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Digitalni modely terénu
Zdroje dat:

Pozemni méreni
e geodeticka mereni
« globalni navigacni satelitni systemy (GPS)

Dalkovy prizkum Zemé
« fotogrammetricka analyza
* radarove snimani
« laseroveé snimani (LIDAR)

Existujici digitalni a analogova data
« Zakladni baze geografickych dat (ZABAGED)
- Digitalni model uzemi (DMU 25)
« Oblastni plany rozvoje lestu (OPRL)
 adalsi zdroje dat...




Geodeticka meéereni

* nejpresngjsi

* nejpracngjsi

« zaméreni polohovych soufadnic vrcholl polygonovych pofadu

* nivelaci urCena nadmorska vyska

« jednotlivé body terénniho reliéfu jsou zamérovany tachymetrii —
souCasné urcovani polohy (vyjadirené polarnimi soufadnicemi) i
vySKky (trigonometricky)

« zaméfeni bodu vystihujicich charakteristické prvky reliéfu terénu
(zejména singularity) v zavislosti na méfitku mapovani

« totalni stanice vyznamné zefektivnuji praci, zejména diky
naslednému zpracovani na vykonnych pocitacovych stanicich
s prislusSnym geodetickym softwarem

« stale nezbytné zejména v oblasti stavebni Cinnosti




Globalni navigacni satelitni systémy

PocCatkem 70.let jsou budovany 2 systémy nové generace. V USA to byl
projekt se dvéma nazvy GPS — NAVSTAR (Global Positioning System —
Navigation System using Time and Ranging) a vV SSSR projekt GLONASS
(Globalnaja Navigacionnaja Sputnikovaja Sistéma). V' dnesni dobe je s velkou
prevahou pouzivan pouze system GPS.

Parametry konstelace

Standardni pocet druzic

Pocet obéznych rovin
Sklon obéznych drah ()

Polomér obéznych drah (km)

Obézna doba (hh:mm)

V USA jesté existuje systétm OMNITRACS firmy Qualcomm, ktery je
vyuzivan na kontinentalnim uzemi USA ke sledovani vozidel. Obdobou
tohoto systemu je EUTELTRACS v Evrope.

Ve stadiu budovani se nyni nachazi evropsky systém GALILEO.




Kosmicky segment:

24 satelitt na 6 téméFf kruhovych
obéznych drahach. Druzice obihaji
ve vySce cca 26 560 km s inklinaci
55 stupniu od rovniku a doba obéhu
je témer 12 hodin.

Ridici segment:

Monitorovaci stanice a pozemni
antény po celém svete, celkem je
jich 10 a hlavni fidici stanice (MCS)
je v Colorado Springs. Neustale
provadi sber dat z druzic a predavaiji
je do MCS. Zde jsou data
zpracovana a vypocteny presné
udaje o obéznych drahach a
korekce CcCasu, kterée jsou zpeétne
preneseny pozemnimi anténami do
satelitu.

Uzivatelsky segment:
Siroka paleta GPS pfistroj(.

- Space Segment

sevics
* Cap Canaveral

*

Ascension

*

Diego Garcia

Kwajalein




Druzice bloku 1A
(Rapant 2002)

Sit GPS druzic

Druzice bloku IIR
(Rapant 2002)




Méfeni pomoci druzicovych polohovych systému Ize provadét na
zakladé kédovych, fazovych nebo dopplerovskych meéreni. (Rapant 2002)

Zakladnim principem kédovych meéreni je urCovani vzdalenosti mezi
prijimacem a druzicemi. K tomuto ucelu se vyuzivaji tzv. dalkomerne
kody vysilané jednotlivymi druzicemi, coz jsou v podstate presne
casové znacky umoznujici prijimaci urcit cas, kdy byla odvysilana
kterakoliv Cast signalu vysilaného druzici.

Fazova meéreni jsou zaloZzena odliSném principu — vubec nepracuji
s dalkomérnymi kody, ale zpracovavaji vlastni nosné viny (urCuje se
poCet vinovych délek nosné viny mezi prijimacem a druzici). Tento
pocCet se sklada jednak z celoCiselného nasobku nosnych vin a jednak
z desetinné c¢asti — fazova méreni proto vykazuji urcitou
nejednoznacnost (ambiguity).

