude:  N48°39706.15218"
Longitude:  E1472322,12676"
Height: 750,482 m

Latitude: ~ M48°3303.97520"

Longtude:  E14723'18.60136"
Height: 797508 m

[ ok |[ cancel |

Obr. 20: Nastaveni s@adnic a vysky virtualni referéni stanice [vlastni]
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Poslednim krokem bylo zpracovani z&kladem peasstictvim funkceSurvey
— Process BaselinedNasledg se objevila tabulka, kde byly jednotlivéérani na
bodech ozngeny bul’ jako fixed nebofloat. Oznaeni fixed znamena, Ze &eni
probéhlo v paadku. Vysledky mteni ozndeného jakofloat jsou nepouzitelné.
Z tohoto divodu se mi nepodéo metodou GPS ziskat polohu a vySku badklo
764. Jako float byly ozreny ol nad nim provedena d&eni. Pravépodobnym
davodem je pitomnost vysokych igkazek v blizkosti bodu, které mohou mit za
nasledek nedostatay prijem signalu z druzic.

Po provedeni vSech vySe uvedenych operaci Ize oZzpeReportszobrazit
veSkerou dokumentaci o vyhodnoceni GPSiemi. Jednim z vystdp ktery
piedkladam v filoze cislo 9, je pehledna tabulka stgnymi sotdadnicemi a
vySkami zansiovanych bod (Point List) PodrobsjSi vystup obsahujici informace o
vysledcich, zpracovani zakladen a podminkaebem Wetnd grafi znazotujicich
dostupnost druzicipjednotlivych observacich je mozné ziskat kliknutiaBaseline

Processing Repor€ast tohoto vystupu uvadim ¥ijpzeislo 11.
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7.5 Porovnani ziskanych vysledk

Po zpracovani natfrenych dat, které jsem podraiiinpopsal v kapitolach
7.4.1 a 7.4.2, jsem mohl provést zhodnoceni doyahemysledk. JelikoZz jsem
k polohovému uteni bodi PPBP vyuzil dvouttznych metod, ziskal jsem u kazdéeho
z téchto bodi dvakréat sotadnice Y, X, které jsou na sbbezavislé. Poté jsem mohl
uskuténit jejich vzdjemné porovnani a vygtat stedni sowadnicovou chybu.
Vyslednou stedni soéadnicovou chybu jsem porovnal s kritériepnosti pro PPBP,
které jsou uvedeny ve vyhlaséislo 26/2007. NejvysSi hodnotdesini soéadnicové
chyby byla sp&tena u bodwislo 760, kde¢ini 0,05 m. Kritéria pesnosti byla
splrena. Porovnani jsem nemohl uskirié u bodudislo 764, ktery se nezti

zameiit metodou GPS.

tislo Y [m] X [m] Mxy
bodu Geodeticka GPS my Geodeticka GPS mx [m]

758 | 766773,18 766773,13 0,05 | 1200982,14 1200982,16 -0,02 0/04
759 | 767229,50 767229,44 0,06 | 1201192,49 120119249 -0,00 0}04
760 | 767223,34 767223,27 0,07 | 1200761,49 1200761,%1 -0,02 0}05
761 | 767007,16| 767007,12 0,04 | 1200330,62 1200330,66 -0,04 004
762 | 767263,66| 767263,61 0,05 | 1200552,50 1200552,%3 -0,03 004
763 | 766734,88 766734,84 0,04 | 1200520,4¢ 1200520,49 -0,03 0j04
764 | 767141,01 - 1201109,34 -

Tab. 3: Porovnani soadnic Y a X ufenych metodou geodetickou a metodou GPS,

vypaitena stedni sodadnicova chyba

Vy3ky novych bod PPBP byly ufovany pouze metodou GPS. &eni

piesnosti uteni vysky touto metodou jsem proto proved| aléspdod: stavajicich,

na kterych bylo provedenodieni aparaturou GPS. Vysledkem tohoto porovnani byl

vypoéteny rozdil nadmiské vySky uvedené v geodetickych udajich a nadkeéo

vySky uené z mého g&feni (Tab. 4). Nej§tsi rozdil byl vypéten u zhudovaciho
boducislo 210, kde je jeho hodnota 0,06 m.
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Vyhodnocené vysky dovanych bod PPBP jsou uvedeny v tabulce 5.
Z divodu, ktery jsem jiz uved! v kapitole 7.4.2, nebgfatena nadmiska vyska
boducislo 764.

SLSJ?J UI\Ivad’mofské\ vyék? (pr) [mJ mz tf(i)sol|(l>J Nadm. vyska
rceng;nsetodou Prevzata z GU [m] (Bpv) [m]

2 742,69 742,74 0,0% 758 73478
210 750,94 751,00 0,06 759 772.83
217 705,79 705,82 0,03 760 759,06
220 703,55 703,60 0,05 761 764,26

Tab.,4: Porovnani nadmiskych vyéelf tfen)'/ch na | 762 760,34
geotetckyeh tajich o badpatent jejch rosdits” | 02 | 14077
me 764 -

Tab. 5: Nadmaské vySky
urcovanych bod PPBP

7.6  Tvorba grafickych vystup

Konena podoba grafickych vystipjez jsou sotésti diplomové prace, byla

dosazena v programedbficroStation aArcGIS.

7.6.1 MicroStation

Program MicroStation, jenZ je produktem firmy BemtlSystems, pétdo
skupiny grafickych prograth které se ozriji jako CAD systémy. Tento software
je uzit&ny pro celouradu technickych obarvéetné geodézie.

Vyhodou programu je jeho kompatibilita s geodetiokprogramem Groma,
v némz jsem pracoval. Toho jsem vyuZii pvorbé planu néfenych snara (Obr. 14).
Souadnice, jez byly vysledkem vyrovnani, jsem si tieje nechal graficky zobrazit
v programu Groma Souadnice — Zobraz graficky. Po nasledném ulozZeni ve
formatu *.dxf, jsem uz mohl tento soubor ofévww programu Microstation. Vém
jsem jiz mohl provaé&t nejizrejSi operace. Pro kotry vystup je mozné zvolit
pozZadované #fitko.
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Dale jsem v tomto softwaru vyhotovil mistopisné&ntyg které jsou satasti
formul&u geodetickych udajnow stabilizovanych baid PPBP.

& mistopis 764.dgn (20 - VB DGN) - MicroStation V8 2004 Edition

Soubor  Edbovat Pryek  Mastaveni Néstroje Pomcky Prostfed Ofno  Népowdda

o S0~ = o -] o - —

2-¢-0He[Ns0 8 1k -~ @ 7]

Aok o= Ol P ooy
o =) @ MELlslelzlo]
i b

Zotwazovén hotovo e

Obr. 21: Prostedi programu MicroStation [vlastni]

7.6.2 ArcMap

ArcMap je centralni aplikace v ArcGIS Desktop, aunfy ESRI. Je to GIS
aplikace, pouzitelnd pro vSechny mapaerientované ulohy, detrg kartografie,
prostorovych analyz a editace dat.

Pro (ely diplomové prace byly softwaru ArcMap vybemy grafické
vystupy (obr. 9 a 11).
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8.  Porovnani pouzitych metod

8.1 Metoda GPS

Technologie GPS dnes obsahuje pom Siroké spektrumiznych metod,
vyuzitelnych pro izné &ely. Pro @el této diplomové prace, kterym je vybudovani
podrobného polohového bodového pole, jsem si ztadil rychlou statickou metodu
S postprocesnim zpracovanim. Jako ref@restanice bylo vyuzito virtualni stanice
ze sit CZEPOS. Zpracovani bylo provedeno v programu TienBusiness Center.

Nespornou vyhodou pouzité GPS metody je vyrazpérasasu. Observace
na bod trvala \WtSinou jen piblizn¢ 20 minut. DalSim faktem, kterytipasi
podstatné zvySeni produktivity prace, je také eongreni mize byt zajifovano, na
rozdil od geodetické metody, pouze jednim praca@mikPrace byly urychleny také
vyuzitim dvou aparatur. Vyhodou oproti metogeodetické je také to, Ze neni tak
naraina na mnozstvi vybaveni a pooek. Krong dvou aparatur Trimble 4600 LS
bylo poteba uz jen dvou stafiva trojnozek pro jejich horizontaci a centraci nad
zantiovanym bodem. Ve prosph této metody hovo zajisté i velmi jednoducha
obsluha zmiénych aparatur. Tim je velmi vyrazrpotlaten lidsky faktor, co by
puvodce chyb. Z hlediska pini Ulohy v oblasti budovani a zhie&ani bodovych
poli prindsi technologie GPS usnadi volby polohy bod pred nefenim. Na rozdil
od geodetickych metod zde nemusi existovat vidiglmezi jednotlivymi body.

Nevyhodou systému GPS je zavislost nignu signalu z dostateého paétu
druzic. Z tohoto dvodu je vyuziti metody GPS nevhodné v mistech nagjicich se
v blizkosti vysokych fekazek. PouZiti je velmi problematické hage neéstech nebo
v prostedi lesnich porost Zpracovani nagftenych dat v softwaru Trimble Business

Center probhlo po zjiStni spravného postupu péme rychle.

8.2 Geodeticka metoda

Z geodetickych metod umadjicich budovani bodovych poli jsem si vybral
metodu plosSné sit Totalni stanici Leica TCR 407 power bylo proveml@mieni na
trech zhugovacich bodech a na jednom stavajiciktraacti novych bodech PPBP.
Vysledkem spokného vyrovnani provedeného v programu Groma metodou
nejmensSich¢tveral byly tedy sodadnice Y a X¢trnacti novych botl PPBP
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v sodadnicovém systému S-JTSK. Sedméchto novych botl je predneétem této
diplomové prace.

