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Abstrakt

Na prikladu monitoringu svahového pohybu je modelovana i@snost
geomorfologickych dat. Je pedpokladano klasické geodetické #¥eni polarni
metodou standardni gresnosti. Pro pravidelnou «f bodi jsou vypaéitany kovarianéni
matice a z nich parametry ploch stejné stdni chyby ve sniru. Pro hodnoceni
piresnosti geomorfologického monitoringu jsou  vyptteny piesnosti v poloze
jednotlivych boda ve snéru predpokladaného pohybu — ve simu spadu. Vysledky
dokladaji, Ze =zanedbéani rozboru pesnosti mize vést ke zkresleni vysledk
monitoringu i to, Ze piesnost nelzéeSit jednoduchymi odhady.

1 Parametry modelu geomorfologického monitoringu

Jako modelovy fiklad ukovani gesnosti geomorfologickych dat byl zvolen monitoring
svahového sesuvu. Terén je reprezentovan Uzemioeménech 200 mx 140 m s maximalnim
prevySenim 50 m. Jedna se o Siroky konvexni svahéygthktery je pomoci vrstevnic s intervalem
pét metiti zndzorkn na obrazku 1. Pro vlastni sledovani pohybu swshgFedpokladd geodetické
méfeni polarni metodou z jediného stanoviska dadoicich % =20 m, % =0 m, 4 = 400 m. Pro
vlastni fesnost monitoringu je podstatnéegnost pouZzitychifstroji. Modelovy giklad bylteSen pro
standardni fesnost pouzivanych totalnich stanic s konkrétnodnlotami:

= sttedni chyba délek = (3 + 3 ppm) mm,
= stredni chyba vodorovnych i svislych bt 30°.

Modelovy giklad jefeSen v mistni s@adnicové sousta&uviz obr. 1) v pravidelné siti 10 m10 m.
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Obr. 1: Modelové Uzemi znadz@mé pomoci vrstevnic (interval 5 m).



2 Vypocet piresnosti bod sité

Na zaklad modelovéhaeSeni geodetickych uloh [1] byly pro jednotlivé padvercove sit
vypocteny kovariatini matice odpovidajici vy3e uvedenym paratmetmodelu. Pomoci vlastnich
¢isel kovariainich matic byly vypéteny parametry (poloosg, b, ¢ a thly stéeni a, ) stednich
elipsoidi chyb charakterizujicichipsnost ufeni polohy jednotlivych bad Vlastni elipsoidy bylo
mozné ziskateSenim parametrické rovnice trojosého elipsoiduppieodic rg:

2l2A2
a‘bc
b’c?cos acos f+a’c®sinacos f+a’b’sin® f

rg = 1)
Vzhledem k tomu, Zeifpgeomorfologickém monitoringu je rozhodujiciavat nikoli gresnost
v poloze, ale v konkrétnim smu (ve snéru pohybu), byly déle z paraméta, b, c, a, B feSeny plochy
stejné pesnosti v konkrétnim stru (Helmertovy plochy [2]). Parametrické vyjadi Helmertovy
plochy:
r2 =a’cos acos B +b*sin’acos f+csin’ B. (2)

Prabéh presnosti jednotlivych badje pomoci Helmertovych ploch znazémna obr. 2. Pro
piehlednost obrdzku byly vykresleny Helmertovy plogiguze pro body v intervalu 50 m40 m.
Zobrazené Helmertovy plochy dokladajiznorodou pesnost jednotlivych bdd v zavislosti na
vzdalenosti od stanoviskdigtroje a srru zangry.
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Obr. 2: Helmertovy plochy ve vybranych bodech.sit

Pro ugeni resnosti jednotlivych badve sngéru pohybu svahu byly stanoveny &y spadu a
nasleds dosazenim do (2) vypteny pavodice Helmertovych ploch ve sfru spadu. Na obr. 3 jsou
vektory znazorény snery (i velikosti) spadu zarovese zakresem pméta Helmertovych ploch do
vodorovneé roviny. Emito praiméty jsou Helmertovy Kvky reprezentujici fesnost uteni polohy (2D)
v konkrétnim srru. Pro gehlednost obrazku jsou é&pHelmertovy kivky pouze na &kterych
bodech. Z obrdzku je patrné, Ze kombinace cbetmnych Helmertovych ikvek na jednotlivych
bodech a uznych smdrd spadu, je vyslednd modelovan&egnost utfeni pohybu svahu ztas
raznoroda se slozitym pbchem v siti bod.
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Obr. 3: Sndry spadu svahu a Helmertoviiwky na vybranych bodech.

Slozity praibéh presnosti wteni polohy jednotlivych badve snéru spadu doklada obr. 4, ktery
znazotiuje pribeh této gesnosti v celé siti. Hodnoty na svislé ose grafévagd stedni chybu ufeni
polohy bodu ve siru spadu v milimetrech. Stejna situace zndaadéipomoci izolinii je na obr. 5.

Obr. 4: Pébeh presnosti polohy badv celé siti (mm).
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Obr. 5: Znazor#éni pribéhu presnosti (obr. 4) pristroji, poloha stanoviska, konfigurace
pomoci izolinii. terénu) a nelze ho vyjét jednoduchou
funkci.
3 Zawr

Modelovy giklad zaloZeny na zcelasinych parametrech a postupech jedndadaoklada, ze
je nutné ¥novat otazkamigsnosti znénou pozornost. Z geografického hlediska je geokléticteni
velmi presné, ale i@sto by zanedbani rozborurepnosti mohlo vést ke zkresleni vyslédk
monitoringu. Vysledky dokladaji nejen to, Ze jeméuse pesnosti zabyvat, ale i to, Ze je obtizasit
piesnost jednoduchymi odhady.
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