Dopplerovska meéreni vyuzivaji principu posunu frekvence na nosné
viné a prakticky se pouzivaji jen k urcCeni rychlosti jakou se prijimac
pohybuje.




Signal se Sifi po radiovych vinach o znamé rychlosti —
rychlosti svétla okolo 300 000 km/s.

VSechny satelity a vSechny
pfijimaCe souCasné generuji
identickou fadu kédu. Kdyz
zprava dorazi k prijimaci,
porovna se jeji doprovodny kod
s kodem vygenerovanym Vv
prijimacCi a mUzeme zjistit dobu,
kdy byla vyslana.

Radiovy signal se jevi jako

nahodny, ale ve skuteCnosti je
generovan slozitym souborem
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kazdych sedm dni. Z tohoto iy b e S 6. ¥ 53 GFS e

divodu je signal Casto
oznacovan jako pseudonahodny
(pseudo random).




Na levé strané rovnic jsou
zdanlivé vzdalenosti pfijimace
k jednotlivym druzicim r.

X, Y a Z jsou souradnice
prijimace, které chceme urcit a x,
Y, Z jsou souradnice druzic v dobé
méfeni zdanlivych vzdalenosti (z
vypoCtl udaju v navigacnich
zpravach), ¢ je rychlost svétla a
AT je neznamy posun hodin
pfijimaCe oproti systémovemu
casu.

Tyto rovnice jsou simultanné
reSeny tak, aby pfijima¢ mohl
poskytovat vystup v souradnicich.

Poloha je ur€ovana v geocentrickych
souradnicich, byva vSak prevadéna do
geografickych  souradnic  prakticky
libovolného kartografického zobrazeni.
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Nameérené udaje se v prijimaci konvertuji do:

NORTH
LATITUDES

- zemeépisnych souradnic (WGS, S-JTSK)
- vySky (HAE, MSL)

LATITUDES

nadmoftska

vyska geoidu (
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Presnost urCovani polohy a Casu ovliviuji tyto faktory: fizeni pristupu
k signalum z druZice, stav druzic, rozsah pfesnosti méfeni, pomér
signal/Sum, vicecestné Sifeni, poCet viditelnych druzic, geometrické
usporadani viditelnych druzic (PDOP), typ prijimacCe, peclivost pripravy
planu méreni, platnost efemerid, presnost urCeni efemerid, pfesnost
hodin na druzicich, vliv ionosféry a troposféry, chyba hodin pfijimacCe a
zpusob méreni a vyhodnocovani (Rapant 2002).

Kédova méreni — frekvence dalkomérnych kdédu se bézné pohybuje na
urovni jednotek megahertzu pro standardni presnost (resp. desitek
megahertzl pro vysokou presnost). Témto frekvencim odpovidaji vinové
delky 300 m, resp. 30 m; pfi realné dosazitelné presnosti méreni 1-2%
vinoveé délky pak vychazi realne dosazitelna presnost 3-6 m, resp. 0,3-
0,6 M (Rapant 2002).

Fazova meéreni — v pripade uvazovani stejné presnosti zpracovani
signalu v pfijimadi jako u kédovych méreni, tedy 1-2% vinové délky, je
vysledna presnost urcCovani vzdalenosti mezi druzicemi a prijimacem
nékolik milimetru (Rapant 2002).




(Hrdina et al. 1996)

Viiv odvozenych frekvenci PRN kédi a pfispévek jednotlivych zdrojii chyb (resp. jejich
smérodatnych odchylek) k celkové chybé zdanlivé vzdalenosti.

Podil na UERE [m
Zdroj chyby C/A - kod [m]

| segment '  P-ked
Stabilita kmitoétového normélu druZice
Kosmicky i Zi

mm
UZivatelsky | Sum a rozliSovaci schopnost piijimage
User Equivalent Range Error - celkem [m]  10,8113,9 | 66 |

25.3.1990 byla zavedena tzv. selektivni dostupnost (SA), ktera mela zameérné
znepresnovat urceni polohy pro civilni uzivatele; SA byla zrusena k 1.5.2000.




Chyba hodin satelitu znamena, Ze pres velkou snahu ¢tyi atomovych hodin na kazdém
satelitu, nejsme stale schopni dostat ten spravny ¢as. Mldze dosahovat 0,6 metru. Tuto
chybu nemuizeme fFeSit tak jako chybu hodin pfijimace, protoze chyba bude u kazdého
satelitu jina. Nepatrna chyba v palubnich hodinach znamena, ze pseudonahodny radiovy kod
je generovan v nepatrné Spatném cCase.

