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Abstract: The paper is intended to present some of the results of measurements Global Posi-
tioning System (GPS) receivers under forestry conditions. GPS data were collected using Path-
finder Pro XR/S, GeoExplorer 3 and Pathfinder Pocket recetvers. Tests were done in stands of
varying species compositions and gross volumes. The main objectives were to provide informa-
tion on the relationship between selected stand condition and data quality. The results support
the concept that relationship between stand conditions and data quality is significant.
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Uvod

Ulohou dneiného mapovania lesov je zabezpedit' spol'ahlivé polohopisné a vyskopisné pod-
klady na vyhotovenie lesnickych map a planov na uréovanie vymery a polohy jednotiek priesto-
rového rozdelenia lesa, evidenciu lesnych pozemkov a na d'aldie u&ely hospodarskej Gpravy le-
sov. Lesnicke mapovanie je $pecifické tym, Ze k poZiadavke primeranej kartografickej presnosti
pristupuju poziadavky na zobrazenie réznych 3pecialnych lesnickych prvkov, &o lesnicke mapo-
vanie jednoznadne radi do kategdrie tematického mapovania. Velkému rozsahu lesnickeho ma-
povania, ndro¢nosti a roznorodosti podmienok, v ktorych sa mapovanie vykondva, treba nevy-
hnutne prispdsobit’ aj vyber metdd a pracovnych postupov pouZitelnych na lesnicke mapovanie.
K tymie faktorom, dnes viac nez kedykol'vek predtym, treba pripoditat’ hospodarnost’ a ekono-
micku ndro¢nost’ jednotlivych metod. V tychto stivislostiach sa v su€asnosti upriamuje pozornost’
najmé na vyuzitie systému GPS (Global Positioning Szstem) na urSovanie polohy bodov pod clo-
nou lesného porastu, ako aj prostriedkov digitdlnej fotogrametrie na plo$né spracovanie leteckych
meracskych snimok [2,6].

Prispevok sa zameriava na prezentaciu vysledkov dosiahnutych meranim viacerymi typmi
prijimaiov GPS v podmienkach dplného zaclonenia obzoru lesnym porastorn. Na zaklade ziska-
nych skusenosti naznaCuje d'aldi vyvoj vo vyuZiti tejto metody v lesnickom mapovani. Vysledky
z jednotlivych etdp merania sa spracovali $tatistickymi metédami, ktrorymi sa posudzoval:

— vplyv porastu na dosiahnuté vysledky,

- vplyv porastovych podmienok testovacich pléch na dosiahnuté vysledky,

- vplyv jednotlivych porastovych charakteristik na dosiahnuté vysfedky.

Prispevok sa zmiefuje aj o niektorych vysledkoch ziskanych v ramci rie§enia vyskumného
projektu VEGA MS SR a SAV (2003-2005) s ndzvom Metddy na zistovanie a spracovanie in-
Jormdcii o stave lesa pre lesnicke mapovanie a tvorbu digitalnych databdz.

Experimentalny material

Testovacie merania sa vykonali na testovacej mnoZine bodov, ktorych siradnice systému
JTSK sa zamerali polarnou metddou z vrcholov obojstranne siradnicovo pripojeného a oboj-
stranne orientovaného polygénového tahu ako podrobné body. Polygonovy tah bol zaloZeny a
testovany v rokoch 1994 az 1997 medzi trigonometrickymi bodmi 23-Dibak a 47-Trebul'a v ka-
tastri obce Kovacova. Jeho vrcholy st umiestnené pri hrebefiovej priblizovacej ceste, pricom vig-
§ina stran tahu je vedend priamo v lesnych porastoch,
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Geometrické parametre tahu splfiajd kritéria kiadené na hlavné tahy s kratkymi dlzkami stran
(60—400 m)} podi'a Inftrukcie na prdce v polohovych bodovych poliach 984 121 1/93 (1994). Pri
uréovani polohy vrcholovych bodov polygonovych tahov sa dosiahla presnost’ 2. triedy primar-
neho bodového polohového pol'a (PBFP) tematického {5].

