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Systemy satelitarne okresla sig
wspdlng nazwg GNSS (ang.
Global  Navigation Satellite
System), w sktad ktérej wchodza
systemy: GPS, Galileo, Glonass
oraz BeiDou.

Odbiornik GNSS

Standardowo geodezyjne odbiorniki GNSS
sktadajg sie z dwdch komponentéw:

anteny mocowanej na tyczce pomiarowej,
kontrolera (odbiornika).
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2asada pomniardw satelitarnych

Pomiar satelitarny oparty jest na pomiarze czasu (chwilowe
pofozenie) i obliczeniu drogi (odlegtosci) przebytej przez
sygnat elektromagnetyczny od sztucznego satelity Ziemi
do anteny odbiornika.

Opierajac sie na metodzie przestrzennego wcigcia
liniowego, okreslane sg wspotrzedne prostokatne ptaskie

'

XY oraz wysoko$¢ Z. Do prawidtowego wyznaczenia X X > Y
wspobtrzednych niezbedne sg dane z czterech satelitéw.

Warunkiem realizacji

Wptyw otoczenia na pomniar

Na doktadno$¢ pomiaréw nie ma wptywu:
% pora roku,
L warunki atmosferyczne.

Na poprawno$é pomiaréw majg wptyw:

”
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ELEKTROMAGNETYCZNE

WYSOKIE
PRZESZKODY .~
.~ ODBICIA
SYGNALU
AKEOCENI

Y! B wysokie przeszkody terenowe — zanik odbierania
' danych z satelitéw [np. budynki, drzewa),
- zrodta odbi¢ sygnatow satelitarnych - duze,
gtadkie powierzchnie (np. spokojne lustro wody, szklan
$ciany budynkdw),
“ zaktdcenia elektromagnetyczne — zagtuszanie
lub znieksztatcanie sygnatdw (np. elektroenergetyczne
napowietrzne linie wysokiego napigcia).

Pomiary w czasie reeczywistym

rzeczywistym jest odbiér ze stacji bazowej
(referencyjnej) danych korekcyjnych (poprawek)
przez ruchomy odbiornik. Po uzyskaniu tych
poprawek oraz danych z widocznych satelitow
wyznaczane sg wspotrzedne (XYZ).

RTK (ang. Real-Time Kinematic) - dane
korekcyjne przesyfane z jednej stacji bazowej.
Wzrost odlegtosci od stacji referencyjnej wptywa
na zmniejszenie doktadnosci.

RTN (ang. Real-Time Network) — dane korekcyjne
przesytane z kilku stacji referencyjnych. Wzrost
odlegtosci od stacji referencyjnych nie wptywa
na zmniejszenie doktadnosci.

pomiaréw w czasie
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Dane fOtOgI’EI‘I‘IEtI’\/CZF\E:
Rastrowy obraz powierzchni terenu,

Ortofomapa powstaty w wyniku przetworzenia zdjec
lotniczych lub satelitarnych. Obiekty

potozone sa zgodnie z rzutem

ponad poziomem terenu (np. dachy

Rastrowy obraz powierzchni terenu, Ortofotornapa
prawvvdzivwa
(ang. true ortho)

powstaty w wyniku przetworzenia zdje¢
lotniczych lub satelitarnych. Z obrazu
wyeliminowane sg obszary przystonigte
przez obiekty wystajgce (np. ,lezace”
budynki) i wszystkie widoczne obiektu sg
przedstawione w rzucie ortogonalnym.
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2djecia lotnicze

osi gtéwnej kamery od linii pionu

ortofotomap.

budynkdw) sa przesuniete, a budynki i inne
wysokie obiekty sa daje efekt ,lezacych”.

Rastrowy obraz powierzchni wykonany
z putapu lotniczego z katem odchylenia

w zakresie 35° - 50°. Wykonane zdjecie
nie jest produktem kartometryczny i jest
wykorzystywany do tworzenia m.in.

Fotogrametria zajmuje sie okreslaniem danych przestrzennych (wymiary,

ptasiej (np. z nalotu samolotowego).

usytuowanie w przestrzeni) obiektéw na podstawie zdjec.
Wykorzystuje sie zdjgcia zaréwno robione naziemnie jak i te z perspektywy

Pokrycia Terenu - NMIPT

Chmura punktéw

opisujaca dane zjawisko.

Raster przedstawia obiekty w postaci
siatki pikseli (regularnych obiektéw —
najczesciej kwadratdw). Kazdy piksel ma
przypisang jedng warto$¢ numeryczng

(ang. point cloud)

ortogonalnym majg wytacznie obiekty - - -
znajdujace sie na powierzchni terenu Numeryczny Model Rastrowa reprezentacja powierzchni
(np. drogi, przyziemia budynkdéw). Obiekty

terenu wraz z wysokos$ciami obiektow

(ang. Digital Surface Model - DSM) wystajacych ponad te powierzchnig
(np. budynki, drzewa, mosty).

Rastrowa reprezentacja wysokosci Numeryczny Model
terenu (zbidr punktdw o okreslonych Terenu - NMIT
wspdtrzednych X, Y i wysokosci). (ang. Digital Terrain Model - DTM)

Zbidr punktéw stanowigcych geometryczng
reprezentacje skanowanego obiektu, gdzie
kazdy punkt ma okreslone wspoétrzedne XYZ
oraz najczesciej sktadowe koloru RGB.

Technologie skaningu laserowego:

i1 Satelitarny - SLS,
Lotniczy - ALS,
Naziemny - TLS,

i Mobilny - MLS.