Chyba efemerid satelitu znamena, Ze satelit neni tam, kde jsme si mysleli. Presto, Ze
nas vypocet polohy zavisi na naSem méfeni délky ze znamych bodu, chyba v poloze satelitu
se nam ukaze jako chyba v nasi poloze a muze byt az 0,6 metru. Mala chyba v efemeridach
satelitu ma obvykle za nasledek velmi malou chybu ve vypoctu polohy pfijimace.

Chyby prijimac¢e mohou byt zplsobeny elektrickym Sumem napf. pod draty vysokého
napéti ¢i u primyslovych objektl. Pfijimac¢e mohou byt pfimo ruseny frekvenci 1,3 GHZ at jiz
zamérné nebo neumysliné. Tento typ chyby mulze zplsobit az metrovou odchylku od spravné
polohy.

Chyby Sifeni atmosférou jsou zptsobeny pfirodnimi podminkami. Radiovy signal se pak
ohne a zpomali, kdyz vstoupi do nasi atmosféry. Toto je zpusobeno hlavné vlivem ionosféry.
Hustota nabitych &astic (iontl) v ionosféfe se méni mezi dnem a noci a rovnéz se méni
s rocnim obdobim. Stupen jakym ionosféra ovliviiuje signal také zalezi na uhlu, pod kterym
signal prochazi pres ionosféru. Hodnota zpozdéni, zplsobena ionosférou je nepfimo zavisla
na frekvenci radiového signalu. Chyba z prlichodu atmosférou mize zpulsobit chybu v poloze
az 3,6 metru.




Pro posouzeni presnosti méereni se pouziva charakteristika GDOP -
Geometric Dilution of Precision (geometrické snizeni presnosti)

GDOP Components:

* PDOP = Position Dilution of Precision (3-D), sometimes the Spherical DOP.
» HDOP = Horizontal Dilution of Precision (Latitude, Longitude).

* VDOP = Vertical Dilution of Precision (Height).

* TDOP = Time Dilution of Precision (Time).

,<Spatny“ GDOP ,2dobry“ GDOP




Zpresnéni GPS meéreni:

Primérovani — praimérna hodnota mnohahodinového méreni na bodé,
jehoz polohu chceme urcit, s frekvenci vzorkovani 1 sekunda. Prakticke
vysledky ukazuji, ze po 8 hodinach jiz presnost nijak vyrazne nestoupa.

Diferencni korekce a postprocessing — diferencni GPS zpracovani
poskytuje uzivatelim korekce pro opravu urcovani jejich pohyblivé
polohy bud primo korekci této polohy (geografickych souradnic) nebo
korekci méerenych zdanlivych vzdalenosti. V pripade postprocessingu
neni nutné, aby referencni stanice komunikovala s GPS pfijimacem
v realném cCase — korekCni udaje jsou ziskany pozdéji (nejCasteji
z Internetu) pro Casovy usek, kdy bylo provadéno méreni.

Rozsirujici systémy — tyto rozSifujici (augmentation) systémy byly
puvodné planovany jako samostatné alternativni systémy, ale
v souCasné dobé plni sluzby v oblasti Sifeni diferencnich korekci a
monitorovani integrity. Patfi sem 4 projekty: americky WAAS a LAAS,
kanadsky CWAAS, evropsky EGNOS a japonsky MSAS.




Diferencialni méreni

Rozdil nadmorskych vySek 0 m, elevaéni maska 5°
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Vzdalenost od referenéni stanice [km] (Hrdina et al. 1996)

Zavislost mezi celkovou chybou urcCovani polohy, vzdalenosti od referencni stanice a
casovéem intervalu aktualizace diferencnich korekci pfi nejméné pfiznivych ionosferickych
podminkach — matematické modelovani, nadmorska vySka referencni i pohyblivé stanice
0 m, elevacni uhel 5° (Hrdina et al. 1996)




Fotogrammetricka analyza — princip
(Zidek 2004)

Dvojice leteckych nebo druzZicovych snimkl se stereoskopickym
prekrytem (obvykle 60-80%) a nezbytné pristrojové vybaveni
(stereoplotr nebo digitalni fotogrammetricka stanice).

