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ДОСВІД ЗАСТОСУВАННЯ ВІЗУАЛЬНОГО ГНСС ПРИЙМАЧА ДЛЯ 

ЗАДАЧ КАРТОГРАФУВАННЯ МІСЦЕВОСТІ 

 

Вступ. В сучасному світі використання геодезичних та топографічних даних 

має велике значення у багатьох галузях, таких як будівництво, геологія, екологія та 

інженерія. Одним із ключових інструментів для отримання точних геопросторових 

координат є глобальна навігаційна супутникова система (ГНСС). В останні роки 

ГНСС приймачі стали популярними засобами для виконання топографо-

геодезичних робіт, завдяки їх здатності забезпечувати високу точність та 

ефективність при зборі даних у польових умовах. Сьогодні існують так звані 

візуальні ГНСС приймачі, що за конструкцією є класичним ГНСС приймачем з 

доданою камерою. Використовуючи знімки об’єктів з камери та координати центрів 

знімків з ГНСС приймача можна використати сучасні фотограмметричні підходи 

«структура в русі» (SfM) [1-3]  для отримання додаткових геопросторових даних у 

вигляді цифрових моделей місцевості та цифрових моделей висот [4,5], координат 

контурів місцевості для створення картографічного матеріалу [6] чи даних про 

споруди [7] . 

Мета дослідження. Дослідження спрямоване на вдосконалення процесів 

збору та обробки геодезичних даних з метою створення топографічних карт та 

планів.  

Методи. Для визначення можливостей візуального ГНСС приймача 

запропоновано обрати територію в м. Києві по вул. Бажана 7, на яку були 

матеріали лазерного знімання сканером Leica Pegasus і наявна хмара точок могла 

бути використана у вигляді опорних даних при подальшій оцінці точності. 

Знімання точок та візуальна зйомка була виконана за допомогою ГНСС приймача 

Hi-Target vRTK, який отримував коригуючі поправки від базової станції. Було 

зроблено 17 проходів з візуальним ГНСС приймачем (Рис.1). В результаті цих 

проходів було отримано 2429 фотографій, кожна з цих фотографій мала 

координату, визначену за допомогою RTK рішення. 

Для оцінки точності отриманих даних запропоновано наступну методику: 

• Розрахунок абсолютних помилок (різниця координат характерних точок на 

обох хмарах). 

• Визначення відносних помилок (різниця промірів характерних контурів на 

обох хмарах). 
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• Оцінка відхилення «хмара до хмари». 

Результати. Для розрахунку абсолютних помилок обрано характерні точки 

(стовп, кут вікна), які чітко визначались на хмарі точок з лазерного сканування та 

отриманій фотограмметричній хмарі. Обидві хмари точок були зорієнтовані в 

системі координат УСК-2000, результат порівняння координат представлений в 

таблиці 1. 

 

 
Рис. 1. Проходи візуальним ГНСС приймачем 

Таблиця 1. Розрахунок абсолютних помилок 
№ точки Назва точки Δx, м  Δy, м Δz, м Mxy, m Mz, m 

1 кут дома 1 -0,12 -0,12 0,33 0,07 0,41 

2 1балкон2 -0,02 -0,1 0,29 0,05 0,36 

3 1балкон3 -0,05 -0,09 0,32 0,05 0,40 

4 стовп 1 0,01 0,1 0,12 0,05 0,15 

5 стовп 2 -0,04 0,01 0,11 0,01 0,14 

6 стовп 3 0,01 0,03 0,22 0,02 0,28 

7 стовп 4 0,01 0,06 0,18 0,03 0,23 

8 арка 2  -0,01 -0,1 0,29 0,05 0,36 

9 окно1лв -0,03 -0,07 0,21 0,04 0,26 

10 окно2пв 0,01 -0,14 0,24 0,07 0,30 

11 окно3пв -0,04 -0,14 0,23 0,07 0,29 
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12 окно4лв 0,04 -0,14 0,2 0,07 0,25 

Середнє 0,04 0,26 

Для визначення відносних помилок було запропоновано порівняти лінійні 

проміри характерних об’єктів на місцевості. Результат порівняння лінійних 

промірів представлений в таблиці 2. 

Таблиця 2. Розрахунок відносних помилок 

№ лінії Назва лінії 

Лазерне 

сканування  

S1, м 

Візуальний 

GNSS приймач 

S2, м 
S Ms 

1 Арка 3,22 3,25 0,03 

0,06 

2 Ширина дд 1 5,61 5,66 0,05 

3 Ширина дороги 1 7,37 7,35 0,02 

4 Ширина дороги 2 7,42 7,33 0,09 

5 Ширина дома 13,60 13,60 0,00 

6 Стовп1-Стовп2 41,10 41,00 0,10 

Для визначення відхилень між хмарами точок використано програмне 

забезпечення CloudCompare, яке має відповідний функціонал. Обрано три частини 

хмари точок для порівняння, результати наведено в таблиці 3. 

Таблиця 3. Визначення відхилення між хмарами точок 
Параметр Частина 1 Частина 2 Частина 3 Δ, м Mxyz, м 

Min dist., м 0 0 0 

0,18 0,23 

Max dist., м 10,13 7,81 5,71 

Avg. dist., м 0,17 0,16 0,21 

Sigma, м 0,67 0,12 0,32 

Max error, м 0,68 0,09 0,18 

Значення отриманих СКП за всіма трьома етапами оцінки точності 

результатів обробки даних візуального ГНСС приймача порівняємо з вимогами до 

топографічного знімання різних масштабів (табл.4) 

Таблиця 4. Оцінка можливостей виконання топографо-геодезичних робіт 

Масштаб 
З інструкції Абсолютні помилки 

Відносні 

помилки 

Відхилення 

між хмарами 

Мху, м Mz, м Мху, м Mz, м Ms, м Мхуz, м 
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1:500 0,05 0,17 

0,04 0,26 0,06 0,23 
1:1000 0,1 0,17 

1:2000 0,2 0,33 

1:5000 0,5 0,33 

Висновки. Використання технології знімання ситуації за допомогою 

візуального ГНСС приймача надає можливість отримувати геопросторову 

інформацію, що по точності відповідає вимогам до топографічного знімання 

масштабу 1:2000.  
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