Vyuziti této metody vyZaduje plévy vybér polohy jednotlivych bodl tak,
aby bylo mozno r¥it co nejvice s&ria. Samotné rieni je pomdrné zdlouhavé a
narané na mnozstvi vybaveni a pdoek. Kéasu patebnému k uskut@éni mereni
na ucgitém bod vzdy ve dvou polohach dalekohledu a ve dvou skaghinje teba
pricist dobu pdebnou pro signalizaci bédméiické osnovy. Nevyhodou oproti
metod GPS je ¥tSi pracnost rreni a ¥tSi diraz na pélivost a sousedni. Lidsky
faktor tak ovliviuje pongrné znané kvalitu vysledk.

Pres fadu nevyhod maji klasické geodetické metody sté@eastupitelné
postaveni wadt ¢innosti. Z hlediska budovani a zkiagani bodovych poli je jejich
pouziti vyhodné zejména v intravilanech a v mistezhstignych vysokymi
piekazkami. Vyhodou je jisti nizSi pdizovaci hodnota pétbné techniky. Nasledné
zpracovani nagfenych hodnot a koweé vyrovnani s# v programu Groma
probhlo rychle a bez vyrazfsich problénd, cemuz jis¢ napomohly i moje idvejsi

zkusenosti s timto softwarem.

8.3 Z&awr porovnani

Na zaklad poznatk, zjiS€nych @i studiu odborné literatury, a zejména pak
na zaklad ziskanych praktickych zkuSenosti, jsem mohl prov@wdnoceni a
porovnani obou pouzitych metod. ©imetody spojuje fakt, Zefipvolbé vhodnych
piistroji a vhodnych metod, dosahujiegnosti, jez je v oblasti budovani bodovych
poli pozadovana. Technologie GPS ovSem do obordé&é® ginasi vyrazné
zvySeni produktivity prace. Tento fakt, spolu seg&yici se finatini dostupnosti
pottebné techniky, je asi hlavniniiebdem, pré se GPS ve i€ geodéziedSi stale
vétSi oblike. Dovolim si ovSem tvrdit, Ze klasické geodetickétoay si alespo pri
feSeni gkterych uloh, uchovaji i nadéle své nezastupitplgtaveni.
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9. Zavér

V rdmci diplomové prace na téma ,Realizace a &ani polohovych a
vySkovych bod podrobného polohového bodového pole v dané |@kajgem
nejdive, na zaklag prostudované literatury, proved! shrnuti dané |emolatiky. Poté
jsem postupujic podle sepsané metodiky, proveditem v terénu a zpracovani
ziskanych dat. S@asti prace je také popis provedeny&hnosti a komplexni
zhodnoceni vysledk a vyuzitych metod. Aby byla prace kompletni, byly
vyhotoveny také nezbytné textové a grafickiéohy.

V lokalite, jeZz se nachazi v katastralnich izemich Jeninrai Halisg, byla,
na zéklad pripravnych praci a zhodnoceni hustoty stavajicihndobého pole,
vybudovana $i14 novych bod podrobného polohového bodového pole, z nichz 7 je
prednttem této diplomové prace. d¥eni, kterému fedchazela stabilizace novych
bodi, jsem provedl metodou geodetickou a metodou GP&adetickych metod,
které by bylo mozné pro dangal vyuzit, jsem pouzil metodu ploSnéésifri této
metod jsem progdednictvim totalni stanice Leica TCR 407 power, bl na
jednotlivych bodech #teni horizontalnich Glil a vodorovnych délek na okolni
body. Poté, co byly u naffenych hodnot provedeny fyzikalni a matematické
redukce, byla $i vyrovnana v softwaru Groma metodou nejmensétheral.
Nasledr bylo provedeno za#ieni si¢ bodi také dema GPS aparaturami Trimble
4600 LS, vramci rychlé statické metody. Nad kazdyodem, v¢etre stavajicich,
byly provedeny d¥ observace s pibnym ¢asovym odstupem, ktery zajistil
dostatén¢ odliSnou konstelaci druzic. Jako refefehstanici jsem vyuzil virtuélni
stanici ze sit CZEPOS. Data stazena z této stanice a obou pohZzZagaratur byla
nasledg zpracovana v programu Trimble Business Centetcekem ziskani polohy
a také vysky geodetickych bind

Respektovanim platnych ifqdpisi a powek tykajicich se budovani
podrobnych bodovych poli jsem débg vysledkim, pri nichz byla splgna kritéria
piesnosti.

Grafické filohy jsem vyhotovil v programech MicroStation acAfap.

Vysledkem vSech vySe uvedenyéimnosti je sf novych bod podrobného
polohového bodového pole, ktera bude déale slowkb jpodklad pro podrobné

meéieni v lokalig.
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11. Seznam uzitych zkratek

AGS
Bpv
CSNS
CSTS
CZEPOS
DGPS
DOP
DOPNUL
ESA
ETRS-89
EUREF
GDOP

GIS
GLONASS

GNSS
GPS
GPZ
GU
HDOP

ISKN
ITRS

ITRF-90

JTS
k. 0.
MNC
NAVSTAR

Astronomicko geodetickat’si

Balt po vyrovnani
Ceska statni nivetai st
Ceska statni trigonometrické’si
Ceskéa s permanentnich stanic prosorani polohy
Diferenni globalni pozini systém

Faktor sniZzenitgsnosti (Dilution of Precision)
Doplreni si€ nultéhoradu

Evropska kosmické agentura

Evropsky terestricky refeten systém

Evropsky referéni ramec (European Reference Frame)
Parametr geometrickéegnosti (Geometric Dilution of
Precision)

Geograficky informani systém

Globalni druzicovy polohovy systém (Glotma
navigacionnaja sputnikovaja sisia)

Globalni druzicovy polohovy systém

Globalni polohovy systém (Global Positiortfygtém)
Geodetické polohové zaklady

Geodetické udaje

Parametr horizontalntgsnosti (Horizontal Dilution of
Precision)

Informa&ni systém katastru nemovitosti
Mezinarodni terestricky referam systém (International
Terrestrial Reference Systém)

Mezinarodni terestricky refexam ramec (International
Terrestrial Reference Frame)

Ceskoslovenska jednotna trigonometricka si
Katastralni tzemi

Metoda nejmensiativerai

Navigani systém pomoci tiovani¢asu a vzdalenosti

(Navigation System with Time and Ranging)
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NULRAD Geodeticka referémi st’ nultéhofadu na Uzemi'R

PBPP Pevny bod podrobného polohového bodovéteo pol

PDOP Parametrigsnosti polohy (Position Dilution of Precision)

PN Resna nivelace

PPBP Podrobné polohové bodové pole

RTK Kinematicka metoda v reélnérase

S-JTSK Sotadnicovy systém Jednotné trigonometrické lséttastralni

SM5 Statni mapa 1:5000

SPI Soubor popisnych informaci

B Trigonometricky bod

TDOP Parametripsnosticasu (Time Dilution of Precision)

VDOP Parametr vertikalnicfesnosti (Vertical Dilution of Precision)

VPN Velmi g'esna nivelace

VRS Virtualni refereéni stanice

WGS84 Svtovy geodeticky referemi systém 1984 (World Geodetic
System 1984)

ZGS Zakladni geodynamick& €ieské republiky

ZhB Zhu$ovaci bod

ZNB Zakladni nivelani bod

ZPBP Zakladni polohové bodové pole
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Priloha¢. 1

Cislo bodu Y [m] X [m] Vyska [m n. m.]
758 766773,15 1200982,15 734,78
759 767229,47 1201192,49 772,83
760 767223,31 1200761,50 759,06
761 767007,14 1200330,64 764,26
762 767263,64 1200552,52 760,34
763 766734,86 1200520,47 740,77
764 767141,01 1201109,34 -




Priloha ¢. 2

Oznameni zavad a zrén na bodech zakladniho polohového

bodového pole a zhugovacich bodech

Okres:Cesky Krumlov Triangukai list: 5306
Obec: Dolni Dvaiste
k. 0.: Horni Kalis¢

Cislo Nalezen — stav, popis zavad Nenalezen
bodu
2 Bez zavad

210 Chybi ochranna & bod bez zavad

Body byly vyhledany na podkiad
geodetickych uddj pr revizi a
doplreni  podrobného polohového

bodového pole




Oznameni zavad a zrén na zhu®’ovacich bodech a bodech

podrobného polohového bodového pole

Okres:Cesky Krumlov Triangukai list: 5306

Obec: Dolni Dvaéiste

k. 0.: Jenin
Cislo Nalezen — stav, popis zavad Nenalezen
bodu

217 Chybi ochranna & bod bez zavad

220 Bod bez zavad

520 Bod nenalezen

559 Bod bez zavad

Body byly vyhledany na podkiad
geodetickych 0d&j prA revizi a
doplreni  podrobného polohového

bodového pole




Priloha ¢. 3

GEODETICKE UDAJE

ki JihoCesky trigonometrického bodu
) Tt Vytvoreno pro web 30.01.2012
owes: CESKY Krumlov TRV VA R - =306
obee. . D0IN{ Dvoriste Stov 1 2008 ZM-50 32—42
SMO-5 140660
Cielo o nézev bodu 2 Horni Kaligt& v. 2 \55%.3
Nodmo¥sks vyka %/\/;o r
Bod Druh Y X SRS
Bpv vztohuje se na ® \3
2 B 765489.46 1200656.71 7553;74 hranol - \j__ Mﬂbﬁza
PR Q O\ Ul A
ot~ e
AT >
oo 5’/7,>‘ s
N PN
(&)
ETRS-89 B L Helips I
2 48 39 19.4171 14 24 28.5695 | 789.51 STATIC r r
Orfentace na body  (ve stupnich)
Cislo Jignik Délka strany Cislo Jiznik Délka strany
6 301 16 18.7] 2584.514
257 |/4010/ 147 50 56.6| 1011.328
Mistopisny popis: Bod je na navrsi, 1,9 km severozdpadné od Zelezni¢ni stanice Rybnik.
Bod 2
zula
. 0,00 20.20.80 0,00 0,00 0,00
2 D 7ula
sl = | 95| 5050.15
o ) sklo
= 1.19 16.16.3
0Oznot. pavrch, .
[ — 1948 .
ol 0T-1963,05K-1998
Kat. ozemic Hornl Kaliste
Porc.2ts: Druh poz.: 219/1
Druh o wka signal. Poznamiy:

stovby nebo ndrys

trvalého clle:

n

7

Signalizace
7 roku:

Zemdmaficky ufad 2000



Priloha¢. 4

GEODETICKE UDAJE

Kraj: J\’hoéesky’ zhu$fovacihe bedu
T Tt Vytvoreno pro web 30.01.2012
oo CESKY. Krumlov TRV VA — =306
abec:. DOINT D\,/O,F,“é,,{,é ,,,,,,, Stov ki 1999 . ZM-50 32-42
SMO-5 140660
Cislo a ndzev bodu 210 V ldnech 210
Nadmoftska vyska
Bod Druh Y X -
Bpv vztahuje se no
i
210 |ZHB| 766973.44 1200933.83| 7/51.00| hranol At C@y‘,
Tt
SWahg v
C = hogns
ETRS—80 B L Helips r \'0{1 Ism?/@?;)
210 48 39 03.9714 14 23 18.5926 | 797.70 STATIC .
Orientace na body (v grddech) : o = 95.7238 g 2\7)\
Bod ¢&islo Jiznik Délka strany Bod ¢&islo Jiznik Délka strany £ = 339741 g
217 330.72117| 1377.705
Bod uréen : metodou GPS

Mistopisny popis :

Bod je 1.8 km jihovychodné od zdamku v Rozmberku nad Vitavou, uprostfed velkych lana
pole. Bod precislovan, pav.¢. 9.1.