Pred samotnym stereoskopickym vyhodnocenim je zapotrebi
nejprve provest urCeni prvku vnitfni a vnéjSi orientace snimku
(vlicovani).

Vystupem je matice Cisel, na jejimz zakladé je mozné dale snimky
ortorektifikovat (pfi vyuziti DMT pro eliminaci zkresleni vlivem
zemskeho povrchu; polohova i vyskova presnost je primo umerna
meritku snimku, prostorovéemu rozliseni snimku a presnosti, s jakou
jsou znamy souradnice vlicovacich bodu pouzitych pro triangulaci).




Fotogrammetricka analyza — zpracovani dat
(Zidek 2004)

« Pri analogovém zpracovani jsou v obrazovem poli operatora
viditelné dve tecky, kterymi se pohybuje tak, az splynou v jednu
tecku lezici na povrchu terénu, kterou je mozno po terénu
pohybovat. Na zakladé rozdilu paralax velkého mnoZstvi bodu se
vypocitavaji vyskove rozdily a absolutni hodnoty vysek. Zjisteni
presné vysky je obtizne na mistech, kde pozorovatel nevidi terén
(vegetace, budovy, oblacnost). Mnozstvi bodu a jejich rozmisténi je
pri teto metode je urCeno pravidelnou siti o predepsanych
parametrech nebo je vysledkem sledovani linii o stejné vysce a
zaznamem udaju v pravidelnych intervalech.

* Pri automatizovanem digitalnim zpracovani se snimky vyhodnocuji
metodou obrazove korelace dvou odpovidajicich si obrazovych
zaznamu. Cilem je automaticky zjistit polohu dvou odpovidajicich si
bodu (tzv. homologickych bodu), zaregistrovat jejich snimkové
souradnice a vypocist horizontalni paralaxu (pfi znalosti prvku vnitfni
orientace kamery) umoziujici stanovit vysku pfislusného bodu nad
srovnavaci rovinou.




Radarové snimani — radarova interferometrie
(Dobrovolny 1998)

« Ziskavani radarového echa stejného mista z ruznych poloh (Casti
drahy druZzice, pozic letadla), Cimz dochazi k rozdilu fazi radarového
signalu, ktery je nositelem informace o vysce.

« Zalozeno tedy na rozdilech ve fazi dvou radarovych signall
ziskanych z odlisneé pozice, ale i dvema radarovymi systemy
zaroven (tandem druzic ERS-1 a ERS-2). Ziskava se tzv.
interferogram pro urceni relativnich vysSkovych rozdilu jednotlivych
prvku (pfevedeni na nadmorske vysky).

e ZvySeni presnosti je mozné dosahnout tzv. diferencni interferometrii,
zalozené na rozdilu dvou interferogramud. Presnost ve vertikalnim
sméru radové kolem 4-5 metru, u diferencni interferometrie fadové
centimetrové vyskové rozdily (béhem Casu mezi porizenim obou
interferogramu). Systém TOPSAR - vertikalni pfesnost 1-3 m,
horizontalni 5-10 m z plochy 10x50 km. Systém IFSARE - pro
zvysSeni presnosti doplnén diferencnim GPS a laserem, z vySky 12
km snima uzemi o Sirce 10 km s rozliSenim 2,5 m.




Radarové snimani — radarova altimetrie
(Dobrovolny 1998)

« Altimetry pracuji nejCastéji na druzicich (ERS-1), radaroveé echo je
zaznamenano jednak jako casovy interval mezi vyslanim a pfrijetim
signalu, a jednak jako signal modifikovany povrchem.

* Mikrovinné zareni se Siri konstantni rychlosti, z rozdilu casu mezi
vyslanim a prijetim signalu je mozneé zjistit vzdalenost (vySku nosicCe
nad odrazejicim povrchem) a pri znamych parametrech orbity ji
prepocitat na absolutni vySku povrchu.

* Intenzita prijateho echa tvori tzv. krivku intenzity signalu a z te je
mozné potom ziskat i informace o odrazovych vlastnostech a
drsnosti povrchu.

 Vzhledem k vlastnostem, které formuji radarové echo, se altimetru
vyuziva predevSim k méreni vysky hladiny oceanu a k méreni vysky
povrchu pokrytych ledem.

 Vysledna presnost méreni je velmi variabilni, od radove desitek
centimetrt az po metry, z duvodu ovlivnéni radarového echa
vlastnostmi povrchu.




