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STRESZCZENIE: W niniejszej publikacji przedstawiondlg oceny maliwosci aktualizacji bazy
danych przestrzennych na podstawie pomiaréw wykgetarodbiornikami Mobile Mapper CE,
Mobile Mapper CX oraz wektoryzacji ortofotomapy. Ham wykonano w dwoch obszarach
testowych — wiejskim i miejskim. Przedmiotem poraiabyly obiekty punktowe, liniowe

i powierzchniowe. Jako wzorzec pratg wyniki z pomiaru GPS RTK Leica System 500. W vkyni
przeprowadzonych testéw uzyskano zmigowara dokltadndé¢ pomiaréw GPS, w zataeosci od
technologii pomiaru. Maksymaindoktadnd¢ (nawet centymetroyy uzyskano dla odbiornika
Mobile Mapper CX z wykorzystaniem anteny i 10 moweégo pomiaru na punkcie. W przypadku
ortofotomapy ze zdf 1:13 000 uzyskano doktad§io potazenia punktu ok. 0.9 m. Prace byly
prowadzone w ramach projektu AGH nr: 11.11.150.94.

1. WSTEP

Pojawienie si na rynku ecznych GPSéw o dokladéc pozycjonowania, bez
poprawek lub post-processingugdm 3m spowodowato de interesownie nimi u wielu
uzytkownikéw systeméw GIS. W wyniku pomiaru zicowego, DGPS i piniejszej
obrébki danych mina, zgodnie z informacjami podawanymi przez prodt®@e& tego
rodzaju GPSOw, uzyskiwadoktadndé ponizej 1m. Réne wyniki badéd podawane
w literaturze pozwalaj przeledzic doktadnd¢ pomiaru tego typu GPSami. Na przykiad
w publikacji ~ White  Paper firmy  Trimble hftp://www.compasstoolsinc.com/
supportGeoXTvsMobileMapperCEWhitePaper.pdf) @ przeczyta o analizach
porownawczych Trimble GeoXT i Thales Mobile MapggE, ktére g niekorzystne dla
tego ostatniego. Podsumowgj jedynie w 10% przypadkow uzyskano dla Mobile idep
CE doktadné¢ ponizej 1 metra, a w ok. 40% 4dt potazenia wynosit powyej 2 m.
Natomiast odbiornik GeoXT pozwalat na uzyskanietddkacci submetrowej w ok. 95%
przypadkéw. Ponadto odbiornik Mobile Mapper uznaagyorszy take z punktu widzenia
dostpnaici satelitow, co jest istotne w terenach zabudowhnomiary wykonywano w
18 punktach z interwatem 30 sekundowym. Natomiastbiwetynie firmy Starpal
zamieszczone zostaly badania doktadn®obile Mapper CE, w trakcie ktérych, podczas
dlugookresowego pomiaru adicowego uzyskano, w dwoch przypadkach 0.75 m
i wjednym 1.3 m na poziomie ufé@ 0.95. Z kolei w MobileMapper Post-Processed
Accuracy White Paperhftp:/pro.magellangps.com/en/support/fagi_post  processing.
asp) podana jest doktadso po post-procesingu, pomiaru z wesmang antera: 0.7 m,

a z antea zewrgtrzng 0.5 m. Ogolnie podanérednia doktadngé¢ dla pomiaru z anten
wewregtrzna na poziomie 0.9 m, a z antemewrgtrzna ProMark2: 0.6 m. W trybie
autonomicznym doktadidé wynosita 2m. Generalnie trudno jest stwieédeidnoznacznie,
w oparciu o badania literaturowe, jaka jest rzedgtavdoktadné odbiornika, ktérym
dysponujemy. Istnieje tutaj wiele zmiennych: chaeakterenu, w ktérym mierzymy
(przestongcia horyzontu), liczba dagtnych satelitdw, pomiar z antgrczy bez, sposéb




wprowadzania poprawek oraz rodzaj post-processiiguwiazku z tym, w ramach prac
badawczych postanowdlny przetestowaodbiornik Mobile Mapper CE i Mobile CX.

Innym rodzajem danych, ktére powszechnie obecnie wykorzystywanych w celu
aktualizacji baz danych GIS asortofotomapy. W zwizku z tym réwnie je
przeanalizowaéimy w aspekcie doktaddoi (a'priori mazna byto oczekiwé doktadndci
rzedu 3 razy wielké¢ piksela).