Testovaciu mnoZinu bodov pod clonou lesného porastu tvorila siet’ 6 x 5 stabilizovanych tes-
tovacich bodov umiestnenych na plochach v réznych porastovych podmienkach. Na porovnanie
boli pouzité 2 kontrolné (trigonometrické) body umiestnené na volnej ploche.

Vietky merania prijimaémi GPS sa vykonali v testovacom bodovom poli, vytvoreného
v ramci $tatistickej objektivizacie kombindciou nahodnej a systematickej metody. Po ndhodne
zvolenom prvom bode v ramei testovacej plochy sa bodové pole doplnilo do po¢tu 5, stabilizova-
nim d’aliich bodov v pravidelnych rozstupoch 10 m, resp. 5 m s podmienkou, aby sa cela skupina
bodov na testovacej ploche nachadzala v priblizne rovnakych porastovych podmienkach, Plochy
A aZ E boli umiestnené v rovnakych expoziciach (plochy — mierny hrebefi), len plocha F bola
umiestnend v doline, na upiti svahu so sklonom 55% s vychodnou expoziciou, priom porastové
podmienky boli na nej vel'mi podobné podmienkam na ploche A. Vietky testovacie body sa sta-
bilizovali kovovymi rarkami. Charakteristiku porastovych podmienok ilustruje tab. 1.

Tab. 1 Charakteristika porastovych podmienok testovacich pléch

S tredna | .. objem
" zastUpenie| dia s objem HBK
plocha vek : vyska 3 88K
{%’] [crn] [m] [m ] [mJ]
DB - 40
BK - 30
A 80 SM - 20 25 21 0.51 0.58
HB - 10
B 80 SM-100| 32 22 075 0.84
C 30 HE - 100 9 12 0.03 0.04
BO - 80
D 30 DB - 20 4 9 0.01 0.01
E 30 SMC —-100| 18 22 0.26 0.32

*hodnota veku zistena z lesného hosl;()odérskeho planu, d, ; — hribka stredného
kmefia, HBK — hrubina s kérou, SSK - strom s kérou, 15113 — dub, BK - buk,
SM - smrek, HB — hrab,BO - borovica, SMC - smrekovec.

Testovacie merania prijimaémi GPS

Merania prijima¢mi GPS sa vykonavali v obdobi od 18. 9. 2000 aZ po zverené merania
z marca 2003 (podla toho, ako sa podarilo poZidat' testované pristroje od firmy AGIS s. 1. o).
Preto?e merania roznymi typmi prijimagov neboli vykondvané v tom istom &ase, hodnotila sa
dosiahnutelna presnost’ jednotlivych pouZitych prijimagov v podmienkach merania pod tplnou
clonou lesného porastu.

Namerané tidaje boli predmetom 3tatistického rozboru s ciel'om zistit’ velkosti vplyvu lesného
porastu, vratane analyzy vplyvu jednotlivych faktorov - porastovych charakteristik, na dosiahnu-
té vysledky.

Preto¥e merania viacerymi typmi prijimatov jednoznagne dokazali nemoZnost’ fazového me-
rania polohy bodov prijimaémi GPS, na bodoch pod porastovou clonou, vietky uvadzané vysled-
ky si vysledkami kodového merania.

V ramci kazdého siboru merani sa pouZila modifikovana rychla statickd metdda zistovania
polohy bodov prijimaémi GPS, pri¢om limitujiicim faktorom merania na jednom bode nebola
dizka merania, ale minimainy podet observacii. V nafom pripade sa tento podet stanovil na 60
observacii podPa {1,3].
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V testovacich meraniach sa pouZili tieto prijimace GPS:

Pathfinder Pro XR/S:

Jednofrekvenény prijima¢ — L1/CA pre kddové aj fazové merania, podet kandlov — 12,

Garantovana presnost’ — pri nastaveni: min. pocet satelitov - 5, PDOP6, SNR>6, EM 13°.
Vysvetlivky skratiek: L1 — nosné vlnenie v L pasme radiovych vin, CA — volny pristup, PDOP —
hodnota koeficientu chyby z geometrického usporiadania zachytenych druzic, SNR — hodnota mini-
malnej sily spracovavaného signélu, EM - uhol nad vodorovnym horizontom, od ktorého su druZice
registrovane.