Laserové snimani (LiDAR)
(Kolejka a Tejkal 2002)

 Analyza svazku laserovych paprsku, ktery je vysilan z nosice,
pohybujiciho se v urcCité vzdalenosti od snimaného objektu.

« U kazdého laserového paprsku, ktery je vyslan ze zdroje, je
soucasne zaznamenana jeho aktualni poloha v prostoru pomoci
diferencialni GPS a inercialni navigace.

« Paprsek dopadne na objekt a odrazi se v podobe echa zpeét
K senzoru, pricemz je zmerena vzdalenost, kterou urazil.

« Paprsek se odrazi od kazdé plosky objektu, Cimz se vytvari
posloupnost ech od nejvyssich (senzoru nejblizsich) odrazovych

LI 40 4 4

« Letecké laserové snimace vysilaji svazek paprsku, které v radé vice
mene napric pohybu nosiCe dopadaji na povrch. Krajni body rady
definuji vyzarovaci uhel (az 25°) a po jejich dosazeni je snimam
dalSi radek, tentokrat v opacneém smeru.




Laserové snimani (LiDAR)
(Kolejka a Tejkal 2002)

« Kazdy jednotlivy paprsek ma svuj vlastni obrazovy uhel, Cili vytvari
pohledovy kuzel s vrcholem v Cidle a podstavou na snimanem
objektu. Tato stopa je tim vetsi, Cim je Cidlo vzdalenejsi od objektu a
od jistée vzdalenosti se mohou tyto stopy prekryvat, obzvilaste je-li
nastaveni obrazoveho uhlu pevne.

« V zavislosti na vySce letu se tedy muze pfijatelny pramér stop
pohybovat v rozmezi od 10 cm do temer 4 m.

« V zasadé plati, ze ¢im vétSi frekvenci impulsu laser vysila, tim

presngjsi informaci pofizuje, nebot je ziskavano vice udaju na
jednotku plochy.

 Analyzou zaznamenaneho vraceneho paprsku je pak vyhodnocovan
vlastni objekt a vzdalenost Cidla od ngj, a pokud je toto mereni
doprovazeno sberem optickych dat ve viditelném, pripadné dalSich

pasmech, je vysledny efekt jeSté umocneén.




Laserové snimani (LiDAR)
(Kolejka a Tejkal 2002)

 Laseroveé snimani klade vysoke naroky na zpracovatelské moznosti
disponibilni techniky. Vhodné se lze s timto problémem vyporadat
filtraci (gridovanim).

 Vlastni vizualizace do podoby DMT predstavuje v podstate
zobrazeni posledniho echa zaznamu, Cili pevheho zemskéeho
povrchu bez dutin. Je-li vizualizovan zaznam prvnich ech, jde o
DMP. Jejich prostorovy rozdil definuje kubaturu objektd nad
zemskym terénem — reliefem.




Zakladni baze geografickych dat

- Digitalni geograficky model Uzemi Ceské republiky, ktery svou
presnosti a podrobnosti zobrazeni geografické reality odpovida
pfesnosti a podrobnosti Zakladni mapy Ceské republiky v méFitku
1:10 000 (ZM 10) v souradnicovem systemu S-JTSK (WGS84, S-42)
a vyskovem systemu Baltském - po vyrovnani (Bpv).

- Spravcem a poskytovatelem dat ZABAGED je Cesky ufad
zemé&méFicsky a katastralni (CUZK / ZU).

« Obsah tvofi 106 typu geografickych objektd v 8 kategoriich
zobrazenych v databazi vektorovym polohopisem a prislusnymi
popisnymi a kvalitativnimi atributy.

 Obsahuje informace o sidlech, komunikacich, rozvodnych sitich a
produktovodech, vodstvu, uUzemnich jednotkach a chranenych
uzemich, vegetaci a povrchu, prvcich terénniho reliéfu a
geodetickych, vySkovych a tihovych bodech (vyskopis je
reprezentovany prostorovym 3D souborem vrstevnic).




Zakladni baze geografickych dat

Prvotni naplnéni zahajil ZU jiz v roce 1995 vektorovou digitalizaci
tiskovych podklada ZM 10. Tato zakladni digitalizace byla s
vyjimkou zastavby sidel dokoncena v roce 2001.