2. OBSZAR TESTOWY | METODYKA BADA N

W celu zbadania nitiwo$ci aktualizacji baz danych przy pomocy odbiornikatiMe
Mapper CE, Mobile Maper CX oraz ortofotomapy wylradwa obszary: wiejski
przedstawiony na rysunkiBiad! Nie mozna odnalezé¢ zrodta odwotlania. — z lewej) —
okolice Zielonek koto Krakowa, oraz miejski, przedsiony na rysunku (Rys. 1 —
z prawej) — obszar dzielnicy Krakowa, Biategoadtika. Wybor podyktowany zostat
charakterem zabudowy wymienionych obszaréw, a gozstym waze, maliwoscia
odbioru sygnatéw z satelitow, zasteciami wystpujacymi na ortofotomapie i innymi
czynnikami odmiennymi dla obu terenéw. Odléglmbszarow od stacji referencyjnej
KRAW umaozliwita wykonanie pomiaru w trybie DGPS z wykorzysiam poprawek
korekcyjnych pochodgych z ww. miejsca. Korekcje udephione zostaly przez
Matopolski System Pozycjonowania Precyzyjnego.
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Rys. 1.0bszary testowe, z lewej obszar wiejski, z prawejski

W pierwszej fazie bada mierzone obiekty podzielono na trzy grupy: obiekty
chodniki), powierzchniowe (dziatki budowlane, potaidynki, inne). Wykonano w terenie
wiejskim trzykrotny pomiar wybranych obiektéw puaktych oraz czterokrotny pomiar
w obszarze miejskim, obiektéw punktowych oraz pemgéaniowych. Pomiary wykonano
odbiornikiem Mobile Mapper CE. Instrument ten néstj wyposzony w opcg zapisu
»surowych” danych potrzebnych do wykonania postepssingu.

W trakcie trwania pomiarOw zwrdconoest prasba, do dystrybutora odbiornika
Mobile Mapper firmy INS Sp z 0.0, 0 udephienie opcji post-processing
zaimplementowanej w odbiorniku oraz odpowiedniegmgramowania.

Rys. 2Mobile Mapper CX z anterzewretrzn

Na podstawie przeprowadzonych wazejszych bad@ wykonano kolejn sesg
pomiarova odbiornikiem Mobile Mapper CX jedynie na obszarzejskim. Zaktdcenia,



spowodowane zastagiami horyzontu oraz odbiciami wyglujacymi w terenie miejskim
ograniczyty maliwosci osikgniccia maksymalnej doktaddoi i w zwiagzku z tym w drugim
etapie zrezygnowano z pomiarow w tym terenie. Oufilicem Mobile Mapper CX
pomierzono 15 obiektéw punktowych (stupy, latarniestudzienka) oraz 7
powierzchniowych, sygnalizowanych (ogrodzone dziaiaz zieleniec), (Rys. 3).

Rys. 3Rozmieszczenie obiektéw pomiarowych w terenie kigjs

Podczas badakorzystano z poprawek pochagygch z satelitéw geostacjonarnych
SBAS oraz korekt przesylanych za pomdecansferu - protokét NTRIP generowanego
przez Matopolski System Pozycjonowania Precyzyjnéyocelu sprawdzenia miliwosci
aktualizacji danych i osganych dokladrézi oraz poréwnania odbiornikow Mobile
Mapper CE i Mobile Mapper CX & pomiarow przeprowadzono nie stagujanteny.
Wykonano testy uwzgtiniajac nasgpujace parametry:

= NTRIP, antena, limit opdnien korekt czasu rzeczywistego — 30 sekund

= NTRIP, antena, limit opdnien korekt czasu rzeczywistego — 1 minuta

= NTRIP, antena, limit ophien korekt czasu rzeczywistego — 2 minuty

= NTRIP, bez anteny, limit opfiien korekt czasu rzeczywistego — 30 sekund
= NTRIP, bez antena, limit ognien korekt czasu rzeczywistego — 2 minuty

= SBAS, antena — pomiar do 30 sekund na punkcie

= SBAS, antena — pomiar 2 minuty na punkcie

= SBAS, antena — pomiar 3 minuty na punkcie

= SBAS, antena — pomiar 10 minut na punkcie

Pomiary odbiornikami Mobile Mapper CE (CX) przepamzano przy standardowych
ustawieniach GPS:rodzaj DOP - PDOP, maksymalny PBO& maksymalny stosunek
sygnatu do szumu — 24, maska elewacji % 15

Wspotrzdne obiektéw mierzonych w trybie DGPS, z wykorzp&an protokotu
NTRIP, wyznaczaneaggedynie w ,czasie rzeczywistym”. Obliczone pozyoje mog by¢
poprawione, poprzez zastosowanie post—processinguwzgédu na brak mdiwosci
zapisu obserwacji, w trakcie wykonywania pomiarow.