Bod uréen :210 - GPs,
Bod 210
g D 0.00 16><Z1UE‘SOX75 0.0 o0 —
5 . Zula
2| I 88 | 30x30x10
oy ™| 0T=1999,0T-1990
Kot.uzem( Horni Kaliste
o
Bod 210
S | Ztizen 1963 VU Praha
B | ureent ¥x 2000
HIE 2000
& | prelstabilizoce 1963
« [ Uarzbo 1999
* | obnova

Poznamka :




GEODETICKE UDAJE

Kraj: J\’hoéesky’ zhu$fovacihe bedu
) Tt Vytvoreno pro web 30.01.2012
owes: CESKY Krumlov TRV VAR — =306
obee. . D0IN{ Dvoriste sov ke ZM-50 32—42
SMO-5 140660
Cislo a ndzev bodu 217 Jenin — sever 217
Nadmoftska vyska
Bod Cruh A X 5 3
Bpv vztahuje se nao 5
217 |ZHB| 765753.06 1201573.16| 705.82| hranol &
r l
ETRS-89 B L Helips ‘
217 438 33 48.8645] 14 24 219175 | 752.53 STATIC
Orientace na body (v grddech) :
Bod ¢&islo : Jiznik Délka strany Bod ¢&islo : Jiznik Délka strany / f
220 31.91345| 945.310 (§‘y
Bod uréen : metodou GPS

Mistopisny popis :

Bod je asi 0.6 km severné od obce Jenin, na okraji lesa, v neplodné pudé mezi polnimi

cestami.
Bod uréen :217 - GPS,
Bod 217
& B Zuld
£ D 0.00 16x16x75 0.00 0.00 0.00
g . Zula
al = 95 | 20x20x7
Ochraonny znok:
@) 0T-1999
Kotzem Jenin
Forc.s. 126/1
Bod 217
S | Ztizen 1999 KU ¢B
g Urceni YX 2000
HIE 2000
g [Pre]Stabilizace 1999
= Udrzba 1900
* | obnova

Poznamka :




GEODETICKE UDAJE

Kraj: J\’hoéesky’ zhu$fovacihe bedu
) T Vytvoreno pro web 30.01.2012
owes: CESKY. Krumloy peee A — 5306
obee. . D0IN{ Dvoriste sov ke ZM-50 32—42
SMO-5 140661
Cislo o nazev bodu 220 Jenin — de(]d 220
Nadmoftska vyska
Bod Druh Y X -
Bpv vztahuje se no
220 |ZHB| 766207.34 1202402.16| 703.60| hranol
ETRS-89 B L Helips
220 48 38 20.2741 14 24 05.4618 | 750.28 STATIC
Orientace na body (v grddech) :
Bod ¢&islo : Jiznik Délka strany Bod ¢&islo : Jiznik Délka strany
217 231.91345| 945.310
Bod uréen : metodou GPS

Mistopisny popis :

Bod je asi 0.3 km jihozdpadné od obce Jenin, na vrcholu stoupdni v neplodné puadé.

Bod uréen :220 - GPS,
Bod 220
B B Zula
H D 000 16x16x68 0.0 0.0 0.00
g . Zula
z| & 88 | 20x20x7
Ochronny znok:
@) 0T-1999
Kot.uzem Jenin
Parc.n. 783/5
Bod 220

S | Ztizen 1999 KU ¢B

g Uréeni YX 2000

HIE 2000

g [Pre]Stabilizace 1999

= Udrzba 1900

& | obnova

Poznamka :




Priloha €. 5

Katastralni Uzemi: Jenin
Obec: Dolni Dvaiste

Bad 2 1 2 E]fj ?:j_i"ﬂ ¥ 7BE B01.74 M Vyssl Brod 5-0
ZF-J0U, 2005 x {201 858,03 Mistoplshy ndcrt
Oriertadnl jiZnik & Nadm. 5
ra bod wyika dem &y \
(Bpv! < ;. ;
g c Ge s 709,40 % * w.' l’il o
% 4|
Popis. zpliscb stabillzacze g uréenibodu Ndrys nebo ! \ e
- P 3 [ Az Lo |
Bodem Je plastowy meznik 9 x 9 cm u plofy | 9&Tal S s
Zafrady rexreacni chaty severoZadpadng /_«"712‘-\_
ad Jenina, £z g I
Bod urden mefodou GPS T metadou T10 16
gecdetickol.
Vehorfowlia: L. Svobadovd
Fazrdmkoy:
Bed 713 :r"g e ¥ 756 381,75 SM5 Vyssi Brod &-0
o ZE-JCU pOng . -'RI.'.” 9??’05 Mistoplsty pdirt
5
Orlentadnl JzZrik * ! | Nadm.
ra bod wyska
1Hpw! : A8
P m = BES97 .48
Popls, zplsch stabilizace a wuréeni bodu Marys nebo
] 2 = ; ; detall
Bodem je plasfovy mazaik 9 x 9 cm
na franicl pofni cesty g pasfying, pfed al,
ohradnikem, severczdpadné od Jenina.
Bod urden metodou GFS  Imefodou
geadetickou,
Vishorowlla: L, Svobodovd
Fozrdmky:
Bod 520 |Bod zidi Y 767215,41 |Sit5 VY$Si BROD 6-0
(jméng, rok) —
Kédkv: 3 |Platnostod: 01011991 X 1201363,63 |Mistopisny nacit
3 B 19 | nadm.
Fopis, zpusob stabilizace a urceni bodu vjska 766.90
Bodem je meznik z plastu. Bod uréen rajonem. Bpv. ’ 5
Vyhotowil: K.Mar5alek 5
Detail b
Poznamka e
Bod preuréil metodou GPS KU v C Budéjovicich v 0.07 e
sl W=
o -
ETRS89




Bod 559 |Hod idi Y 766470,22 | Si5 VY$Si BROD 6-0
(jména, rok) —
Kédkv: 3 |Platnostod: 01.01.1991 X 1201840,46 Mistopisny nacrt
. : " 1 nadm. =]
Popis, zpusob stabilizace a urCeni hodu vyska £
Bodem je jihowychodni roh rekreaéniho domu. Bod Bpv. 5 | =
uréen rajonem. Vyhotovil: K MarZalek = £
Detail A
|
Poznamka o —>1209
Bod ovéfil geodetickou metodou KU v C.B. v roce 1
2001. Bod zfidil GKS C.Bud&jovic ii &
T '
FA O |

ETRS89




Priloha ¢. 6

Rt STETY! war s b Wb S A o e
7
oo oowrowse  GEODETICKE UDAJE O PBPP ., 1
Bod 758 Bod ztfdila Y| 766773.15 SMO-5 WSV Brod 60
org., ro
ZF - S 2or7 X 1200982.15 Mistopisny nadrt
Orientagn( jiznfk ’ " | Nagm. - 763
na bod vyska " _I'E
3 A = (Bpv) 734.78 5
- Iy
90.19709 '9 A_
gL —ch
Popis, zplsob stabilizace a uréeni bodu [Ndrys nebo 2006+ _758
detall \ I @)
BLodemn je ocelovi frubka o primeéruy 149.0293% \ %
J em v pastving severnd od obce Jernin ‘-‘\-; 3%‘
Bod s uréen rmetodou GPS i rnetodou & =
geodelickou. i \;
Withotovl: Michol Uhlik %,57
Pozndmky:
d 759 E%j 211dila Y | 767229.47 SMO-5 W7 Brod 6-0
- Sl 2017 X 1201192.49 Mistopisny ndért
Orientaznf jiznik ’ ’ " Nadm.
na bod vyska
3 5 o (pr\l 772.83
Popis, zplOsob stabilizace a ur&eni bodu Nérys nebo
detall 757

BLodem je ocelovd trubka o priméru
J e, v pastuné v bLfizkostr cesly
severozgpaoneé od obce Jernin

geoaelickou.
Vihotovi: Michal Uh/ik

BLod e urcen melodow GFS 7 rmeltodou

B

Pozndmky:

Popis, zplsob stabilizace a uréeni bodu

BLodern s& plastovy rmeznik 9 x 9 cm

severozdpadné od obce Jenin

Bod se urcern rmetodov GFPS 1 melodou
geodetickou.

Wholovi: Michal Uhliik

v pastuné pobliZ el ohradniku a cesty

d 76O E%:i sz\C’)dkHa Y 76722331 SMO-5  WeST Lrod 6—0
ZF - SHY 2017 X 1200761.50 Mistopisny ndé&rt
Orientadn( ii¥nik ¢ k " Nadm
rientacnl Jizni C .
na bod J vyéka E
S (Bpv) | 759.06

Pozndmky:




Kat. uzem! ... Horn? Kaliste
obee . omr owrrs GEODETICKE UDAJE O PBPP o, 2
Bod 761 g rtdfe Y | 767007.14 SMO-5  WesT Brod 6-0
ZF — LY 2017 X | 1200330.64 Mistopisny nd&rt
Orientazn jiznik ’ | Nogi,
(b 764.26

geodeltickou.