Koédové merania s diferencilnou korekciou: S0cm (horizontéilna)

<]m (vertikalna)

Geoexplorer 3:

Jednofrekvenény prijima& — L1/CA pre kédové aj fazové merania, podet kandlov — 12.

Garantovand presnost’ (pri nastaveni: min. poget satelitov — 5, PDOP6, SNR >4).

Koédové merania s diferencialnou korekciou po postprocesingu: 1 — 5 m.

GPS Pathfinder Pocket:

Jednofrekvenény prijima¢ — L1/CA pre kddové merania, potet kanalov — 8,

Garantovand presnost’ {(pri nastaveni: min. pocet satelitov — 5, PDOP6, SNR >4)

kddove merania s diferencidlnou korekeiou po postprocesingu: 2 —5m

Merania prijimaom Pathfinder Pro XR/S sa vykonali v ditoch 18. a 19. septembra 2000 pri
plnom olisteni drevin a 21. 3. 2001 pod porastom bez olistenia. PretoZe $tatisticka analyza nepo-
tvrdila 3tatisticky vyznamny rozdiel medzi jednotlivymi meraniami, prezentované vysledky su
priemermi tychto merani. VSetky merania sa vykonali pri tychto nastaveniach: PDOP<6, SNR>6,
EM 15°, minimalny podget observécii 60, observaény interval 2 sek. Hlavny déraz v praci bol ve-
novany maximélne moZnej dosiahnutel'nej polohove] presnosti, preto prezentované vysledky sii
vysledkami diferencidlneho merania v realnom Gase s vyuzitim referenénych Udajov geostacio-
namej stanice OmniStar, pritom vyikova chyba nebola predmetom skiimania. Vieobecne platny
pristup pripusta, Ze vel'kost vy$kovej chyby je pribliZzne trojnésobkom polohovej chyby.

Merania prijimatom GeoExplorer 3, sa vykonali v diioch 13. 9. 2001, 14. 9. 2001 a 17. 9.
2001 (v podmienkach plného olistenia porastu) pri tychto nastaveniach prijimaéa: maximalne
PDOP6, minimalne SNR 4 a EM 10°, minimalny podet observacii 60, observaény interval 2 sek.
Prezentované vysledky si priemermi z tychto merani, pri¢om vysledna hodnota m,, sa dosiahla
postprocesingovym spracovanim udajov referenénej stanice Trimble, ktorej prevadzkovatel'om je
bratislavska firma ErasData-Pro spol. s. 1. 0. s abservaénym intervalom ls.

Merania prijimatom Pathfinder Pocket sa uskutognili 25, 3. 2003 pod porastom bez olistenia
pri tychto nastaveniach prijimata: PDOP6<5, SNR>S5, EM 15°, minimalny poéet abservacii 60,
observaény interval 2 sek. Vyslednd hodnota m,, sa dosiahla postprocesingovym spracovanim
udajov z referentnej stanice urniestnenej v Banskej Bystrici, ktorit od konca roku 1998 skisobne
prevadzkuje Vyskumny stav spojov (VUS) v spolupraci s firmou Ornth s. r. 0. Merania st rutin-
ne vykondvali denne (okrem dni pracovného volna a pokoja) medzi 9,00 a 18,00 prijimaom
GPS ProMARK X firmy Magellan, Data si z druZic do prijimaga GPS ukiadané v dvojsekundo-
vych intervaloch a na serveri VUS si k dispozicii vo formate siboru RINEX.