Dane do post-processigu mpolgy¢ zapisywane wyicznie podczas pomiaru, w ktorym
korekty odbieraneasz satelitdw systemu SBAS. Na terenie Polski g¢ipsto poprawek
Z SBAS jest bezptatny. Tryb DGPS-SBAS pozwala nenipo w czasie rzeczywistym,
a w przypadku dogpu do obserwacji pochogych ze stacji bazowych lub referencyjnych
poprawienie wyznaczonych pozycji przez zastosowap@i post-processingu.

Wybrane obiekty mierzone GPS zostaly rowinigektoryzowane na ortofotomapie
panchromatycznej o wielkoi piksela 0.2 m oraz pomierzone RTK, w celu uzyska
danych referencyjnych.



Analize dokladndci przeprowadzono w oparciu o odchytki wspétmych: X,y
w stosunku do wielkei referencyjnych. Sposelzono diagramy przedstawdap bhd
potozenia dla kadego punktu i trybu pomiarowego. Obliczono réwnigartaici bledu
sredniego kwadratowego pdienia punktu, kidu sredniego i odchylenia standardowego
(Tab 1).

3. WYNIKI

Pierwsza faza bada polegata na zbadaniu movosci pomiaréw obiektéw
w zaleznosci o ich potaenia (w terenie miejskim i wiejskim), liczby deptych satelitéw,
wzajemnego gsiedztwa innych obiektéw, ogdlnie warunkéw pomiaviykonano wiele
pomiaréw, jeden z wynikéw zamieszczono na rysunRys( 4). W lewym gornym
naraniku znajdua sie wyniki czterokrotnego pomiaru ogrodzenia kwartaiabudowy
zwartej z wykorzystaniem opcji ,Open Skye” i ,Urba@anyon”. Widoczne as duwe
rozbieznosci w przebiegu linii ogrodzenia (nawet przyagzonej opcji ,Urban Canyon”).
Z prawej strony znajduajsic osie drog pomierzone, wykorzysfajbardzo wygodmfunkcje
pomiaru ze statym przeswoiem (off-set), ale bez wézonej opcji ,Urban Canyon”.
Wiaczenie tej opcji w tym przypadku znacznie polepsayynik pomiaru (obraz u dotu).

Drogi bez opcji:

. ,Urban Canyon”
Ogrodzenia y

Drogi z opci:
<4— Urban Canyon”

Rys. 4Wynik pomiaru w terenie miejskim: ogrodzenia (z pptJrban Canyon” —
kolor zielony), osi drég z wykorzystaniem opcji fubm Canyon” i bez.

Po wykonaniu pierwszej fazy badaskoncentrowano sina pomiarze obiektow
punktowych i powierzchniowych w obszarze wiejskim, celu okrélenia doktadnéci
pomiaru pot@enia punktu oraz doktadée pomiaru powierzchni.

Btad potazenia punktu, z pomiaru w trybie nawigacyjnym odhikiem Mobile
Mapper CE bez anteny, zamieszczono na diagramie. (By W zadnym przypadku
odchytka po wspotdnych nie przekroczyta 3m, ale w $e przypadkach byta wksza
od 2m. Bhd sredni kwadratowy polzenia punktu wyniost: 1.7 m (Tab 1).

Doktadnag¢ pomiaru w trybie DGPS (do 30 s, 1 min i 2 min) ykerzystaniem
Mobile Mapper CX bez anteny i z anéen wykorzystaniem poprawek poprzez protokét
NTRIP mana przéledzi na rysunku (Rys. 6). Ogélnie, doktadto pomiaru
z wykorzystaniem modelu CE byla gorsza pomiaru modelem CX, a w przypadkiyaia



anteny uzyskano najlepszioktadnd¢ pomiaru. Dla modelu CE, przy pomiarze do 30 s,
w przypadku dwéch wspokdnych, bhd byt wickszy niz 2 m, a w modelu CX, w jednym
przypadku byt wgkszy niz 3 m. Dla pomiaru trwafego 2 minuty warkei te wynosity
odpowiednio: w jednym punkcie odchytkagk$za nk 2 m i w jednym wiksza nk 4 m,

