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1. Informace o m��ení: 

Lokalitu tvo�í: Ostrovec most ev.�.23515-1 
Katastrální území: Ostrovec u Terešova [716162] 
Datum pln�ní: 6/2021  
Použité p�ístroje: Statický skener Z+F IMAGER 5016, Totální stanice SOKKIA SET2030R3, GNSS 
p�ijíma� SOUTH S82-T 
Použitý software: LaserControl, CloudCompare Stereo, AutoCAD, Atlas DMT 
Sou�adnicový systém: S-JTSK 
Výškový systém: Bpv 
 
Zam��il a zpracoval: Ing. Patrik Fojt, Ond�ej Šmolík 
Kontroloval: Ing. Jaroslav Faiferlík 
 

Zhotovitel: Objednatel: 
VISIONPLAN-3D s.r.o. 
Sokolovská 784/41 
323 00, Plze� 
I�O: 09565884 
DI�: CZ09565884 
 
Kontakt: 
Ing. Jaroslav Faiferlík 
Tel.: +420 737 770 270 
faiferlik@visionplan.cz 
www.VISIONPLAN.cz 
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2. Podrobná specifikace použitých p�ístroj� 

 
GNSS p�ijíma� SOUTH S82-T 
Technické parametry udávány výrobcem: 
Real Time Kinematika (RTK) Horizontální: 10 mm 1 ppm 
Vertikální: 20 mm 1 ppm RMS 
Inicializace �as: Inicializace spolehlivosti> 99.0% 
Zpracování statické a rychlé statické Horizontální: 5mm 1 ppm RMS 
Vertikální: 10 mm +2 ppm RMS 
 
Totální stanice SOKKIA SET2030R3 
Technické parametry udávány výrobcem: 
Úhlová p�esnost (ISO12857-2:1997): 0.6 mgon 
Délková p�esnost: 
bez-hranolové (p�esné):  0.3 - 200m: ±(3+2ppmxD)mm, 200 - 350m: ±(5+10ppmxD)mm 
bez-hranolové (rychlé):  0.3 - 200m: ±(6+2ppmxD)mm, 200 - 350m: ±(8+10ppmxD)mm 
s odrazným štítkem:   ±(3+2ppmxD)mm (p�esné), ±(6+2ppmxD)mm (rychlé) 
s hranolem AP01:   ±(2+2ppmxD)mm (p�esné), ±(5+2ppmxD)mm (rychlé) 
 
Statický skener Z+F IMAGER 5016 
Technické parametry udávány výrobcem: 
T�ída skeneru 1 (DIN EN 60825-1) 
Lineární error � 1 mm 
Rozsah šumu   �erná 14 %  Šedá 37 %  Bílá 80 % 
Rozsah šumu, 10 m  0.30 mm rms  0.25 mm rms  0.20 mm rms 
Rozsah šumu, 25 m  0.39 mm rms  0.28 mm rms  0.25 mm rms 
Rozsah šumu, 50 m  0.8 mm rms   0.5 mm rms   0.3 mm rms 
Rozsah šumu, 100 m  2.6 mm rms   1.1 mm rms   0.7 mm rms 
Rozsah šumu, 200 m  9.6 mm rms   3.6 mm rms   1.7 mm rms 
Po�et zam��ených bod�:  �1 100 000 bod�/s 
Dosah skeneru: 365 metr� 
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3. Postup m��i�ských prací a zpracování 

3.1. Statické skenování 
Pomocí statického 3D laserového skeneru Z+F IMAGER 5016 bylo naskenováno 11 mra�en 

bod� dokumentujících most ev.�.23515-1 u obce Ostrovec v k.ú. Ostrovec u Terešova [716162]. 
Skenování bylo provedeno laserovým skenerem Z+F 5016 imager z 11 skenovacích pozic. Skenovací 
pozice byly voleny tak, aby m�ly dostate�ný p�ekryv a bylo možné dosáhnout kvalitních výsledk� p�i 
registraci. Pro p�esn�jší registraci a umíst�ní mra�en bod� do referen�ních systém� bylo využito 6 
referen�ních ter��. Skenování bylo dopln�no o panoramatické fotografie sloužící k obarvení 
výsledného mra�na bod�. 
 

3.2. Zam��ení identických bod� 
Totální stanicí SOKKIA SET2030R3 a GNSS p�ijíma�em SOUTH S82-T byla vytvo�ena m��i�ská 

sí� bod� 4001 – 4007 pro registraci mra�en bod� do sou�adnicového systému S-JTSK a výškového 
systému Bpv. Z bod� m��i�ské sít� bylo zam��eno 6 podrobných identických bod�. Tyto body byly 
definovány skenovacími ter�i. Na základ� t�chto bod� bylo možné provést registraci mra�en bod� do 
sou�adnicového systému S-JTSK a výškového systému Bpv. 

 
3.3. Zpracování dat z totální stanice 

Data z totální stanice a GNSS p�ijíma�e byla zpracována klasickými geodetickými metodami 
v programu GEUS 19.0. Výstupem z výpo�tu je seznam sou�adnic podrobných bod� polohopisného a 
výškopisného zam��ení, seznam sou�adnic referen�ních ter�� a protokol o výpo�tech. 

Z podrobných bod� byla vytvo�ena kresba polohopisného a výškopisného zam��ení v programu 
AutoCAD. 

 
3.4. Zpracování dat z laserového skeneru 

Data z laserového skeneru byla v programu Lasercontrol odfiltrována od šumu a obarvena na 
základ� panoramatických fotografií. Dále byla provedena manuální registrace metodou „cloud to 
cloud“. Tato registrace byla dále dopln�na o registraci na referen�ní ter�e. Zaregistrovaná mra�na byla 
vyexportována a dále o�išt�na a o�ezána v programu Cloudcompare. V programu Cloudcompare bylo 
mra�no zredukováno na hodnotu 5 mm. 

Z p�iložených protokol� je patrné, že vnit�ní p�esnost mra�na dosahuje hodnoty do 10 mm. 
P�esnost umíst�ní mra�en a kresby do S-JTSK a Bpv �iní 4 – 5 cm. Kresba 3D drát�ného modelu 
dosahuje p�esnosti 10 mm (vnit�ní p�esnost mra�na) + cca 10 – 20 mm generalizaci kresby. 

Kresba 3D drát�ného modelu byla provedena na základ� mra�en bod� v programu AutoCAD. 
Kresba obsahuje všechny viditelné hrany konstrukce. V p�ípad� poni�ené konstrukce byla kresba 
provedena tak, aby znázor�ovala stav p�ed poni�ením.  
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4. P�ílohy m��i�ského elaborátu 

P�ílohy technické zprávy: 
- Protokol – Laserové skenování 
- Protokol – GNSS 
- Protokol – Polární metoda 

 
P�ílohy m��i�ského elaborátu: 

- A. Technická zpráva (*.DOC) 
- B.1. Seznam sou�adnic (*.DOC) 
- B.2. Seznam sou�adnic (*.TXT) 
- B.3. Mra�no bod� 
- C. Fotodokumentace 
- D.1. Polohopis a výškopis 2D (*.DWG) 
- D.2. Drát�ný model mostu 3D (*.DWG) 
- D.3. TIN sí� terénu 3D (*.DWG) 
- D.4. Katastrální mapa (*.DWG)  
- E. DMT 

 
V Plzni dne 15.06.2021        Ing. Patrik Fojt 
 