Dosiahnuté vysledky
Posidenie vplyvu porastu na dosiahnuté vysledky

Pri Statistickom vyhodnoteni [4,5] vplyvu cloniaceho porastu na dosiahnutil presnost’ vyjadre-
ni hodnotou my, a pouZila sa metéda analyzy variancie, ktora jednoznaéne potvrdila Statisticky
vyznamny vplyv clony na presnost, a to pre vietky tri pouZité typy prijimatov GPS. Vysledné
hodnoty porovnavacej veli€iny, ktorou bola stredna siradnicova chyba m,,, uvédza tab. 2. Hod-
nota strednej suradnicovej chyby m,, sa vypotitala podl'a vzt'ahov:

a) Vypolet rozdielov siradnic (odchyliek) 8., 8y;, 85 :
5:1:XG_XF 5yl'=YG_YF (])
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kde:

Xg, Yg — spravne peodetické siradnice,

Xr, Yy — vypotitané (GPS — uréené) suradnice,
; — poradové ¢islo.

b) V¥podet m,, my - strednych chyb urenia stradnic {x], [¥]:

c) Vypoget strednej siradnicovej chyby m,,.

My =+ 05.0m  +m,?) (3)

Posiidenie vplyvu porastovych podmienok testovacich ploch na dosiahnuté vysledky

Statisticky rozbor vysledkov nezavislého merania testovanych prijimacov GPS, zaloZeny na
posudzovani odchylok stradnic testovacich bodov, potvrdil, Ze vplyv porastovych podmienck na
presnost” zistovania polohy bodov prijimagmi GPS je $tatisticky vyznamny. Merania toto tvrde-
nie dokazujii vo vietkych pripadoch. Ddkazom je priblizne rovnaky tvar spojnice priemerov do-
siahnutych m,, (podla typu prijimata) na testovacich plochdch (obr. 1) a idaje v tab. 2 (do-
siahnuté m,, na jednotlivych plochach podla typu pristroja). Pri vietkych typoch prijimaov GPS
boli najmenej presné vysledky z plochy B (dospeld smrecina) a naopak najpresnejdie vysledky
boli z plochy D (dubove-borovica Zrd'ovina), resp. v pripade prijimaga Pathfinder Pocket z plo-
chy C (hrabové zrd'ovina), pricom rozdiel medzi dosiahnutou myy na tejto ploche a my, dosiahnu-
tou na ploche D bol relativne maly. Poradie ploch podla dosiahnutej presnosti pre jednotlivé typy
prijimacov GPS je:

Pathfinder Pro XR/S -DEACB
GeoExplorer 3 - D,AEC,B
Pathfinder Pocket - C,D,E,A B

Tab. 2 Dosiahnuté m,, na testovacich plochich

Pathﬂndesr Pro XR/ GeoExplorer 3 Pathfinder Pocket
plochy My [M]
A 1.83 1.83 472
B 292 488 7.54
Cc 1.22 39 319
D 0.52 1.79 3.41
E 0.74 N 4.08
priemer 1.45 3.10 4.58
vol'na plocha 0.46 0.33 0.54
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Obr. 1 Grafické zndzornenie dosiahnutych m,, na testovacich plochach

ného kmefia cloniaceho porastu. So zvaclujucimi sa hodnotami tychto charakteristik sa zvitiuje
rozptyl nameranych hodnét okolo priemernej hodnoty, a aj vzdialenost priemernej hodnoty od
hodnoty skutognej, t. J. Zviitiuje sa stredna chyba merania (myy), resp. zniZuje sa presnost mera-
nia polohy bodov prijima¢mi GPS pod cloniacim lesnym porastom.

Vysledky dosiahnuté Jednotlivymi typmi prijimadov GPS treba viak povaZovat' (v zmysle
vy38ie charakterizovaného postupu vyberu testovacich bodov) za krajné, pretoZe sa d4 predpokla-
dat, Ze samotné meranie hranic jednotiek priestorového rozdelenia lesa (JPRL) bude spravidla
prebiehat’ v priaznivejsich podmienkach z hl'adiska porastovej clony.

Pri skiimani vplyvu jednotlivych porastovych charakteristik na vyslednt presnost’ sa zistoval
stupefi zdvislosti medzi dosiahnutymi vysledkami a porastovymi charakteristikami, t. j- korela-
cie — vyjadrené koreladnym koeficientom. Vysledky ukazali, Je najtesnejsia zavislost, vyjadrena
korelaénym koeficientom Iy = 0,593, sa pre prijima¢ Pathfinder Pro XR/S preukazala medzi m,,
a strednou hribkou stromu.