« V obdobi do konce 1. Ctvrtleti roku 2004 byl doplnén o geografické
objekty zastavby sidel, do databaze byly pridany dalSi popisne a
kvalitativni atributy vcetné vybranych druht identifikatord a
jednotlive ukladaci jednotky v kladu ZM 10 byly spojeny do
,bezesSve" databaze.

« Soucasne od roku 2001 probihala prvni celoploSna aktualizace s
cilem zpresnéni a zaktualizovani polohopisné slozky a revize a
doplnéni atributové Ccasti databaze. Vyuzivany byly zejména
fotogrammetrické metody a topograficke Setreni primo v terénu.
Tato prvni aktualizace byla ukoncena v roce 2005.

« V letech 2005 a 2006 byla vedle pokracujici aktualizace dat
vyprojektovana a v zaveru roku 2006 provozné nasazena nova
technologie aktualizace a spravy:




Zakladni baze geografickych dat

Je vytvorena centralni databaze, ktera bude nadale aktualizovana v
reZimu online z detadovanych teritorialnich pracovist ZU. Soub&zné
bude centralnimi pracovisti ZU v Praze zajiStovana aktualizace
vybranych prvku ve spolupraci s centralnimi organy statni spravy s
cilem zajisténi systémovych vazeb informacnich systému verejné
spravy.

« Dalsi periodicka aktualizace a doplnovani budou realizovany ve
triletych cyklech s vyuzitim vzdy nove zpracovanych leteckych
méfickych snimku a barevnych ortofot, ktera budou kazdorocné
vytvarena pro jednu tfetinu tzemi CR.

« Data se v souCasne dobe poskytuji po celych mapovych listech v
kladu ZM 10, dale ve vybéru dat v rozsahu kraju, pripadné jako
ucelena bezedva databaze z celého Uzemi CR a to jako vektorové
soubory polohopisu (2D) ve formatu DGN, pripadné s atributy v
MPD pro aplikaci v programovych prostredich firmy Intergraph, nebo
ve formatu SHP pro aplikaci v programovych prostredich firmy ESRI,
a dale ve formatu GML.




Zakladni baze geografickych dat

 Podle dosavadnich poznatkt firmy Geodis jsou vrstevnice z vySe
uvedenych map pomeérné kvalitni a presné v kopcovitém (i pfimo
hornatém) terénu, ponékud horSi v terénu rovinatém a doslova
Spatne v sidlech, zejména v tech vetsich (Meixner 2003).

« Nabidkovy cenik vykonu a vyrobkl Zemémeérickeho uradu:
http://www.cuzk.cz/GenerujSoubor.ashx?NAZEV=30-ZU_CENIK

« Vhodnym doplnénim dat je vystup z databaze GEONAMES ve
formatu DGN nebo SHP, ktery obsahuje standardizované
nazvoslovi ZM 10.

- ZU pripravil projekt umozfiujici kartografickou vizualizaci dat v
programovem prostredi ESRI ArcGIS Desktop. Projekt je mozné
zdarma stahnout zde:

http://geoportal.cuzk.cz/Downloads/ZBG_mxd.zip




Vojensky geograficky informacni systém

« Spravcem a poskytovatelem je Vojensky geograficky a hydro-
meteorologicky Ufad v Dobrusce (Geograficka sluzba ACR).

« ZabezpecCuje vykon statni spravy v oblastech definovanych
zakonem €. 200/1994 Sb., o zemémeérictvi, a prislusSnymi vyhlaskami
CUZK v oblasti geografického zabezpedeni.

- Digitalni modely uzemi DMU25 a DMU200 (z topografickych map
1:25000 a 1:100000)

« Digitalni vyskopisna data DVD (vyskoveé body v siti 100 x 100 m)

« Digitalni model reliefu DMR1 (vyskové body v siti 1 x 1 km)

 Poskytnuti dat je placenou sluzbou a v soucasné dobe se data
dodavaji po celych mapovych listech. Tato data jsou dostupna
v soufadnych systemech WGS84, S-42, S-JTSK a vyskovéem

systemu Bpv. Data jsou primarné distribuovana ve formatech ESRI
ArcGlIS.

« |ZGARD: http://izgard.cenia.cz/ceniaizgard/uvod.php




Lesnicka data

 Digitalni vyskopisna data jsou i soucasti vSech zpracovanych
Oblastnich plant rozvoje lest (OPRL) a Lesnich hospodarskych
pland (LHP).

