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OPTYMALIZACJA DOBORU STANOWISKA PRZY REJESTRACJI ELEMENTOW PRZESTRZENI

Streszczenie. W artykule »skazano na azozeg6lne znaczenie doboru
stanowiska rejestraoji - przy rejestracji elementéw przestrzeni - ze
wzgledu na narzedzia i cele rejestracji. Cbodzi o mozliwos¢ rejestro-
wania okreslonej wczesniej czesci przestrzeni z dostegpnych dla obser-

watora miejsc.

Opracowano wykresy okreslajgce wielkos¢ rzutu wycinka rejestrowa-
nej przestrzeni (J ,» przy okreslonyoh potozeniach stanowisk rejestra-
c
. Wykresy te moge stanowi¢ podstawe decyzji o lokalizacji stanowisk
oraz bazy re Jestra(ij_

Wskazano na mozliwos¢ wykorzystania kojarzonych par obrazéw
przestrzeni rejestrowanej (PH z parami obrazéw przestrzeni projekto-
wej (ip jako taniego, wiernego modelu projektowego, zawierajgcego
aktualny stan otoczenia. Model taki moze byé uzyty do oceny anali-
tycznej opraoowywanego projektu.

W pracach f\, 2, oméwiono szczegétowo sposdb wykonywania rejestra-
cji elementéw przestrzeni metode, w ktérej wykorzystuje sie skojarzong
pare rzutéw Srodkowych. Para ta - dwa zdjecia wykonane w sposéb ustalony,
z dwu dobranych stanowisk, przy poziomych osiach celowych pozwala na res-
tytucje wzajemnego potozenia zarejestrowanych elementéw przestrzeni. Re-
jJestracji dokonuje sie standardowym aparatem fotograficznym, a sprzetem
pomocniczym sa: tyczki lub daty geodezyjne /Z szt./ - identyfikatory li-
niowe oraz rejestrator. Dla realizacji wymagan katowych przy rejestraoji
/wykonywaniu zdjeé/ aparat fotograficzny sprzezony jest z standardowym
niwelatorom kacznikiem ¢;hj. Warto podkresli¢, ze celem wykonywania rejes-
tracji nie jest pomiar w rozumieniu technicznym, lecz okreslenie rejestro-
wanych postaci oraz ich wzajemnych relacji. Jednym z wazniejszych celéw
stawiany«: przed metode jest dostarczanie mozliwie szybko aktualnego stanu
tego fragmentu rejestrowanej przestrzeni w ktorej ma nastagpic¢ dzia-
+alnos¢ inwestycyjna.

Aby sprosta¢ wymienionym wymaganiom, aby zarejestrowa¢ okreslony frag-
ment przestrzeni, nalezy ustali¢ odpowiednio potozenie stanowiska rejes-
tracji, promienia gkéwnego oraz podstawy rejestracji: boku kwadratu o ddu—
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gosci 8M /patrz/3/. Zalezno$¢ funkcjonalna wystepujaca pomiedzy giebo-
koscig. thowa oraz bokiem kwadratu pozwala elastycznie dobieraé¢ stanowiske
rejestracji w zaleznosci od mozliwosci /dostepnosci/ stanowiska oraz
wielkosci rejestrowanego obszaru R. Stad waga problemu, ktéremu poswie-
cono artykut.

Materiat w postaci zdje¢ fotograficznych - par wzajemnie skojarzonych,
otrzymany przy rejestracji moze stanowi¢ tworzywo do taniego opracowania
modelowego, projektowanych zmian postaciowych obserwowanych z dwu kierun-
kéw, na tle istniejacego otoczenia. Takie opracowania modelowe otrzymuje
sie poprzez skojarzenie pary obrazéw perspektywicznych @R 4 $pi wykona-
nych ¢la identycznych: potozenia oka/srodka rzutéw/, promienia gkéwne-
go oraz skali identyfikatora.

Oba obrazy przestrzeni rejestrowanej QR iprzestrzeni projektowanej

Q@ip sa kojarzone na ptaszczyznie tha /patrz Rys. 1/ umozliwiajac prze-
prowadzanie analiz, oceny oraz weryfikacji juz na etapie wstepnych kon-
cepcji projektowych.

Rys. 1

Tak pomyslany model projektowy wskazuje na mozliwos¢ elastycznego ope-
rowania réznymi widokami, 00 opréoz walordéw niskich kosztéw daje projektan-
towi oraz weryfikatorowi dostepnos$¢ obrazéw kolizji gabarytowych z pozio-
mu normalnej wysokosci i skali obserwacji.