Grafické znazornenie uvedenej zavislosti zobrazuje obr. 2, V pripade prijimada GeoExplorer
3 zavislost’ medzi my, a strednou hribkou stromu ma korelaény koeficient hodnotu ry = 0,583
Pre obidva pripady merania sa da kondtatovat', Ze existuje Statisticky vyznamny vzt'ah medzi do-
siahnutou hodnotou myy a hribkou cloniaceho porastu, pretoze hodnoty korelaénych koeficientov
vyrazne presahujii hraniént hodnotu korelaéného koeficientu — 0,337 pre podetnost’ 25.

Pri vyhodnoteni dosiahnutej presnosti urienia polohy bodov, pod porastovou clonou na testo-
vacich plochéch jednotlivymi prijimadmi GPS vidiet' (tab. 2), Ze ani jeden z hodnotenych priji-
macov na Ziadnej ploche nespinil poZiadavky 5. triedy presnosti. Najlep3ie vysledky mai prijima¢
najvysSej kategrie presnosti — Pathfinder Pro XR/S, kvalitativne najmenej presné vysledky sa

dosiahli prijimaom najniz3ej kategérie — Pathfinder Pocket.

Vysiedkoch dosiahnuté na testovacich bodoch umiestnenych na volnej ploche bez clony, pri-
Jimace Pathfinder Pro XR/S aj GeoExplorer 3 davali hodnoty udavané vyrobcom {do 50 cm resp.
1 =5 m), ktoré spiiiajui aj kritérium na 5. triedu presnosti mapovania. Tomuto kritériu sa priblizil
aj prijima¢ Pathfinder Pocket, ked’ hodnota m,y bola vii¢sialen 0 4 cm.
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Obr. 2 Koreldcia medzi dosiahnutou presnost'ou {m,,) a strednou hribkou:
koreldcia: r = 0,59314 (korelaény koeficient r,, = 0,59314), spolahlivost’ — 95 %

PodPa $truktiry zakladnej lesnickej digitdlnej mapy (ZLDM), definovanej Pracoviym postu-
pom... (8] jediny prvok, ktorého zameranie vyZaduje povinnost’ stabilizovat' lomové body, je hra-
nica lesného uZivatel'ského celku (LUC), pretoze tato hranica je zarovefi vlastnickou hranicou.
Okrem povinnosti stabilizdcie lomovych bodov tejto hranice, dodrzanie kritérii InStrukcie na
tvorbu ZMVM SR [7] znamena, Ze tieto lomové body musia byt zamerané v 4. triede presnosti
mapovania.

Pre ostatné prvky ZLDM - hranice dielcov, &iastkovych pldch, porastovych skupin, linie
ciest, potokov a prvky udelovej lesnickej digitalnej mapy (ULDM) — paspuly ochrannych lesov,
lesov osobitného urdenia, CHKO, narodnych parkov, imisnych pasiem, hranice obnovného prv-
ku, doZasné priblifovacie cesty, spevilovacie pasy, ¢i hranice lesnych a podnych typov - stabili-
zécia lomovych bodov nie je potrebna. Vietky lomové body tychto prvkov lesnickych digital-
nych map (LDM) vsak podla platnej legislativy musia byt zamerané v 5. triede presnosti mapo-
vania.

Vyber lomovych bodov meranych prvkov ZLDM je samozrejme zivisly od priebehu ich hra-
nic. Ak sa ned pouZit' prijima& GPS na zameranie polohy bodu (napr. z ddvodu nemoZnosti pri-
jat’ signal satelitov GPS), dajii sa metédy merania GPS vzijomne kombinovat' s d'alimi terestric-
kymi metédami na meranie polohy bodov. Prijima¢ GPS uréi najvyhodnejSiu polohu zhust'ova-
cich bodov, na ktoré nadviaZu nasledné meranie. Terestrické metddy merania polohy bodov md-
#u byt zo skupiny ,klasickych®, akymi su napr. polygonizicia a najmi tachymetria, ale velmi
vyhodna je aj kombindcia prijimagov GPS s dalsimi doplnkovymi pristrojmi, napr. laserovym
dialkomerom s vyuZitim polarnej metody podrobného mapovania hranic JPRL. Meranymi velidi-
nami zo stanoviska uréeného prijimadom GPS si diZka strany a presny magneticky azimut mera-
nej strany.