Wholovi: Michal Uhl/ik

Popis, zplsob stabilizace a uréenf bodu

BLodemn s plastovy meznik 9 x 9 cm

v pastving pobliZ viezauw na pastviny,
severné od obce Jernin.

Lod je wrcen melodou GFS r metodou

Nérys nebo
detall

geodetickou.

Wihotowvi: Michal Uhiik

Popis, zplOsob stabilizace a ur&eni bodu

BLodem s& plastovy meznik 9 x 9 cm
v pastving pobliZ e ohradniku a cesty
severozapaane od obce Jenin

Bod se urcern rmetodov GFPS 1 melodoy

Ndrys nebo
detall

Pozndmky:
Bod 762 E%d zitdllo Y | 767263.64 SMO-5 ST Brod 6-0
F - K 20T X 1 1200552.52 Mistopisny naért
5 » 9 ! i
Oﬂebmtgém’ jizntk ngﬁﬁ'
B VYSKJ
A | Bpv) | 760.34

57

125

5 761
I ;‘1
rd
0/-
X4
< 1
100.(762
\
\c
‘W-\
& .
A R0Q
A 3, 210

geodetickou.

Withotovil: Michal UhiTk

Popis, zplsob stabilizace a uréeni bodu

Lodern se plastovy meznik 9 x 9 cm
na rozlirani dvou pastuvin v & ofiradniku,
severné od obce Jenin.
BLod se urcen meltodov GFS i metodov

Pozndmky:
! 763 Bod ztidilo v 766734.86 | SMO-5  Wsss Hrod 6-0
ZF = KU 2017 X 11200520.47 Mistopisny néé&rt
Orientaén( jiznfk ’ k " Nadm
rientacnfl jiznf 8 ’ \\\\
na bod ] vyska g %
g—c—=a (Bev) | 740.77 N A

761
®

Pozndmky:




Koty Uzem] we el J0 0 R e nae
7
obee . vomrowese  GEODETICKE UDAJE O PBPP o, 5
Bod 764 E?S Z:gd"‘a Y 767141.01 SMO-5  WsST Brod 6—0
ZF — S 2017 ¥ | 1201109.34 Mistopisny na&rt
Orientaén( jiznfk ! ' " Nagm. 5
na bod vyska
g C ce| (Bpv)
Popis, zplUsob stabilizace a ur&eni bodu ydtry_s‘ nebo g“
Bodern e plastovy meznik 9 x & cm R
w rozhrani dvou pastwn a /esa,
severozdpaadné od obce Jernin
Bod se urcen mefodou geodetickou.
Whotowi: Michal UhITk
Pozndmky:
Bod Bod ziidila Y SMO-5
org., rok
X Mistopisny ndért
Orientqen! jiznik ' I " Nadm. <
na bod vyska -
Popis, zplOsob stabilizace a ur&eni bodu Nérys nebo
detall
Pozndmky:
Bod Bod z#dila v SMO-5
org., rok
X Mistopisny ndért
! - 0 ) i
Qrienta&n( jiZnfk Nadm
na bod : vySka S
g c cg| (Bpv)

Popis, zplsob stabilizace a uréeni bodu

Ndrys nebo
detall

Pozndmky:




Priloha¢. 7

GROMAV.?.D‘ SEZNAM MERENYCH HODNOT str_1/2
Piedé. Cislo Hz | Vod.délka | Popis

00095306 2100

00420000 0761 99.9997 | 504.206
00430000 0753 | 268.2566 | 938778
00430000 0754 | 271.0242 | 869.923
00430000 0755 | 279.9488 | 724.101
00420000 0762 | B2.1384 | 479245
00420000 0763 | 136.8768 | 477.321
00420000 0760 | 41.9902 | 303.588
00420000 0764 | 352.0807 | 242678
00420000 0758 | 218.5226 | 206.055
00095306 2170

00095306 2200 | 100.0031 945.424
00420000 0764 | 188.5178 | 1463.605
00420000 0759 | 184.1503 | 1524.921
00430000 0756 | 170.1544 | 1334816
00430000 0754 | 158.5001 804.013
00430000 0753 | 154.3932 | 743.403
00095306 2200

00095306 2170 | 100.0015 | 945424
00430000 0752 | 73.6547 | 544.441
00430000 0751 72.1521 332734
00420000 0761 44.6322 | 2220.852
00430000 0713

00095306 2200 | 84.9610 | 488769
00430000 0751 51.7091 197.205
00430000 0753 | 256.8014 | 250830
00430000 0752 | 374.9805 | 175.379
00095306 2170 | 364.5761 669.921
00430000 0712 | 223.3155 | 192.791
00430000 0751

00095306 2200 | 104.0803 | 332734
00430000 0712 | 237.5804 | 380347
00430000 0753 | 254.564D | 447688
00430000 0713 | 251.7157 | 187.205
00430000 0752 | 307.9390 | 211.943
00430000 0752

00430000 0713 | 174.9723 | 175.379
00430000 0751 | 107.9300 | 211.943
00095306 2200 | 105.5680 | 544.441
00430000 0753 | 224.2760 | 344179
00430000 0753

00095306 2170 | 386.2030 | 743.403
00420000 0758 | 276.2012 | B805.364
00095306 2100 | 264.5900 | 938778
00420000 0764 | 248.0444 | O08.6BS6
00420000 0761 | 277.0558 | 1487.552
00420000 0759 | 239.8676 | 924127
00430000 0754 | 233.0338 79.272
00430000 0713 | 567789 | 250.830
00430000 0751 54.5366 | 447688
00430000 0752 | 24.2550 | 344179
00430000 0754

00430000 0753 | 142.5247 79.272
00430000 0757 | 395.4961 542 B56
00420000 0764 | 358.9620 | B831.800
00420000 0761 | 388.7911 | 1437.381
00420000 0758 | 389.9496 | 745207
00095306 2170 | 100.0021 804.013
00420000 0759 | 349.7880 | 845335
00430000 0756 | 328.1561 563.043
00095306 2100 | 376.9550 | B869.923
00430000 0755 | 339.7549 | 183.354
00430000 0755

00430000 0754 | 317.1075 | 183.354
00430000 0756 | 100.0043 | 384154
00420000 0761 | 172.3491 | 1312.009
00420000 0753 | 129.9050 | 664.872
00420000 0764 | 141.5847 | 659.000
00430000 0757 | 193.2048 | 447.909
00095306 2100 | 163.2387 | 724.101
00420000 0758 | 180.5523 | 629.629
00420000 0764

00420000 0753 | 231.4478 | 121433
00095306 2170 | 100.0016 | 1463.605
00420000 0760 | 364.5730 | 357.502
00420000 0762 | 365.5682 | 570.248
00420000 0761 | 390.3062 | 780.223
00430000 0753 | 127.5231 008.668




GROMA v. 7.0 SEZNAM MERENYCH HODNOT str. 2/2
Piedé. Cislo Hz | Vod.délka | Popis
00420000 0763 | 179054 | 715420
00430000 0754 | 128.9412 | 831.800
00095306 2100 | 27.9957 | 242.678
00420000 0758 | 58.2739 | 389.253
00430000 0757
00430000 0756 | 100.0029 | 558.151
00420000 0758 | 211.7031 210.078
00430000 0756 | 152.821 477.723
00430000 0755 | 52.0201 447.909
00430000 0754 | 31.6632 | 542.556
00420000 0759
00430000 0755 | 127.0004 | 664.872
00095306 2170 | 100.0049 | 1524.921
00430000 0753 | 123.6182 | 924127
00430000 0754 | 124.2406 | 845.335
00430000 0756 | 158.4927 | 366.229
00420000 0764 | 359234 | 121.433
00420000 0758 | 56.4414 | 502515
00420000 0760
00095306 2100 | 100.0008 | 308.588
00420000 0762 | 348.4302 | 212871
00420000 0763 | 323792 | 544.755
00420000 0761 | 391.1672 | 482.108
00420000 0764 | 146.7648 | 357.502
00420000 0761
00430000 0754 | B82.8540 | 1437.381
00430000 0753 | 806166 | 1487.552
00095306 2100 | 100.0010 | 604.206
00430000 0755 | 89.0608 | 1312.009
00420000 0764 | 114.3928 | 790.223
00420000 0763 | 423155 | 331.975
00420000 0760 | 133.1611 482.108
00420000 0762 | 158.1562 | 339.190
00095306 2200 | 801003 | 2220.852
00420000 0758 | 81.6048 | 692339
00420000 0762
00095306 2100 | 100.0030 | 479.245
00420000 0761 | 396.0165 | 339.190
00420000 0783 | 375619 | 520.807
00420000 0760 | 120.2860 | 212.871
00420000 0764 | 127.6150 | 570.248
00420000 0763
00095306 2100 | 99.9993 | 477.321
00420000 0761 | 2054380 | 331.975
00420000 0784 | 1051130 | 715.420
00420000 0762 | 162.8256 | 529.807
00420000 0760 | 137.4971 544.755
00420000 0758 | 71.9456 | 463.313
00430000 0756
00420000 0759 | 3724868 | 366.229
00095306 2170 | 100.0074 | 1334.816
00420000 0764 | 389.8037
00430000 0754 | 1166005 | 563.043
00430000 0757 | 52.2745 | 558.151
00420000 0758 | 31.0545 | 631.284
00430000 0755 | 111.0855 | 384.154
00420000 0758
00430000 0757 | 100.0024 | 210.078
00420000 0764 | 2127655 | 389.253
00420000 0750 | 2064837 | 502.515
00430000 0754 | 114.4224 | 745.297
00430000 0756 | 167.0863 | 631.284
00430000 0753 | 1101703 | 805.364
00420000 0761 | 312.0094 | 692.339
00420000 0763 | 339.2287 | 463.313
00095306 2100 | 249.0317 | 206.055
00430000 0755 | 127.6657 | 629.629