w modelu CX w dwobch przypadkach odchytka bytacksza ni 2 m. Pomiar

z wykorzystaniem anteny pozwolit na uzyskaniezsaej doktadnéci pomiaru, tylko

w dwéch przypadkach otrzymano odchylipowyzej 3m, w czterech powgj 1m,

a w pozostatych przypadkach odchyiki byly pajilm. Ogdlnie, kid sredni kwadratowy
potozenia punktu, bez anteny, w obu przypadkach wynidlst:1.5, a z antenponizej 1m
(jesli wyeliminuje sk 2 punkty z odchytk ponad 3 m, podczas pomiaru 2 min. przedostatni
wiersz Tab 1). Na rysunku (Rys. 7) znapjdugic bledy uzyskane z pomiaréw

z wykorzystaniem modelu CX z anten post-processingiem (SBAS). Podczas tego
pomiaru wzadnym przypadku nie uzyskano odchyikickgzej nz 3, niezalenie czy
mowimy o danych przed czy po processingu i nieza¢eod dtugéci pomiaru. Ostatecznie
uzyskano we wszystkich przypadkachd¥kredni kwadratowy potzenia punktu porej
1m, a po post-processingu pzaji0.5m (w przypadku pomiaru 10 min. ok. 0.2 m).

Analizujac wykresy na rysunkach (Rys. 5, Rys. 6 Rys. 7) e@zegotowo wartei
odchytek mana zaobserwowazmieniajcy Sk w czasie | wraz z metadpomiaru bad
systematyczny. W przypadku pomiaru modelem CE bateng (NTRIP) mana
zaobserwowablad systematyczny po wspoddnej x i y ok. od 0.8 do 1.5 m. W przypadku
pomiaru modelem CX bez anteny wysit podczas pomiaru do 30 sbitsystematyczny po
wspotrzdnej y rowny -0.6 m, w pozostatych przypadkach ka&ti te byty ponkej 0.1m.
Ogodlnie mana stwierdzi, ze bhd systematyczny pomiaru GPS czasem gpsival, ale
jego znak i wart& bylty zmienne dla kalej serii pomiarowe;.

Oprécz pomiarow GPS wykonywano pomiary na ortofapim. W tabeli (Tab 2)
zamieszczone zostaly odchytki wspébimych na punktach wektoryzowanych na
ortofotomapie w stosunku do pomiaru RTK. W pierydadejnosci mazna zauway¢ blad
systematyczny po wspobanej x: -0.3m i po wspoternej y: 0.2m. Wplywa to oczyéégie
na ogoélny bid potazenia punktu: 0.9 m. Nie udaloesstwierdzé co jest przyczym tego
btedu systematycznego, czy pomiar RTK (pomiar wykonywdyt w ramach pracy
dyplomowej), czy hid ortofotomapy. Z drugiej jednak strony analigujrézne serie
pomiarowe GPS np. SBAS mua zaobserwowadobr zgodnd¢é pomikdzy pomiarem
GPS i RTK —do 0.2 m, co wskazywataby jednak nad Blystematyczny ortofotomapy.

W przypadku pomiaréw powierzchni dzialek uzyskaraktddndé we wszystkich
metodach pogaij 5%. Dla ortofotomapyrednia doktadn& wynosita 1.8 %, dla MM CX
(NTRIP bez anteny) uzyskangednio 4%, a z antgnok. 0.5% powierzchni dziatki.
Powierzchnia dziatek byta ztdicowana od 100 frdo 1.2 ha.

Mobile Mapper CE
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Rys. 5.Btad potazenia punktu w trybie nawigacyjnym dla pomiaréw wgkavanych
odbiornikiem Mobile Mapper CE bez anteny



Mobile Mapper CE bez anteny
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Rys. 6Btad potazenia punktu z pomiaru DGPS (poprawki — protokot NFR Mobile
Mapper CE, Mapper CX bez anteny i z agtdn 30 sekund, 2 minuty oraz 1
minuta na punkcie.
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Rys. 7Btad potazenia punktu z pomiaru DGPS (SBAS); Mobile Mapper £anten

do 30 sekund, 2 minuty oraz 10 minut na punkcie.