Dosiahnuté vysledky merani polohy bodov prijimaémi GPS pod clonou lesn¢ho porastu moz-
no zovieobecnit’ do tychto zaverov:

» lesny porast svojou clonou $tatisticky vyznamne ovplyviiuje dosiahnuti presnost polohy bo-
dov zistent prijimaémi GPS,

> pod clonou lesnych porastov {pri merani polohy bodov prijima¢mi GPS) sa ned4 pouZit’ me-
toda fazovych merani, ale len metdda kédovych merani,
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» medzi meranim polohy bodov prijimaémi GPS pod lesnym porastom bez olistenia a pod les.
nym porastom v plnom olisteni nie je Statisticky vyznamny rozdiel,

»  Struktira lesného porastu Statisticky vyznamne ovplyviiuje dosiahnuti presnost’ polohy bo-
dov zistentl prijima¢mi GPS,

> dosiahnuti presnost’ Statisticky najvyznamnejsie ovplyviuji porastové charakteristiky vyjad-
rupice objemové charakteristiky cloniaceho lesného porastu — strednd hribka porastu, objem
stredného kmeiia, objem stredného stromu,

»  kédové meranie s postprocesingovym spresnenim nameranych dat (pomocou udajov z refe-
renénej stanice) sa ukazalo ako najvyhodnejiia metoéda merania v podmienkach lesnych po-
rastov,

»  najviéSou prekaZkou pri merani polohy bodov prijimat¢mi GPS pod porastovou clonou su
listova clona vytvorens drevnou hmotou okolostojaceho lesného porastu, a geomorfologické
pomery stanovidt'a meraného bodu.

Merania vietkymi vhodnymi typmi prijimatov GPS preukazali, Ze je nemozné v takychto
podmienkach pouZit' na meranie polohy bodov met6du fazového merania, ktors vyZaduje dlhiiu
periodu (spravidla viac ako 15 minit) pre nepretrZity prijem signalu z tych istych satelitov. Ak sa
prijem signdlu prerudi, celd meracia peridda zagina odznovu. DodrZanie tejto podmienky je v ta-
komto pripade prakticky vylidené, pretoZe prekdZky tvorené okolitym cloniacim lesnym poras-
tom dovol'uju preniknat signalom zo satelitov cez »medzery v porastovej clone® az k anténe pri-
Jjimaga, ale ich velkost rozhodne nepostacuje na nepretrZity prijem.

Signal, ktory sa dostane k anténe prijimaga cez porastovii clonu, tvorent: listovou a najmi
drevnou hmotou dostane, je Casto odrazeny, &fm vznika tzv. multipath efekt. Vysledkom je znize-
na presnost’ uréenia polohy bodu, &asto zat'aZena systematickou chybou. Vplyv tohoto chybové-
ho faktoru sa ned4 v porastovych podmienkach odstranit’ a aj snahy samotnych vyrobeov prijima-
¢ov GPS o jeho eliminaciu vedd len k jeho &iastodnému zniZeniu,

Zaver

Testovacie merania a dosiahnuté vysledky z nich, poukizali na problémy, s ktorymi je nevy-
hnutné poéitat’ pri moznom pouziti metéd uréovania polohy bodov prijima¢mi GPS pod Uplnou
clonou lesného porastu. Potvrdilo sa, ze lesny porast vyznamne vplyva tednak na metédu mera-
nia uréovania polohy bodov, ako aj svojou Struktirou — drevinovym zioZenim a porastovymi cha-
rakteristikami — $tatisticky vyznamne ovplyviiuje presnost’ uréenia polohy bodu. Na zaklade do-
siahnutych vysledkov mo¥no kon3tatovat,, Ze pri kédovych meraniach réznymi typmi prijimadov
GPS pod cloniacim porastom presnost tychto vysledkov klesa s rastom objemovych charakteris-
tik cloniaceho lesného porastu — hribkou stredného kmetia, objemom kmeiia a objemom stromu s
korou.