Priloha ¢. 8

GROMA v.7.0 ‘ SEZNAM SOURADNIC str. 14
Piedé. Cislo Y X | Popis
00095306 2100 766 973.44 | 1 200 933.83
00085306 2170 765 753.06 | 1201573.16
00095306 2200 766 207.34 | 1202402.16
00420000 0758 7B6 773.18 | 1200982.14
00420000 0758 767 228,50 | 1201 192.49
00420000 0760 767 223.34 | 1200 761.49
00420000 G761 767 007.16 | 1200 330.62
00420000 0762 767 263.66 | 1200 552.50
00420000 0763 766 734.88 | 1 200520.46
00420000 0764 767 141.01 | 1201 108.34
00430000 0712 7B6501.74 | 1201 858.03
00430000 0713 766 321.76 | 1201 927.05
00430000 G751 766 186.11 | 1202070.15
00430000 0752 766 158.79 | 1201 859.87
00430000 0753 766 478.22 | 1201 731.84
00430000 0754 766 548.04 | 1201 692.53
00430000 0755 766 711.05 | 1201 B08.63
00430000 0756 767 087.00 | 1201 528.81
00430000 0757 766 666.38 | 1201 163.00




Priloha ¢. 9

|Projact information ICoordinate System

Name: C \Users\admir\Desktopivysledkynowy\projekt51_15.vc Name: Czech Republic

Size: 287 KB Datumn: S-JTSK
fModified: [3/29/2012 1:28:37 PM (UTC:2) Zone: Krovak

Reference number: Geoid: EGMO8 (Globaly
Description: IVerticaI datum:
Point List
1D EM Norlhinﬂ Elevaﬁn Feature Code

2101 766973401 1200933,840 750,964
2171 765753,020 1201573,171 705,760
2172 765753,018 1201573,170 705,787]
2201 766207,292 1202402,170 703,543]
2202 766207,281 1202402,161 703,564
7641 767140,492 1201109476 765,545
7642 767141425 1201109,749 765,108]
Virtual Rinex 766973 ,440) 1200933,830 751,000

4.3.2012 10:52:52 AM

I CiUsers\admin\Desktopwysledkynowyiprojekts1_15.vce I

Trimble Business Center|

|Frojuct information ICoordinato System

Name: C A\Users\adminiDesktopivysledkynovyiProjeki51_16.vc Name: ICzech Republic

Size: 254 KB Datum: S-JTSK
[Modified: 3/29/2012 3:35:05 PM (UTC:2) Zone: Krovak

Reference number: Geoid: EGMY6 (Global)

Description: IVerticaI datum:

Point List
1D Eastin Northing Elevation Fealure Code

21 765489 459 1200656,725] 742,703

22 765489,412] 1200656,711 742,666

2101 766973,410] 1200933,913 750,896]
12102 766973,421 1200933,815 750,923

2171 765753,019) 1201573,156 705,804

2172 765753,003] 1201573171 705,723

7601 767223,270] 1200761,507| 759,108

7602 767223,274] 1200761,505 759,016

7621 767263,640) 1200552,535 780,371

7622 767263,589) 1200552,528 760,305

Virtual Rinex 766973,440] 1200933,830 751,005'

4.3.2012 10:58:08 AM I CiUsers\admin\Desktop\vysledkynovy\Projekt51_16.vce I Trimble Business Genter|

IPraject information JCoordinate Systsm

Name: C \Users\admin\Deskiopivysledkynovy\Projeki52_15.vc Name: Czech Republic

Size: 289 KB Datum: S-JTSK
IModified: 3/29/2012 3:46:03 PM (UTC:2) Zone: Krovak

Reference number: Geoid: EGM96 (Global)
Description: IVerlicaI datum:
Point List
1D Eastin Norlhing Elevzﬂn Feature Code

2101 768973,401 1200933,843 750,961
2171 765753,001 1201573,198| 705,864
2172 765753,052] 1201573,189 705,853]
2201 766207,287] 1202402,151 703,544
2202 766207,277| 1202402,149 703,562
7591 767229,416 1201192486 772,812
7592 767229,467| 1201192,503 772,842
Virtual Rinex 766973,440] 1200933,830 751,000

4.3.2012 11.01:15 AM

|  CiUsersiadmin\Deskioplvysledkynovi\Projeki52_15.vce |

Trimble Business Center|




|Projsct information JCoordinate Systsm

Name: C \Usersiadmin\Desklopivysledkynovy\Projeki52_18.vc Name: (Czech Republic

Size: 260 KB Datum: S-JTSK
[Modified: [3/29/2012 3:54:38 PM (UTC:2) Zone: Krovak

Reference number: Geoid: EGM26 (Global)
Description: IVerticaI datum:
Point List
1D Ew Ncrﬂ'\inﬂ Elevaﬁn Feature Code

21 765489,429 1200656,707 742,718]
22 765489432 1200656,735 742,666]
2101 766973407 1200933,818 750,985]
2102 766973,400 1200933,837 750,903]
2171 765753,014 1201573,180 705,731
7581 766773,134 1200982,168 734,795
7582 766773,121 1200982,153 734,758]
7611 767007,106 1200330,676 764,304
7612 767007,137 1200330,643 764,221
7631 766734,880 1200520,480 740,748]
7632 766734,824 1200520,494 740,788
\Virtual Rinex 76697 3,440 1200933,830] 751,000
4.3.2012 11:04:03 AM I CAUserstadmintDesktoptvysledkynovy\Projeki52_16.vce I Trimble Business Center]|




Priloha¢. 10
Protokol
uréeni bodia podrobného polohového bodového pole
technologii GNSS

| Lokalita (hazey: Jenin |
Okres:Cesky Krumlov
Katastralni uzemi: Jenin a Horni Kalist

Organizace-firma zhotovitele:
ZF XCU, Ceské Budjovice

Protokol zpracoval (jméno, datum, podpis): Michalil, 25. 10. 2011

1. Pouzité fFistroje GNSS:

Hijimace:

vyrobce — zné&a Trimble

typ 4600 LS

vyrobnicisla 0220143851
0220143852

Antény:

vyrobce — zn&a

typ

vyrobnicisla

Radiomodem (u RTK):

2. Zaméreni:

2.1 Metoda gtaticka, rychla staticka, kinematickda, RTK, RTKRS,

postprocessing VRS atd. | Rychla staticka metoda s VRS
2.2 Doba niteni na bodech: minimalni 19
pamérna dhadem 21
2.3 Interval mezi od#y (v sekundach 15
2.4 P@et zandteni utovanych bod: 2
2.5 Interval mezi ienimi na tychz bodech: nejmensi 4
@merny (odhaden 4,5
2.6 Hodnota DOP: nejétsi 4,10
@meérna edhadem 3,03
2.7 M¢teni vysky antény:
A-svisla vzdalenost, B-8ikma vzdalen@sfinak @obrazit v nértu)

N&rt (s vyznd@enim koncovych badnereni vysky.




2.8 Zpsob korekce vysky k centru anténkalkulacka, firemni software, jinak,
nekorigovand

3. Vypotty geocentrickych soutadnic

3.1 Pouzity software (nazev, verze): ‘ Trimble Business Center

3.2 Pouzité vychozi seadnice: B
A — souadnice ziskanydhem zpracovanifGS84)
B — souadnice navazany na ETRS82adanim sotadnic alesps 1 bodu
s platnymi geocentrickymi séadnicem)
C — sodfadnice ziskany spolu séienim z permanentni staniggap”. metoda
RTK s VRp
D — pxiblizné sodtadnice ETRS89 ziskany &pou transformaci z S-JTSK
et zadanych badresp. pouzitych referénich |:|

stanic:

3.3 Vystup z vypeetniho softwaru, kde jsou uvedeny hodnoty DGRasy z&atku a
konce obou réreni na bodechI |
nazev souboru:

4. Transformace do S-JTSK

4.1 Program pouzity pro transformaocagev, ver2e [ Trimble Business Center

4.2 Pouzity transforméai Klic:
A — Kli¢ urcovan Ehem procesu transformace
B — pouzit dive uceny kli¢ - rok ugeni, zdroje‘ |

Gdaji

4.3 Schéma rozloZzenidavanych bod s vyzn&enim vSech danych bogbouzitych
pro transformaci do S-JTSKo{pojovaci body véetns danych bod pouZitych
pro ukeni vysek

4.4 Vystupy vysledk transformace detré seznamu sdadnic (vySek) utovanych
bodi

nézev| |

souboru:

4.5 Vystup s porovnanim siadnic dvakrat urenych bod véetns rozdila
Néze\/|

souboru:



Priloha¢. 11

Ukézka Baseline Processing Report vztahujici sekimu néieni na bod ¢. 760.

Virtual Rinex - 7601 {12:03:30-12:23:30) (52)

Baseline observation:

Virtual Rinex --- 7601 {B2)

Processed: 342012 10:56:55
Solution type: Fixed

Frequency used: L1 only
Horizontal precision: 0,005 m

Vertical precision: 0,006 m

RMS: 0,013 m
Maximum PDOP: 2.881

Ephemeris used: Broadcast

Antenna model:
Processing start time:

Processing stop time:

No phase table corrections applied.
16.10.2011 12:02:3C (Local: UTC+2hr)
16.10.2011 12:23:3C (Local: UTC+2hr)

Processing duration: 00:20:00
Processing interval: 15 seconds
Vector Components {Mark to Mark)
From: |Virtua| Rinex

Grid Local Global
Easting 766973,440 m Latitude N48°39'06,18218" Latitude N48°39'03,07520"
MNorthing 1200933,830 m Longitude E14°23'22,12618" Longitude E14°23'18,60136"
Elevation 751,000 m Height 750,482 m Height 797,508 m
To: 7601

Grid Local Global
Easting T67223,270m Latitude N48°39'10,61345" Latitude N48°39'08,38553"
MNorthing 1200761,507 m Longitude E14°23'08,88303" Longitude E14°23'05,3597 3"
Elevation 759,108 m Height 758,580 m Height 805,618 m
Vector
[AEasting 249,830 m N8 Fwd Azimuth 296°44'39" AX -26,766 m
AN orthing -172,323m Ellipsoid Dist. 303,469 m AY -286,689 m
|AElevation 8,108 m AHeight 8,108 m fivid 96,304 m
Standard Errors
Vector errors:
o AEasting 0,001 m o NS fwd Azimuth goom” o AX 0,003 m
o ANorthing 0,002 m o Ellipsoid Dist. 0,002 m gAY 0,002 m
o AElevation 0,003 m o AHeight G003 m g AZ 0,002 m
Aposteriori Covariance Matrix (Meter?)