Sytuacje przestrzenng, ktéra istnieje przy rejestracji,wskazuje rys. 2.
Odcinek PT - podstawa /baza/ rejestracji Jest dobierana w sposéb dowolny,
weddug aktualnej potrzeby. Ustala sie przy tym wielko$¢ niemianowanej
jednostki ,,IM* - w mierze metrycznej.

Rzut fragmentu rejestrowanej przestrzeni @R na ptaszozyzne podstawy
zaznaozony zostat jako czworokat 1-2-3—I».
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J-kqgt obiektywu

TrRzutnia 1

T-rRzutnia 2

| - Identyfikator

1-ldentyfikatol
R,-Reiestratori

0-Obserwatorl R?- Rejestrator 2
Q-QpserwQtor2_

Rys. 2
V przestrzeni - Qp jest czescig wsp6lng dwu stozkéw obrotowych o
wierzchotkach 0j 1 02 ograniozong 4 ptaszczyznami poziomo rzucajacymi

przechodzacymi przez punkty O™ i 0" oraz przez dwie pionowe pary krawe-
dzi bocznych kadrow zdjec¢ i przez k ptaszczyzny przechodzace przez wymie-
nione Srodki rzutéw oraz poziome krawedzie kadréw.

Jak wida¢ z rys. 27przy przyjeciu kata wierzchotkowego w granicach
50° =+ 60° oraz niewielkiej zazwyczaj w odniesieniu do wymiaréw elementéw
rejestrowanych wysokosci oka /rys. 1/ uproszczenie wynikajace z przyje-
cia czworokata nie zmienia zasiegu rejestracji - zwkaszcza ze wykorzystu-
je sie tutaj tzw. rzuty obnizone /3/ rejestrowanych punktéw przestrzeni.

Uzyskanie zamierzonego celu - zarejestrowania odpowiednich czesci in-
teresujacej nas przestrzeni — zalezy od odpowiedniego rozmieszczenia za-
réwno stanowisk rejestraoji,jak tez identyfikatoréw wielkosci liniowyoh
- pionowych tyczek lub dat geodezyjnych /patrz rys. 2/« W celu sprawnego,
szybkiego przebiegu rejestracji powinna by¢ ona wstepnie przygotowana.
Wymienione przygotowanie polega na przyblizonym lub dokdadnym zaplanowa-
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niu na rzucie rozmieszczenia stanowisk. Poniewaz do rejestracji przewi-
duje aiy uzycie standardowych lustrzanek o nominalnym wymiarze negatywu
2U mm/36 mm oraz 56 ma56 mm, dla tych dwu formatéw /kadréw/ okreslono

robocze kety rejestracji ~fp = 38° /,P" od Pentaoon/ oraz - 35°
/,E" od Exa/. Uzytkowo przyjeto dla obu aparatéw ~ = 30°.
Z rys. 3 wynika, ze przyjety ket = 30° ogranicza wprawdzie pole re~

Jestraoji p lecz zabezpiecza zarazgm przed wystepowaniem wpdywu znie-
ksztaloeh obwodowych. Zakdtada sie réwniez poziome usytuowanie kadru przy
rejestracji lustrzanke, matoobrazkowe.

Ze wzgledéw praktycznych /dla umozliwienia korzystania z siatek pers-
pektywicznyoh/ przyjeto odcinek QE/ 057 Jako bok tzw. kwadratu podstawo-
wego PT, réwny 8 Mm.

f

/poréwnaj poz.”~/3/7 "Metodyozny ... oraz rys. 4/

Na rysunku k pokazano schematyoznie kwadrat®podstawowy oraz przyjete
kierunki promieni gtéwnych dla kolejnyoh stanowisk rejestraoji Oj-..
Kety zawarte przez sesiednie promienie,podobne jak przy /3/ se réwne
10°.

Minimalne oddalenia stanowisk rejestracji od wierzchotkéw naroznych
P i1 T wyrazone w jednostkach ,M' podano na wykresie - rys. 5, przy czym
promienie skrajne se zewnetrznymi wzgledem kwadratu podstawowego.

Potozenia stanowisk rejestracji oznaczone wg poz. fi]*

Ola przyktadu zaoytowano na rys. 6 powstate przy rejestraoji z
par stanowisk: Oj— Og oraz 0"- 0g.
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Rys. 6

Wielkosci p6l Pw ujete tabelarycznie na rys. 7 wskazu%e stosunek po-
wierzchni danego czworokata do powierzchni kwadratu /6k M/ podstawowego.

Poszczeg6lne postacie Pw pozwataje zorientowa¢ sie w usytuowaniu sta-
nowisk rejestracji oraz identyfikatoréw dla uzyskania optymalnych efek-
tow - przy danej postaoi dziatki, budowli itp.

