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METODY POZYSKIWANIA RZEDNYCH WYSOKOSCIOWYCH
NA POTRZEBY BUDOWY PROFILU MORFOLOGICZNEGO:

bezposrednie pomiary geodezyjne za pomocg klasycznych lub
satelitarnych metod pomiarowych (tachimetria, niwelacja
geometryczna, GNSS)

kartometryczne pomiary na mapach topograficznych lub
mapach zasadniczych

www.pgi.gov.pl

pomiary w oparciu o numeryczny model terenu (NMT)
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LOTNICZY SKANING LASEROWY (LiDAR-ALS)

Charakterystyka metody:

wykonany w latach 2011 — 2014 na obszarze prawie catego kraju
gestos¢ skanowania 4 — 12 pkt./m? (w zaleznosci od gestosci zaludnienia
terenu)

dopuszczalny btgd wysokosciowy dla punktow usytuowanych na ptaskich
utwardzonych powierzchniach ksztattuje sie w granicach 0,10 -0,15m
(w zaleznosci od gestosci skanowania)

Dane ALS LiDAR dzieki niewielkiej
odlegtosci pomiedzy punktami
(0,30 — 0,50 m) sq bardzo dobrym
materiatem do tworzenia NMT
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CHARAKTERYSTYKA OBSZAROW BADAWCZYCH

Obszary badawcze to nieczynne sktadowiska zarosniete roslinnoscig srednia
i wysoka, tj. krzewy o wysokosci w zakresie 0,4 — 2,0 m oraz drzewa o wysokosci
powyzej 2,0 m. Ogdélnym celem badan tych obszarow byto okreslenie statecznosci
skarp na potrzeby przysztego kierunku zagospodarowania terenu.
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POMIARY GEODEZYJNE METODA GNSS-RTN

Pomiary satelitarne GNSS-RTN polegajg na
wyznaczeniu pozycji w przestrzeni anteny
odbiorczej na podstawie sygnatow nadawanych
z satelitow kragzacych wokaot Ziemi na scisle
okreslonych orbitach. Satelity te nalezg do
systemow GPS, GLONASS i innych o zbiorczej
nazwie GNSS.

Metoda RTN polega na dokonaniu korekty
wyznaczonej pozycji w oparciu o pomiar wykonany
w tym samym czasie pomiedzy punktem
wyznaczanym a punktem o znanych wspadtrzednych.
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Charakterystyka doktadnosciowa przedstawiata sie
nastepujgco:

- liczba satelitéw: 7-17

- parametr zaufania do pomiaru PDOP: 1,161-4,051
- btad wyznaczenia wysokosci: 0,013-0,090 m
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POMIARY WYSOKOSCI W OPARCIU O DANE LiDAR-ALS

Konkurencyjng metodg do pomiaréw bezposrednich GNSS-RTK moze okazac sie
metoda pozyskiwania danych wysokosciowych na podstawie danych zréodtowych
z lotniczego skaningu laserowego LiDAR lub z numerycznych modeli terenu (NMT)

wykonanych na podstawie tych danych.

W celu weryfikacji metody dokonano poréwnania wysokosci odczytanych
z lotniczego skaningu laserowego z wysokosciami otrzymanymi z pomiaréw
satelitarnych GNSS-RTN na dwéch terenach badawczych.

Teren pierwszy objety zostat nalotem z gestoscig prébkowania 12 pkt./m?
natomiast na terenie drugim nalot wykonano z gestoscig probkowania 4 pkt./m?2.
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POMIARY Z DANYCH ZRODLOWYCH LiDAR

Metodyka pozyskiwania wysokosci z ,chmury punktow” powstatej z danych
zrodtowych LiDAR-ALS polegata na odczytaniu wartosci H punktu
zaklasyfikowanego jako grunt bedacego najblizej punktu z pomiaru GNSS-RTN.

Odlegtos¢ pomiedzy punktami nie przekraczata 1 metra.

Nastepnie pordwnano wartosci wysokosci z obu metod i poddano prostym
obliczeniom statystycznym.

Wynikiem obliczen bytfa srednia wartos¢ odchytki oraz btad sredni kwadratowy
odczytanych wysokosci przy zatozeniu ze pomiary GNSS-RTN sg pomiarami
bezbtednymi
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POMIARY Z DANYCH ZRODLOWYCH LiDAR

Charakterystyka doktadnosciowa dla terenu pierwszego (12 pkt./m) wyglada
nastepujaco:

- maksymalne réznice wysokosci (odchytki): -0,84 — 0,31 m

- srednia wartos¢ odchyiki: -0,02 m

- btad sredni kwadratowy pomiaru ALS LiDAR w stosunku do pomiaréw GNSS-
RTN: 0,31 m

Natomiast charakterystyka doktadnosciowa dla terenu drugiego (4 pkt./m)
wyglada nastepujaco:

- maksymalne réznice wysokosci (odchytki): -0,45 - 0,27 m

- srednia wartos¢ odchytki: -0,04 m

- btad sredni pomiaru ALS LiDAR w stosunku do pomiaréw GNSS-RTN: 0,21 m
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POMIARY Z NUMERYCZNEGO MODELU TERENU

Z danych zrédtowych LiDAR-ALS dla obu terenéw wykonano numeryczne modele
terenu. Modele te wykonano metodg rastrowg - wariant modelu GRID .

Model wykonano z wielkoscig terenowg piksela 1mx1m.

Charakterystyka doktadnosciowa dla terenu pierwszego wyglgda nastepujgco:
- maksymalne réznice wysokosci (odchytki): -0,78 — 0,44 m

- srednia wartosc¢ odchytki: 0,01 m

- btad sredni NMT w stosunku do pomiaréw GNSS-RTN: 0,31 m

Charakterystyka doktadnosciowa dla terenu drugiego wyglgda nastepujaco:
- maksymalne réznice wysokosci (odchytki): -0,59 - 0,31 m

- srednia wartos¢ odchytki: -0,03 m

- btad sredni NMT w stosunku do pomiaréw GNSS-RTN: 0,22 m
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WNIOSKI

* nalezy zauwazyé, iz ze wzgledu na fakt losowosci pomiardw LiDAR-ALS w stosunku
do pomiaréw GNSS-RTN niemozliwe jest m.in. wykrycie niewielkich szczelin
powstatych w gruncie

 w poblizu krawedzi skarpy NMT usrednia wysokosci z obu stron krawedzi i zawsze
daje wynik zafatszowany

* losowos¢ pomiardéw LiDAR-ALS oraz automatyzacja klasyfikacji punktéw moze
prowadzi¢ do zafatszowania danych zrédtowych

e ksztatt skarpy jest zachowany bez wzgledu na metode pomiarowg
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Podsumowujgc mozna stwierdzié, ze metoda pozyskiwania wartosci wysokosci z danych
LiDAR jest metoda mniej pewng ale perspektywiczng, dlatego tez warto nauczyc sie
uzywac tego narzedzia i wykorzysta¢ we wszystkich projektach w ktorych mozna je

zastosowac. 6.WPGI
2017 522
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DZIEKUJE ZA UWAGE!!!
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