X Y Z
X 0,0000093771
(,0000030509 0,0000026668
0,0000036153 0,coo0012909 C,0000030837




Occupations

From To

Point ID: Virtual Rinex 7601

Data file: C:\Users\admin\Desktopivysledkynovy\ |C:\Usersiadmin\Desktopivysledkynowy\
Projekt51_16\wref289g00.110 Projekt51_16\760A.DAT

Recelver type: Unknown 4600LS

Receiver serial number: 20143851

Antenna type: AT504 wiLEIS Dome 4600LS Intemal

Antenna serial number: 102935 20143851

Antenna height {(measured): 0,066 m 1,440 m

Antenna method:

Antenna Phase Center

Hook using 4600LS tape

Tracking Summary

16.10.20171 12:03:30
| | | |

SV

Duration: 00:20:00 Major interval:

00:01:00 16.10.2011 12:23:30

G2 b

G5 K

G12 H

G21 i

G25 u

G2% u

G30 o

G31 u




Residuals

Mean=0.006 m Sid Dev. =0,004 m Min.=-0,003m Max =0,014 m

0,08
0.06
0.04
0,02
4]
002
0,04
.08
1,08
41

2 = 2 = g g g g g £

8 g 5 3 = - 2 = = 5

] & i & o 2 o & i o

G2
16.10.2011 12:03:45- 16 10.2011 12.23:30
Mean=0,000m Std. Dev.=0,005m Min.=-0,009m Max. =0011m

0,08
0.08
0.04
0,02
]
242
0,04
0,08
1,08
01

um 1 i m | Tp} ity } mn oy w

- - - = - - =T - -+ -

o] g = = = n il r: ] 5

i 2 e .. o o o B o ol

G2
16.10.2011 12:03:45- 16.10. 2011 12:23:30




Mean=-0001m Sid. Dev_=0,004 m Min_=-0010m Max =0,008 m

0,058
008
004
002
a
002
0,04
.08
008
4.1

= g g = g g = g 2 g

g g = g = m i I @ 5

2 = = % o o - 5 - o

G21
16.10.2017 12:03:456- 16102011 12:23:30
Mean=-0,001 m Std. Dev. =0,003 m Min.=-0,007 m Max =0,004 m

0,48
0,08
0,04
042
ad
002
.04
008
208
41

g g g = g g g g g g

g g 5 z = = e i = &

o i o o o o B 5 o ]

G29

16.10:2017 12:03:45- 16.10.20101 12:23:30




Mean=0,001m Sid. Dev.=0,002 m Min.=-0,002 m Max. =0,006 m

0,08
0.08
0.04
0,02
0
002
0,04
006
4008
41

wn 15y] %) oy wn 0 o w0 [ip ) %y

= = = = = = = = = =

0 g} = @ = ] 5] ~ (=] s

= = = = i Es e s . ™

= £ 2 i o 2 2 i £ =2

530
16.10:20171 12:03:45- 16.10.2011 12:23:30
Mean=0,000m Sid Dev =0,003m Min =-0,006 m Max =0,010 m

0,08
0.08
0,04
0.02
L]
002
0,04
006
008
01

wn 0 %) 5] n 0 o o wn [%¢ ]

bt = = = = = = = = -

(] ig} = [=2] %5 ™M S ~ o —

2 = = = = AT = =5 x o

o o o o ] By o ol i e

G2

16102017 12:03:45- 16.10.2011 12:23:30




Processing style

Elevation mask:

Auto start processing:

Start automatic ID numbering:
Continuous vectors:
Generate residuals:

Antenna model:

Ephemeris type:

Frequency:

Processing Interval:

Force float:

10,0 deg
Yes
AUTO0C
No

Yes
Automatic

Automatic

Multiple Frequencies

Use all data

No

Acceptance Criteria

Vector Component

Flag F

Fail P

Horizontal Precision >

0,050 m + 1,000 ppm

0,100 m + 1,000 ppm

Vertical Precision >

0,100 m + 1,000 ppm

0,200 m + 1,000 ppm




Priloha ¢. 12

GROMA — VYROVNANI SITE

Lokalita: k.4. Jenin, k.U. Horni Kalisté

Datum :
Etapa :

PRIBLIZNE SOURADNICE:

Bod Y X Char Délek Smérd
000953062100 766973.440 1200933.830 Pevny bod 9 9
000953062170 765753.060 1201573.160 Pevny bod 6 6
000953062200 766207.340 1202402.160 Pevny bod 3 4
004300000712 766501.740 1201858.030 Pevny bod 0 0
004300000713 766321.760 1201927.050 Pevny bod 6 6
004300000751 766186.116 1202070.139 Volny 3 5
004300000752 766159.799 1201859.856 Volny 1 4
004300000753 766479.243 1201731.849 Volny 5 10
004300000754 766548.069 1201692.551 Volny 7 10
004300000755 766711.075 1201608.645 Volny 6 8
004200000764 767141.078 1201109.400 Volny 6 10
004300000757 766666.397 1201163.015 Volny 3 5
004200000759 767229.548 1201192.563 Volny 2 7
004200000760 767223.426 1200761.551 Volny 3 5
004200000761 767007.123 1200330.580 Volny 3 10
004200000762 767263.749 1200552.569 Volny 1 5
004200000763 766734.983 1200520.502 Volny 1 6
004300000756 767087.026 1201529.880 Volny 1 7
004200000758 766773.247 1200982.162 Volny 0 10

MERENE DELKY:

Stanovisko: 000953062100

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004300000753 938.6719 2.02 6.1385
004300000754 869.8267 1.96 6.4762
004300000755 724.0204 1.85 7.2903
004200000764 242.6510 1.48 11.4296
004200000760 303.5547 1.53 10.7339
004200000761 604.1427 1.76 8.0803
004200000762 479.1934 1.66 9.0487
004200000763 477.2667 1.66 9.0650
004200000758 206.0358 1.45 11.8810

Stanovisko: 000953062170

Cil Délka [m] m [mm] vaha
000953062200 945.3188 2.02 6.1073
004300000753 743.3199 1.87 7.1740
004300000754 803.9234 191 6.8263
004200000764 1463.4432 2.42 4.2527
004200000759 1524.7528 2.56 3.8182
004300000756 1334.6677 2.32 4.6255

Stanovisko: 000953062200

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004300000751 332.6985 1.55 10.4233
004300000752 544.3840 1.71 8.5230
004200000761 2220.6073 3.01 2.7574



Stanovisko: 004300000713
Cil Délka [m]

m [mm] vaha

000953062170 669.8475
000953062200 488.7140
004300000712 192.7694
004300000751 197.1835
004300000752 175.3586
004300000753 250.8019

3.50 2.0353
3.23 2.3917
2.79 3.2136

1.44 11.9941
1.43 12.2800
1.49 11.3327

Stanovisko: 004300000751
Cil Délka [m]

m [mm] vaha

004300000712 380.3042
004300000752 211.9214
004300000753 447.6383

3.07 2.6518
1.46 11.8066
1.64 9.3208

Stanovisko: 004300000752
Cil Délka [m]

m [mm] vaha

004300000753 344.1406

1.56 10.3050

Stanovisko: 004300000753
Cil Délka [m] m [mm] vaha

004300000754 79.2641
004200000764 908.5658
004200000759 924.0246
004200000761 1497.3887
004200000758 805.2758

151 10.9351

1.99 6.2828
2.01 6.2081
2.45 4.1620
1.91 6.8189

Stanovisko: 004300000754
Cil Délka [m]

m [mm] vaha

004300000755 183.3334
004200000764 831.7097
004300000757 542.5950
004200000759 845.2419
004200000761 1437.2226
004300000756 562.9821
004200000758 745.2170

1.43 12.1743

1.94 6.6753
171 8.5368
1.95 6.6036
2.40 4.3249
1.73 8.3814
1.87 7.1627

Stanovisko: 004300000755
Cil Délka [m]

m [mm] vaha

004200000764 658.9271
004300000757 447.8627
004200000759 664.7994
004200000761 1311.8652
004300000756 384.1111
004200000758 629.5608

3.49  2.0544
1.64 9.3188
1.81 7.6653
231 4.6966
1.59 9.9072
1.78 7.9024

Stanovisko: 004200000764
Cil Délka [m]

m [mm] vaha

004200000759 121.4183
004200000760 357.4637
004200000761 790.1347
004200000762 570.1828

1.39 13.0320
1.57 10.1698
1.90 6.9032
1.73 8.3275



004200000763 715.3419 1.85 7.3435
004200000758 389.2101 1.59 9.8581
Stanovisko: 004300000757

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004200000764 477.6699 3.22 2.4164
004300000756 558.0906 1.72 8.4183
004200000758 210.0539 1.45 11.8301
Stanovisko: 004200000759

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004300000756 366.1879 1.57 10.0827
004200000758 502.4611 1.68 8.8556
Stanovisko: 004200000760

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004200000761 482.0557 1.66 9.0246
004200000762 212.8458 1.46 11.7950
004200000763 544.6932 1.71 8.5206
Stanovisko: 004200000761

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004200000762 339.1521 1.55 10.3563
004200000763 331.9376 1.55 10.4312
004200000758 692.2622 1.83 7.4879
Stanovisko: 004200000762

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004200000763 529.7472 1.70 8.6369
Stanovisko: 004200000763