Po ustaleniu /ustawieniu w terenie/ obu identyfikatoréw /tyczek, +at,
w pionie/ zmierzeniu odcinka PT i ustaleniu potozenia stanowisk O™ i Of
wykonuje sie zdjecia z 0< i 02, na ktérych znajduje sie na rejestratorze
wszystkie dane potrzebne do identyfikacji: data, gtebokos¢ thowa, ket
i dhugos¢ ,M' wyrazona w jednostkach metryoznyoh.

Ponizej podano przyktad skojarzonej pary zdje¢ /rys. 8/. Zostaty one
wykonane dla celdw projektowych, Z pola rejestratora umieszczonego na
pierwszym planie zdjecia odczytujemy: /ciemne tho — jasne cyfry/, date
rejestraoji: 6 /06/ lipca /07/ 1988/88/ oraz /jasne tho, ciemne cyfry/
- nr kolejny zdjecia /nieodzowny przy kojarzeniu pary - tutaj = 6/06/j
gtebokos¢ tdowa = 30 /M/; ket = 0° /00/. Rejestracji dokonano w tabedach
k.Gliwic przy ul_PrzyszowickieJ.

Na zdjeciu wskazano potozenie identyfikatoréw - tyczek ,P" i ,T" oraz
wskazano potozeni© punktu O.

Celem rejestracji byto ra.innymi ustalenie lokalizacji 1 postaci gara-
zu oraz stupa w narozu dziatki. Elementy te nalezato uwzglednié¢ na etapie
projektowania, gdyz likwidacja obu elementéw nastgpi dopiero: garazu -
1991, stupa po 1992 roku.

Do szybkiego przygotowania podozen odcinka PT oraz stanowisk rejestra-
wygodnie jest uzy¢ trafaretowego wzornika doboru stanowisk rejestra—

oji /rys. 9/, wykonanego na przezroczystej folii. Operowanie nim na do-
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kumentacj i rzuoie poziomym lub planie utatwia bardzo prace przygoto-
wawcze .
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THE OPTIMIZATION OF THE CHOICE OF POSITION WHILE REGISTERING THE ELEMENTS OF SPACE

Summary

The paper discusses the importance of registration position selection -
at the registration of space elements - taking registration tools and aims
into consideration. Possibility to register an earlier determined space
part from the places accessible for an observer is very important.

Diagrams of a section projection of a registered space (J¢ at the deter-
mine:d registration positions have been worked ont.

The diagrams may help to make a decision concerning position and regis-
tration base location.

There is a possibility of application of pairs of registered space ima-
ges (R connected with pairs of designed space images (p as a cheap, exact
design model containing present state of environment. Such a model may be
applied to analitical estimation of the design.

OlITHrAJIHSAUHH nOAEOPA HECTA IIPH PEPHCTPAIIHH 3JDSMEHTOB IIPOCTPAHCTBA

Pes» me

B paCoTe yKa3HBaeica aa ocoboe 3HaieEHe nonfiopa perHCTpapaoHHoro cieHna
npH perasipanHH npocTpasctBeHHHX aiewesroB, yaaTHBaa HHCTpyiteHiH a neat pe-
rHCipaijHB. 3to icacaeTca bosmoxhocth perBCTpapoBaHHs onpeAeaeHHoS paHee
gacTH npoctpaiiCTBa ¢ aecs AocTynHLtx ju HaGnpAaTea*.
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PaapaOoiaHM Ropnym onpejeJMiDiuHe BejiHHHHy npoekphh orpeaica peracTpHpye-
noro npocipaHCTBa (J)R npi onpe”ejieHBhcc noromeHHar perHCipapymmn cTeHAoa.
3th 4>opuyjiu Moryi HBJiHTbca ocbobhuuh ajih pemeBBH o pa3uemeHHH cieBAOB a pe-
racTpauHOHHoS 6a3u.

yK aaasaeioa Ha bo3MO2hoctt Bcnon>30BaHBH coneiaiomarcn nap B3o6paxeaH 8
peracTpHpoBaHHoro npocTpaHctBa (J)R a nap B3o6paxeHHit npoeKiapyenoro npo-
dpancTBa (J)a aaK .nemeBoii, sepHoS MOflejiH coflepxan*e8 b cefie aKTyanbHoe

npeAciaBreHHe o coctohhhh oKpyseHHH. 3ia moseat Moatei fimfc acnorb30BaHa

Sjia aHaraTaaecK ofl oneHKH pa3pa6aiHBaeuoro npoeKia.