Tab 1. Srednie wartéci odchytek, odchylenie standardowe oraz RMS dlanipeow
GPS
Srednia odchylenie standardowe RMS RMS
dx [m] dy [m] dx [m] dy [m] dx [m] dy [m] mp [m]
-0.431 0.154 0.192 0.564 0.469 0.565 0.596
Tryb czas
do 30 sek. -0.622 -0.779 0.241 0.691 0.664 1.023 732.
2 min 0.447 -1.321 0.323 0.347 0.545 1.363 0.474
3 min -0.328 -1.374 0.596 0.739 0.654 1.543 0.949
SBAS 10 min -0.311 -0.939 0.158 0.817 0.342 1.321 0.832
do 30 sek. 0.052 0.374 0.439 0.524 0.425 0.637 40.68
2 min -0.143 -0.188 0.416 0.355 0.427 0.391 0.54{7
Spl?;:f 3 min -0.079 -0.313 0.153 0.437 0.165 0.52 0.46[3
processing 10 min -0.025 -0.131 0.036 0.189 0.04 0.21 0.19p
MM CE 30 sek. 0.656 0.61 0.993 1.173 1.221 0.631 371.5
(bez anteny) 2 min 1.206 1.304 1.244 0.598 1.86 36.9 1.380
MM CX 30 sek. 0.071 -0.604 0.513 0.873 0.004 -0.08 1.013
(bez anteny) 2 min 0.5 1.037 1.042 1.455 0.97 1.357 1.790
MM CX 30 sek. -0.215 0.563 0.212 0.506 0.297 0.74p6 0.549
(z anten) 1 min -0.098 0.197 0.263 0.222 0.272 0.292 0.344
0.365 1.345
2 min 0.062 0.058 0.312 1.308 0.29| (0.32) (0.38)
Tryb nawigacyjny -1.008 -1.487 0.783 1.498 1.7641 668. 1.690
Tab 2. Wartdci odchytek i RMS dla wektoryzacji ortofotomapy
Obiekt Ortofotomapa RMS
Nr dX[m] dY[m] mp [m]
1 -0.176 0.128 0.218
2 -0.403 0.416 0.579 Ortofotomapa
3 -0.374 0.6 0.707 .
4 -0.218 -1.037 1.06 . *
5 -0.321 0.669 0.742 .
6 -0.425 0.149 045 | E L. ‘
7 -0.357 0.657 0748 | ° * 05 03
8 -0.299 0.783 0.838 -0.5 -
9 -0.451 0.473 0.654
10 -0.582 0.253 0.635 * *
11 0644 | -0047 |  0.646 axtm)
12 112 1175 1.623 Rys. 8.Btad potazenia punktu podczas wektoryzacj
13 -0.47 0.18 0.503 ortofotomapy
14 -0.939 -1.003 1.374
15 -0.372 -0.064 0.377




Tab 3. Wartdici bigdu wzgkdnego d [%] dla ortofotomapy i Mobile Mapper CX

MM CX
(NTRIP bez anteny) MM CX (NTRIP antena)

Dziatka RTK odtofotomapa 30s | 2 min 30s | 1 min | 2min

Nr pow. [m2] d [%]

1 12327.8 -1.0 -0.5 0.7 0.5 0.8 0.0

2 1012.0 11.4 -19.2 8.3 0.8 -0.5 0.7

3 969.8 -0.3 1.4 -6.4 0.3 2.0 -0.1

4 807.8 -1.1 -12.3 -3.3 -0.1 2.2 1.4

5 704.5 0.3 -0.8 -11.8 1.6 -2.2 -0.3

6 544.0 1.1 -1.0 -6.9 0.7 -0.3 -1.4

7 102.5 1.9 -0.6 -5.6 -0.3 1.6 2.3

4. WNIOSKI

Przeprowadzone testy i analizy pokazahkg, metody wektoryzacji ortofotomapy
i pomiary odbiornikami GPS-GISasdwiema technologiami przydatnymi do aktualizaciji
przestrzennych baz danych na poziomie regionalnynmo, ze r&nia sie od siebie
sposobem pozyskania, interpretacji danyclipdtami potencjalnych bdéw oraz
czynnikami ksztattujcymi doktadnéé wyznaczonych pozycji.

Ortofotomapy jako kartometryczne ,zdja” pozwalaj na szybki pomiar obiektow
wielkoobszarowych, liniowych oraz niedgshych dla rejestracji naziemnych.
Ograniczeniem tej metody jest wielopiksela terenowego, ktéry znacp zmniejsza
mozliwos¢ pomiaru elementéw punktowych o rozmiarachziych do wielkéci piksela
lub mniejszych. Cienie oraz zastecia terenu wyspujace na ortofotomapie, wywotane
przez ralinnos¢, budynki lub inne elementy znajdog sé ponad terenem, egto
uniemaliwiaja wykonanie wektoryzacji w niewidocznych miejscach.

