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2. CELE PRACY:

1. Opracowanie metodyki postępowania przy odtwarzaniu przebiegu tras, które 

z różnych przyczyn uległy zakłóceniu lub zniszczeniu

2. Zaproponowanie takich sposobów aproksymacji tras wodnych, aby w jak 

największym stopniu uzyskać zgodność regulowanej trasy z jej biegiem 

naturalnym 



3. SIECI GEODEZYJNE DLA TRAS KOMUNIKACYJNYCH

Powinny być jak najlepiej dostosowane do zadań jakie mają spełniać.

Wymogi:

1.DOKŁADNOŚĆ

Podaje się charakterystyki:
- jednopunktowe:

22
yxp mmm += , A, B, φ.mx, my,

- dwupunktowe: skala i orientacja
- trzypunktowe: kształt sieci
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2. NIEZAWODOŚĆ

a) nadwymiarowość /nadliczbowość/

b) niezawodność /nadwymiarowość/ względna/

3. FUNKCJONALNOŚĆ: zależy od sposobu rozmieszczenia 
oraz od gęstości punktów sieci



Sieci dwurzędowe: 
I rząd � GPS;

II rząd TOTAL  STATION np. LEICA  TC  2002

metoda biegunowa

�swobodne stanowiska�

Długości optymalne:  

300 � 500 m    dla boków

2  � 3  km   dla wektorów GPS



4. IDENTYFIKACJA PARAMETRÓW TRAS KOLEJOWYCH 
I DROGOWYCH

4.1. IDEA, OKREŚLANIE ZASIĘGU ODCINKÓW PROSTYCH
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4.2. OKREŚLENIE ZASIĘGU KRZYWYCH PRZEJŚCIOWYCH
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Realizując kolejno :
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4.3. OKREŚLENIE ZASIĘGU ŁUKU KOŁOWEGO
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Na podstawie wzoru wyjściowego:

{ }ni ,,2,1 …∈∀

wyprowadzono wzory na: 

1. (x0, y0)
2. (r0)

a następnie wielkości: 
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5. APROKSYMACJA OSI TRAS WODNYCH

Do aproksymacji obiektu przyjęto modele funkcji: 

1. wykładniczej: BxeAY ⋅=

2. hiperbolicznej: BxAY −⋅=

Współczynniki tych funkcji wykładniczej  A i  B najłatwiej wyznaczyć 
sposobem logarytmicznym.



ad.1. 
BxAeBxAy +=⋅+= lnlnlnln

oznaczając: zy =ln
CA =ln

CBxz +=

ad.2. 
xBAy lnlnln −=

oznaczając: zy =ln
CA =ln
tx =− ln

CBtz +=

i stosujemy wzory na współczynniki regresji a0 i a1



6. WNIOSKI
1.  Sieć 2-rzędowa:

- I rząd  GPS;   wektory 2 � 3 km
- II rząd TOTAL STATION; boki 300 � 500 m

2. Metoda biegunowa, �swobodne stanowiska�

3. Metoda trzech statywów � do pomiaru sieci szczegółowej

4. Elementy trasy aproksymować metodą najmniejszych kwadratów

5.Trasy regulacyjne dla cieków wodnych należy nawiązywać do 
naturalnego biegu
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