« Jedna se o vektorovou vrstvu ve formatu TopoL blok (BLK)
s nazvem VRS.BLK, ke které byva k dispozici i vrstva VRX.BLK
s textovym popisem nadmorské vysky.

« VRS.BLK obsahuje bodove a liniove vektorove prvky, které maji
zaznamenan atribut nadmorske vysky — vrstevnice v intervalu 20 m,
vySkove koty v celych metrech a textovy popis (pokud vSak neni
samostatne v bloku VRX).

« Dale jsou zde i bodovym nebo liniovym objektem znazornény skaly
a sute (viz tab. 1)

 Presnost téchto dat je ,velmi problematicka®.
 Mapovy server OPRL: http://www.uhul.cz/carto/




Lesnicka data

Tab. 1: Objekty ve vyskopisnych vrstvach lesnickych dat

Objekt Kéd Popis
B0506 Koéta (databaze B0506.DBF)
B0514 Geodeticky bod (databaze B0504.DBF)
Body B0O030 Skala velka
B0029 Skala mala
B0086 Sut
B0614 Skaly
N L0030 Skaly (databaze L0030.DBF)
LIS L0590 Vrstevnice (databaze L0590.DBF)
Texty T0019 Vrstevnice




Dalsi zdroje dat

VUV TGM — Vyzkumny Ustav vodohospodarsky TGM
CHMU - Cesky hydrometeorologicky ustav

RSD — Reditelstvi silnic a dalnic

AOPK CR — Agentura ochrany pfirody a krajiny CR
SCHKO — Sprava chranénych krajinnych oblasti

http://www.shadedrelief.com/natural/index.html
http://glcfapp.umiacs.umd.edu:8080/esdi/index.jsp
Shuttle Radar Topography Mission (SRTM)




Format a rozmisténi zdrojovych dat

« /Z velké ¢asti dano metodou sbéru dat.

« Formatem dat rozumime jejich datovou strukturu, popsanou ve
formé vektorové nebo rastrové reprezentace.

 Pro nasledne vyuziti ke konstrukci DMT se nejCasteji uziva matice
hodnot a bodového Ci liniového vektoroveho formatu. Matice hodnot
je datovy zapis bodoveho vektoroveho souboru, kde kazdemu
atributu (nadmorské vysSce) jsou prirazeny hodnoty polohovych
souradnic.

« VétSina GIS programu dnes bézné umoznuje takovéto soubory
nacitat (import ASCII). Dulezitou charakteristikou je v tomto sméru |
pouzity souradny system, zvlasté pokud se kombinuji data z vice
zdroju (nezkuSeny uzivatel muze prevody snizit polohovou
presnost).




Format a rozmisténi zdrojovych dat

 Rozmisténi (prostorova lokalizace) vstupnich dat je dualezitym
kritériem pfi volbé vhodné interpolacni metody (néktere interpolacni
metody pri nevhodném rozmisteni vstupnich dat poskytuji chybné
vysledky nebo je nelze vubec pouzit).

 Rozmisténi vstupnich dat, se kterymi se uzivatel v praxi nejCastéji
setkava jsou na obrazku (viz dale). Jako vhodny kompromis mezi
pravidelnym a nahodnym rozmistéenim je mozné pouzit
stratifikované nahodné rozmisténi, kdy je zajiSténo pokryti celé
zajmove oblasti (rozdelene v pravidelném rastru). Shluky (skupiny)
se nejcastéji vyuzivaji pri analyze prostoroveé variability. Specifickymi
problémy se potom vyznacuje interpolace na profilech a izoliniich,
zvlaste pokud je vyzadovana extrapolace nebo je mnozstvi dat
nedostatecné.
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Presnost — lesnicka data

 Lesnickée mapy jsou razeny mezi tématické ucelove mapy a jsou
charakterizovany § 5 vyhlasky Mze ¢. 84/1996 Sb. o lesnim
hospodarskem planovani.

« Zavaznym mapovym podkladem pro tvorbu lesnickych map je

Katastralni mapa nebo Statni mapa — odvozena 1:5000.

« Mapy se zpracovavaji a zobrazuji v geodetickém referencnim systému
Jednotné trigonometrickeé sité katastralni (S-JTSK).