Odbiorniki typu Mobile Mapper s urzadzeniami §czacymi w sobie dwa systemy:
GPS stuacy do wyznaczenia parametrow przestrzennych obiekioGIS, ktérego
gldbwnym celem dodawanie atrybutéw do mierzonyclekidiw, zaradzanie bag danych
i przeprowadzanie prostych obliégzbezpdrednio w terenie.

Gtownym celem prac byto zbadanie #wosci aktualizacji baz danych pod wzdem
doktadnagciowym. Przeprowadzone pomiary i analizy doktaangozwalaj stwierdzt,
7€ pomiar z zastosowaniem anteny zetwmej zwkksza poprawni wyznaczonych
pozyciji. Srednie bédy kwadratowe dla punktu (mierzonego z 30 sekundoveraz 2
minutowym limitem czasu opdien), wyznaczone w trybie DGPS z poprawkami
pobieranymi z MSPP za pompprotokotu NTRIP, odbiornikiem Mobile Mapper CX bez
anteny byly, w wgkszasci przypadkéw wiksze, ni btedy obliczone na podstawie MM CX
Z anten.

Na poprawné& wyznaczenia pozycji metadDGPS — SBAS maj wplyw: czas
pomiaru oraz zastosowanie post-procesingu. Dokkaima poziomie centymetrowym po
przeprowadzeniu post-processingu oraz przy odpawgld warunkach pomiarowych
(czystym horyzoncie, braku zeetrznych zrédet zakiécé) mazna osignaé juz po 3
minutowym zapisie obserwacji na punkcie. Zrggzwzrost poprawrei jest zauwaalny
dla wspétrednych X oraz Y przy 10-cio minutowej rejestracii.

Odbiorniki Mobile Mapper mag petnic funkcje stacji bazowej i rovera. Posiadanie
dwéch uradzen oraz znajom& doktadnych wspétrdnych stacji bazowej pozwala na
wykonanie pomiar6w, a naghnie post-processingu bez koniecfmio pozyskiwania
informacji o obserwacjach ze6det zewrtrznych.

Wysoka dokladn@& oshgana w trybie nawigacyjnym (autonomicznym) MM CE
pozwala na stosowanie tej metody dla celow placistych i urbanistycznych oraz




pomiaréw obiektow, ktérych wymagana popradhaevyznaczenia jest na okiana jest
poziomie 2-3 metrow.

Duze bkdy wystpujace na pojedynczych punktach i znamz odbiegajce od
pozostatych wynikéw uzyskanych damnetod,, mazna mniemd, ze spowodowaneas
niedogoda konfiguracy satelitbw w chwili pomiaru oraz wygiowaniem dodatkowych
zrédet zakltécé — przestoniciami horyzontu, odbiciami.

Uzyskane doktadrié pomiaru z wykorzystaniem Mobile Mapper potwierdzaczej
dane producenta zawarte guizy innymi w artykule: MobileMapper Post-Processed
Accuracy White Paper niw artykule: White Paper firmy Trimble. Niemniejdjgak jeli
mowimy o poréwnaniu doktaddoi pomiaru régnymi urzidzeniami powinrimy opierd
sig eksperymencie pomiarowym wykonywanymi tymi agzeniami w takich samych
warunkach.

Podsumowujc doktadné¢ pomiaru na ortofotomapie, to uzyskanwdipotazenia
punktu (0.9m) byt nieco wkszy niz oczekiwany (0.6m)
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THE COMPARISON OF THE DATA BASE GIS ACTUALIZATION P OSIBILITY
USING ORTOPHOTOMAP AND THE REVICER SETS GPS OF TYPE: MOBILE
MAPPER
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SUMMARY

SUMMARY: Spatial database updating applying Mobileapger CE, Mobile Mapper CX and
orthophotomap digitalization was in the paper pmesg Two areas: country and urban was chosen,
where objects like: point, line, area were measurée tests of Mobile Mapper CE and digitalization
was conducted on both terrains. Leica System 500 assumed as a reference. Varying GPS
accuracy was obtained according to measurementsod®tMaximum accuracy (even centimeters)
was achieved using Mobile Mapper CX with externaleana and time of measurements of 10
seconds. From ortophotomap generated on the basikeoaerial photos of the scale of 1:13 000
accuracy of 0.9 m was obtained. The paper was prdpa the AGH project: 11.150.459.
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