Hodnoty dosiahnuté na testovacich bodoch (na vol'nej ploche bez clony) prijimaémi Pathfin-
der ProXR/S aj GeoExplorer 3 (tab. 2) spliiaju aj kritérium na 5. triedy presnosti mapovania. Je
nevyhnutné skon$tatovat, Ze trvanie na dodrani tejto podmienky pre celé mapové dielo lesného
hospodarstva je vel'mi otdzne a nehospodame, ked'ze Jjednoznatné identifikovanie hranic predme-
tov lesnickeho merania je v teréne moiné len vynimo¢ne (hraniéné kopce, kmene hraniénych
slromov, ostré okraje spevnenych priblizovacich ciest) a pri ostatnych predmetoch merania si

tieto hranice, aj v samotnom teréne, s poZadovanou presnost'ou fazko zistitePné.

Pri Gvahéch o d'alsom smerovani lesnickeho mapovania treba prehodnotif’ sudasny legislativ-
ny stav, najmé dodrZiavanie 5. triedy presnosti mapovania pre vietky prvky zakladnej lesnickej
mapy. Nasledna diferenciicia jednotiivych prvkov lesnickeho mapovania v zmysle novonavrhnu-
tej predpisanej presnosti mapovania (napr.: hranice LUC - 4. trieda presnosti; hranice ostatnych
prvkov ZLDM - hranice dielcov, ¢iastkovych ploch, porastovych skupin, linie ciest, potokov - 5.
trieda presnosti; hranice prvkov ULDM — paspuly ochrannych lesov, lesov osobitného uréenia,
CHKQ, ndrodnych parkov, imisnych pasiem, hranice obnovného prvku, docasné priblizovacie
cesty, speviiovacie pdsy, ¢i hranice lesnych a podnych typov — presnost’ mapovania udand relativ-
nym spdsobom, a to — 0,0004 x M [m], t. j. my,, = 2,0 m by okrem zredlnenia sic¢astného stavu
otvérala velké perspektivy pre pouzitie novych metéd v lesnickom mapovani,
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Z uvedeného vyplyva, Ze d'alsia perspektiva Sirdicho vyuzitia systému GPS v lesnickom ma-
povani je podmienena dvoma faktormi, ktorymi si:
— zrealnenie kritérii presnosti pre tvorbu ZLM,
— umoZnenie vhodnej kombinacie prijimatov GPS s doplnkovymi pristrojmi, resp. metodami,
pre meranie polohy bodov ,,mimo dosahu prijimacov GPS.”
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Summary

GPS Surveying uader the Forest Canopy

Global Positioning System data were collected in different growth forest conditions in period — from
September 2000 to March 2003 using Pathfinder ProXR/S, GeoExplorer 3, Pathfinder Pocket receivers.
Tests were done in broadleaved and coniferous stands of varying species compositions, gross volumes and
ages as well as in the open. The main objectives were to provide information on the relationship between
selected stand conditions and data quality. The most interesting result to emerge is that there is strong evi-
dence for significant relationship between stand conditions and data quality.

This project demonstrated that GPS can be used successfully in old-growth forest, with some limitation
on precision and the most interesting and important is conclusion, that we can predict this limitation accord-
ing to actual stand conditions.

Fig. 1. Graph of mean errors {m,,} on tested areas

Fig. 2. Correlation between mean errors and mean thickness of standing woods
Tab. 1. Forest conditions of tested areas

Tab. 2. Mean error results on tested areas

Lektoroval:
Doc Ing. Jan Tuéek, CSc.,
Technicka univerzita, Zvolen

23



	016.tif
	017.tif
	018.tif
	019.tif
	020.tif
	021.tif
	022.tif
	023.tif