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004200000758 463.2622 1.65 9.1846
Stanovisko: 004300000756

Cil Délka [m] m [mm] vaha
004200000758 631.2141 1.78 7.8910
MERENE SMERY:
Stanovisko: 000953062100

Cil Smér m [cc] vaha
004200000760 41.99020 2.50 4.0000
004200000762 62.13840 2.50 4.0000
004200000761 99.99970 2.50 4.0000
004200000763 136.87680 2.50 4.0000
004200000758 218.62260 2.50 4.0000
004300000753 268.25660 2.50 4.0000
004300000754 271.02420 2.50 4.0000
004300000755 279.94880 2.50 4.0000
004200000764 352.08070 2.50 4.0000



Stanovisko: 000953062170

Cil Smér m [cc] vaha
000953062200 100.00310 2.50 4.0000
004300000753 154.39320 2.50 4.0000
004300000754 158.60010 2.50 4.0000
004300000756 170.15440 2.50 4.0000
004200000759 184.15030 2.89 3.0000
004200000764 188.61780 2.50 4.0000
Stanovisko: 000953062200

Cil Smér m [cc] vaha
004200000761 44.63220 2.50 4.0000
004300000751 72.15210 2.50 4.0000
004300000752 73.65470 2.50 4.0000
000953062170 100.00150 2.50 4.0000
Stanovisko: 004300000713

Cil Smér m [cc] vaha
004300000751 51.70910 2.50 4.0000
000953062200 84.96100 2.50 4.0000
004300000712 223.31550 2.50 4.0000
004300000753 256.80140 2.50 4.0000
000953062170 364.57610 2.50 4.0000
004300000752 374.98050 2.50 4.0000
Stanovisko: 004300000751

Cil Smér m [cc] vaha
000953062200 104.08030 2.50 4.0000
004300000712 237.69040 2.50 4.0000
004300000713 251.71570 2.50 4.0000
004300000753 254.56400 2.50 4.0000
004300000752 307.93990 2.50 4.0000
Stanovisko: 004300000752

Cil Smér m [cc] vaha
000953062200 105.56890 2.50 4.0000
004300000751 107.93000 2.50 4.0000
004300000713 174.97230 2.50 4.0000
004300000753 224.27600 3.54 2.0000
Stanovisko: 004300000753

Cil Smér m [cc] vaha
004300000752 24.25590 2.50 4.0000
004300000751 54.53660 2.50 4.0000
004300000713 56.77890 2.50 4.0000
004300000754 233.03380 3.54 2.0000
004200000759 239.66760 2.50 4.0000
004200000764 248.04440 2.50 4.0000
000953062100 264.69090 2.50 4.0000
004200000758 276.20120 2.50 4.0000
004200000761 277.05580 2.50 4.0000
000953062170 386.29390 2.50 4.0000




Stanovisko: 004300000754

Cil Smér m [cc] vaha
000953062170 100.00210 2.50 4.0000
004300000753 142.52470 2.50 4.0000
004300000756 328.15610 2.50 4.0000
004300000755 339.75490 2.50 4.0000
004200000759 349.78890 2.50 4.0000
004200000764 358.96200 2.50 4.0000
000953062100 376.95500 2.50 4.0000
004200000761 388.79110 2.50 4.0000
004200000758 389.94960 2.50 4.0000
004300000757 395.49610 2.50 4.0000
Stanovisko: 004300000755

Cil Smér m [cc] vaha
004300000756 100.00430 2.50 4.0000
004200000759 129.90500 2.50 4.0000
004200000764 141.58470 2.50 4.0000
000953062100 163.23870 2.50 4.0000
004200000761 172.34910 2.50 4.0000
004200000758 180.55230 2.50 4.0000
004300000757 193.20480 2.50 4.0000
004300000754 317.10750 2.50 4.0000
Stanovisko: 004200000764

Cil Smér m [cc] vaha
004200000763 17.90540 2.50 4.0000
000953062100 27.99570 2.50 4.0000
004200000758 58.27390 2.50 4.0000
000953062170 100.00160 2.50 4.0000
004300000753 127.52310 2.50 4.0000
004300000754 128.94120 2.50 4.0000
004200000759 231.44780 2.50 4.0000
004200000760 364.67390 2.50 4.0000
004200000762 365.66820 2.50 4.0000
004200000761 390.30620 2.50 4.0000
Stanovisko: 004300000757

Cil Smér m [cc] vaha
004300000754 31.66320 2.50 4.0000
004300000755 52.02010 2.50 4.0000
004300000756 100.00290 2.50 4.0000
004200000764 152.82910 2.50 4.0000
004200000758 211.70310 2.50 4.0000
Stanovisko: 004200000759

Cil Smér m [cc] vaha
004200000764 35.92340 2.50 4.0000
004200000758 56.44140 2.50 4.0000
000953062170 100.00490 2.50 4.0000
004300000753 123.61820 2.50 4.0000
004300000754 124.24060 2.50 4.0000
004300000755 127.00040 2.50 4.0000
004300000756 158.49270 2.50 4.0000




Stanovisko: 004200000760

Cil Smér m [cc] vaha
004200000763 32.37920 2.50 4.0000
000953062100 100.00080 2.50 4.0000
004200000764 146.76480 2.50 4.0000
004200000762 349.43020 2.50 4.0000
004200000761 391.16720 2.50 4.0000
Stanovisko: 004200000761

Cil Smér m [cc] vaha
004200000763 42.31550 2.50 4.0000
000953062200 80.10030 2.50 4.0000
004300000753 80.61660 2.50 4.0000
004200000758 81.60480 2.50 4.0000
004300000754 82.85400 2.50 4.0000
004300000755 89.06080 2.50 4.0000
000953062100 100.00100 2.50 4.0000
004200000764 114.39280 2.50 4.0000
004200000760 133.16110 2.50 4.0000
004200000762 158.15620 2.50 4.0000
Stanovisko: 004200000762

Cil Smér m [cc] vaha
004200000763 37.56190 2.50 4.0000
000953062100 100.00300 2.50 4.0000
004200000764 127.61500 2.50 4.0000
004200000760 129.28600 2.50 4.0000
004200000761 396.01650 2.50 4.0000
Stanovisko: 004200000763

Cil Smér m [cc] vaha
004200000758 71.94560 2.50 4.0000
000953062100 99.99930 2.50 4.0000
004200000764 105.11300 2.50 4.0000
004200000760 137.49710 2.50 4.0000
004200000762 162.82560 2.50 4.0000
004200000761 205.43800 2.50 4.0000
Stanovisko: 004300000756

Cil Smér m [cc] vaha
004200000758 31.05450 2.50 4.0000
004300000757 52.27450 2.50 4.0000
000953062170 100.00740 2.50 4.0000
004300000755 111.08550 2.50 4.0000
004300000754 116.60050 2.50 4.0000
004200000759 372.48680 2.50 4.0000
004200000764 389.80370 2.50 4.0000
Stanovisko: 004200000758

Cil Smér m [cc] vaha
004300000757 100.00240 2.50 4.0000
004300000753 110.17030 2.50 4.0000
004300000754 114.42240 2.50 4.0000
004300000755 127.66570 2.50 4.0000
004300000756 167.08630 2.50 4.0000
004200000759 206.46370 2.50 4.0000



004200000764 212.76550 2.50 4.0000

000953062100 249.03170 2.50 4.0000
004200000761 312.00940 2.50 4.0000
004200000763 339.22870 2.50 4.0000

PARAMETRY SITE:

Pocet bodu v siti : 19

Pocet bodd, na nichz jsou méfeny sméry: 18

Pocet méfenych délek : 66

Pocet méfenych smér(l : 127

Zplsob pfipojeni sité : Vazana sit, v matici A je vynechano 10 sloupcu.

VYROVNANE DELKY:

Stanovisko: 000953062100

Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000753 938.6558 -16.07 4.85
004300000754 869.8216 -5.06 5.30
004300000755 724.0169 -3.54 577
004200000764 242.6552 4.22 5.15
004200000760 303.5670 12.31 6.05
004200000761 604.1508 8.06 541
004200000762 479.2061 12.68 6.14
004200000763 477.2711 4.42 6.02
004200000758 206.0073 -28.50 5.37 -35.72

Stanovisko: 000953062170

Cil Délka Oprava ms Eps
(m] [mm]  [mm]  [mm]
000953062200 945.3102 -8.63 0.00
004300000753 743.2985 -21.41 4.53
004300000754 803.8970 -26.40 5.69 -30.36
004200000764 1463.3976 -4559 4.29 -47.79
004200000759 1524.7261 -26.68 5.38
004300000756 1334.6392 -28.51 6.99

Stanovisko: 000953062200

Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000751 332.6871 -11.35 5.27
004300000752 544.3708 -13.16 4.36
004200000761 2220.5828 -24.50 5.67

Stanovisko: 004300000713

Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
000953062170 669.8192 -28.25 0.00
000953062200 488.6936 -20.39 0.00
004300000712 192.7604 -9.03 0.00
004300000751 197.1803 -3.21 542
004300000752 175.3468 -11.78 5.34

004300000753 250.7996 -2.26  4.93




Stanovisko: 004300000751

Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000712 380.2900 -14.22 5.16
004300000752 211.9215 0.08 6.28
004300000753 447.6275 -10.78 6.65
Stanovisko: 004300000752
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000753 344.1312 -9.37 6.29
Stanovisko: 004300000753
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000754 79.2577 -6.36 6.71
004200000764 908.5560 -9.81 5.73
004200000759 924.0248 0.21 6.19
004200000761 1497.3781 -10.62 6.65
004200000758 805.2734 -2.36 5.64
Stanovisko: 004300000754
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000755 183.3306 277 6.72
004200000764 831.6987 -11.00 5.64
004300000757 542.5905 -4.47  7.38
004300000759 845.2382 -3.74 5.99
004200000761 1437.2158 -6.79 6.65
004300000756 562.9784 -3.72 7.24
004200000758 745.2136 -3.43 551
Stanovisko: 004300000755
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000764 658.9058 -21.31 6.16
004300000757 447.8582 -4.48 6.86
004200000759 664.8052 5.78 6.49
004200000761 1311.8621 -3.13 6.84
004300000756 384.1194 8.28 7.22
004200000758 629.5615 0.74 5.56
Stanovisko: 004200000764
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000759 121.4289 1056 7.11
004200000760 357.4613 -2.45  6.77
004200000761 790.1344 -0.34 6.12
004200000762 570.1837 0.94 6.96
004200000763 715.3450 3.06 6.44
004200000758 389.2032 -6.94 5.40