 Pri zobrazeni vyssich jednotek prostoroveho rozdeleni lesa, kterymi
jsou oddeleni a dilec se pracuje s geodetickou presnosti m, kde M je

meritko mapy.
m = 0,0004 - M (1)

Pro hospodarskou mapu v meéritku 1:5000 to znamena presnost = 2 m.
PripoCitame-li k tomu chyby vznikleé prfi lesnickém mapovani, chyby
z nedostatecné stabilizace hranic trvalych JPRL a pri pouziti
fotogrammetrickych metod prekryti hranic korunami stromud, zda se splnéni

pozadavku zakona problematické (Dousek 2001).




Pfesnost — dle CSN

* Pro tvorbu a udrzbu zakladnich a ucelovych map velkych meritek
(1:200az1:5000) plati norma CSN 01 3410.

« Testuje pfesnost polohovych souradnic i vySek podrobnych bodu.

Tab. 2: Kritéria presnosti dle (CSN 01 3410)

Trida
v 5 uxy [m] uH [m] uv [m]
presnosti

1 0,04 0,03 0,30
2 0,08 0,07 0,40
3 0,14 0,12 0,50
4 0,26 0,18 0,80
5 0,50 0,35 1,50




Presnost — dle CSN

K testovani presnosti vySek podrobnych bodu se pro body vybéru
vypoctou rozdily vysek:

AH =H_ —-H, (2)

kde H_, je vyska podrobného bodu vyskopisu a H, vyska tehoz bodu
z kontrolniho urceni.

Dosazeni stanovené presnosti se testuje pomoci vyberové stredni
vyskove chyby s, , vypoctené ze vztahu:

©)

Hodnota koeficientu k ve (3) je rovna 2, ma-li kontrolni urCeni stejnou
presnost jako metoda urCeni vysek, nebo rovna 1, ma-li kontrolni
urceni presnosti podstatné vyssi, tj. my < 0,7u, , kde uy je dano v
tab.2.




Pfresnost — dle CSN

. Presnost urceni vysek se poklada za vyhovujici, kdyz:

|. hodnoty rozdild vysek AH, vypoctené ze vztahu (2), vyhovuji
Kriteriu:

(4)

Il. je prijata statisticka hypotéza, ze vyber prislusi stanovene tride
presnosti, tj. vybérova stredni vyskova chyba s, , vypocCtena ze

vztahu (3), vyhovuje Kritériu:
g

- na zpevnenem povrchu q S Wy -uy
©
S, S W, -U,

. na nezpevnenem povrchu

o pro vysky H_ uréené z vrstevnic _ (7)




Pfesnost — dle CSN

kde uy , u, se prevezmou z tab. 2, koeficient k ma stejnou hodnotu
jako ve (3). Koeficient wy ma pfi volbé hladiny vyznamnosti a = 5%
hodnotu wy = 1,1 pro vybér o rozsahu N od 80 do 500 bodu a
hodnotu wy = 1,0 pro vybér vétsSi nez 500 bodu. Pfi volbé jiné hladiny
vyznamnosti ma koeficient wy, hodnotu:

72(N)

W. =

8
N TN (8)

kde %2, (N) je kriticka hodnota rozdéleni x? o N stupnich volnosti na
hladineé vyznamnosti .
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Dekuji za pozornost.

kKlimanek@mendelu.cz
http://mapserver.mendelu.cz




	Snímek číslo 1
	Snímek číslo 2
	Snímek číslo 3
	Snímek číslo 4
	Snímek číslo 5
	Snímek číslo 6
	Snímek číslo 7
	Snímek číslo 8
	Snímek číslo 9
	Snímek číslo 10
	Snímek číslo 11
	Snímek číslo 12
	Snímek číslo 13
	Snímek číslo 14
	Snímek číslo 15
	Snímek číslo 16
	Snímek číslo 17
	Snímek číslo 18
	Snímek číslo 19
	Snímek číslo 20
	Snímek číslo 21
	Snímek číslo 22
	Snímek číslo 23
	Snímek číslo 24
	Snímek číslo 25
	Snímek číslo 26
	Snímek číslo 27
	Snímek číslo 28
	Snímek číslo 29
	Snímek číslo 30
	Snímek číslo 31
	Snímek číslo 32
	Snímek číslo 33
	Snímek číslo 34
	Snímek číslo 35
	Snímek číslo 36
	Snímek číslo 37
	Snímek číslo 38
	Snímek číslo 39
	Snímek číslo 40
	Snímek číslo 41
	Snímek číslo 42