Stanovisko: 004300000757

Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000764 477.6550 -14.86 6.62
004300000756 558.0951 4.48 6.49
004200000758 210.0423 -11.64 7.45
Stanovisko: 004200000759
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004300000756 366.1932 5.25 7.48
004200000758 502.4719 10.75 6.80
Stanovisko: 004200000760
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000761 482.0561 0.35 6.55
004200000762 212.8393 -6.54 7.17
004200000763 544.6916 -1.56 6.13
Stanovisko: 004200000761
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000762 339.1460 -6.08 7.14
004200000763 331.9267 -10.92 7.34
004200000758 692.2599 -2.32  6.04
Stanovisko: 004200000762
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000763 529.7471 -0.14 6.70
Stanovisko: 004200000763
Cil Délka Oprava ms Eps
[m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000758 463.2665 4.35 6.78
Stanovisko: 004300000756
Cil Délka Oprava ms Eps
(m] [mm]  [mm]  [mm]
004200000758 631.2132 -0.87 6.22
Pramérna stfedni chyba vyrovnané délky [mm]: 6.01
VYROVNANE SMERY:
Stanovisko: 000953062100
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
004200000760 41.99078 5.83 12.25
004200000762 62.14017 17.75 10.48
004200000761 99.99991 214 9.76
004200000763 136.87689 0.88 11.08



004200000758 218.62414 1535 13.11
004300000753 268.25476 -18.37 8.50
004300000754 271.02310 -10.98 8.48
004300000755 279.94585 -29.46 8.99
004200000764 352.08239 16.86 12.13
Stanovisko: 000953062170
Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]
000953062200 100.00114 -19.61 8.60
004300000753 154.39144 -17.60 8.95
004300000754 158.59934 -7.62 881
004300000756 170.15566 12.56 8.80
004200000759 184.15243 21.27 0.00
004200000764 188.61943 16.32 8.62
Stanovisko: 000953062200
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
004200000761 44.63037 -18.31 10.97
004300000751 72.15379 16.93 11.76
004300000752 73.65520 5.05 11.11
000953062170 100.00113 -3.68 10.79
Stanovisko: 004300000713
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc]  [ec] [cc]
004300000751 51.70962 5.17 14.01
000953062200 84.96420 32.04 942 40.52
004300000712 223.32174 62.35 9.42 78.86
004300000753 256.79691 -4494 1251 -71.16
000953062170 364.57251 -356.92 9.42 -45.42
004300000752 374.97863 -18.71 15.42
Stanovisko: 004300000751
Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]
000953062200 104.08222 19.16 14.75
004300000712 237.68607 -43.33 9.97 -56.57
004300000713 251.71640 7.03 12.70
004300000753 254.56466 6.59 10.37
004300000752 307.94095 10.55 15.05
Stanovisko: 004300000752
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
000953062200 105.57200 31.04 12.32 48.30
004300000751 107.92933 -6.69 14.55
004300000713 174.97379 1491 13.89
004300000753 224.26815 -78.52 0.00 -78.52
Stanovisko: 004300000753
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
004300000752 24.25837 24.74 1111



004300000751 54.53934 27.35 9.78
004300000713 56.77837 -5.33 11.89
004300000754 233.02512 -86.77 5.54 -90.03
004200000759 239.67011 25.14 8.61
004200000764 248.04434 -0.59 8.07
000953062100 264.69040 -5.00 7.81
004200000758 276.20209 8.93 8.15
004200000761 277.05198 -38.17 8.20 -45.35
000953062170 386.29453 6.32 7.52
Stanovisko: 004300000754
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
000953062170 100.00105 -10.53 8.16
004300000753 142.52808 33.79 15.44 77.02
004300000756 328.15599 -1.06 9.13
004300000755 339.75259 -23.05 12.99
004200000759 349.79030 14.05 8.12
004200000764 358.96071 -12.92 7.58
000953062100 376.95736 2357 741
004200000761 388.78985 -12.45 7.79
004200000758 389.95158 19.85 7.57
004300000757 395.49298 -31.24 8.83 -38.27
Stanovisko: 004300000755
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
004300000756 100.00109 -32.07 11.81 -47.76
004200000759 129.90396 -10.38 9.33
004200000764 141.58656 18.65 8.63
000953062100 163.23630 -24.00 8.37
004200000761 172.35090 18.03 8.44
004200000758 180.55280 5.05 8.53
004300000757 193.20598 11.85 10.60
004300000754 317.10879 12.86 15.33
Stanovisko: 004200000764
Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]
004300000763 17.90551 1.14 8.66
000953062100 27.99649 7.92 10.84
004300000758 58.27411 2.07 9.51
000953062170 100.00099 -6.08 7.99
004300000753 127.52281 -291 8.33
004300000754 128.94056 -6.42 841
004200000759 231.45001 22,12 15.42
004200000760 364.67338 -5.17  10.69
004200000762 365.66746 -7.40 9.26
004200000761 390.30567 -5.27 8.35
Stanovisko: 004300000757
Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]
004300000754 31.66375 5.51 11.96
004300000755 52.02057 4.68 12.06
004300000756 100.00351 6.11 11.47
004200000764 152.82789 -12.08 11.38
004200000758 211.70268 -4.22 15.17




Stanovisko: 004200000759

Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]
004200000764 35.92109 -23.10 14.46
004200000758 56.44262 12.19 9.59
000953062170 100.00453 -3.66 8.80
004300000753 123.61966 1461 8.41
004300000754 124.24123 6.34 8.39
004300000755 126.99870 -17.00 8.82
004300000756 158.49376 10.62 11.82
Stanovisko: 004200000760
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
004200000763 32.38035 11.53 11.55
000953062100 99.99795 -28.50 12.69 -45.94
004200000764 146.76644 16.45 13.48
004200000762 349.43019 -0.12 15.02
004200000761 391.16726 0.64 11.73
Stanovisko: 004200000761
Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [ce] [cc] [cc]
004200000763 42.31632 8.15 11.95
000953062200 80.09851 -17.93 7.95
004300000753 80.61702 4.22 7.37
004200000758 81.60567 8.70 7.69
004300000754 82.85628 22,77 731
004300000755 89.06113 3.33 7.35
000953062100 100.00059 -4.09 7.74
004200000764 114.39224 -556 7.23
004200000760 133.16077 -3.26 9.32
004200000762 158.15457 -16.34 11.63
Stanovisko: 004200000762
Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]
004200000763 37.56411 22.06 11.53
000953062100 100.00214 -8.62 10.54
004200000764 127.61532 3.19 10.92
004200000760 129.28498 -10.16 13.78
004200000761 396.01585 -6.47 13.63
Stanovisko: 004200000763
Cil Smér Oprava m Eps
a] [cc] [cc] [cc]
004200000758 71.94652 9.19 11.21
000953062100 99.99945 1.52 10.02
004200000764 105.11397 9.72 9.31
004200000760 137.49575 -13.51 10.26
004200000762 162.82471 -8.94 10.63
004200000761 205.43820 2.02 13.21




Stanovisko: 004300000756

Cil Smér Oprava m Eps
[¢]] [cc] [cc] [cc]

004200000758 31.05869 41.89 9.03 51.84
004300000757 52.27677 22.75 10.44
000953062170 100.00140 -59.96 9.12 -74.56
004300000755 111.08894 34.41 11.19 48.80
004300000754 116.60003 -4.67 9.82
004200000759 372.48687 0.72 12.65
004200000764 389.80019 -35.14 11.04 -49.29
Stanovisko: 004200000758

Cil Smér Oprava ;m Eps

a] [cc] [cc] [cc]

004300000757 100.00279 3.87 13.59
004300000753 110.17159 12.94 8.39
004300000754 114.42247 0.69 8.22
004300000755 127.66750 17.97 8.70
004300000756 167.08553 -7.66 9.24
004200000759 206.46257 -11.25 8.84
004200000764 212.76514 -3.59 9.05
000953062100 249.02927 -24.26 12.60
004200000761 312.01013 7.32 9.97
004200000763 339.22909 3.95 12.05

Praimeérna stfedni chyba vyrovnaného sméru [cc]: 10.53

VYSLEDKY VYROVNANI:

Pocet nadbytecnych méreni : 147

Zakladni stfedni chyba mO apriorni [cc]: 5.00

Zakladni stfedni chyba mO aposteriorni [cc]: 41.20
mO aposteriorni / m0O apriorni : 8.24
Interval spolehlivosti : 0.88 - 1.12

VYROVNANE SOURADNICE:

Bod Y X my mx mxy
[mm] [mm] [mm]
004300000751 766186.106 1202070.151 4.26 5.36 4.84
004300000752 766159.793 1201859.870 5.73 4.33 5.08
004300000753 766479.223 1201731.843 4.75 4.43 4.59
004300000754 766548.045 1201692.532 5.89 4.44 5.22
004300000755 766711.048 1201608.627 6.87 5.09 6.05
004200000764 767141.008 1201109.336 4.54 4.89 4.72
004300000757 766666.378 1201163.002 6.44 7.18 6.82
004200000759 767229.501 1201192.487 5.96 6.95 6.48
004200000760 767223.341 1200761.486 5.75 6.66 6.22
004200000761 767007.162 1200330.621 9.42 5.48 7.70
004200000762 767263.657 1200552.500 7.40 7.53 7.46
004200000763 766734.880 1200520.458 7.97 6.87 7.44
004300000756 767086.995 1201529.814 6.94 7.41 7.18
004200000758 766773.177 1200982.139 5.29 4.01 4.69

Stfedni soufadnicova chyba mxy [mm]: 6.14



