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STANOVENIE POLOHY OBJEKTOV NA FOTOGRAFII 
ZA POMOCI METÓD JEDNOSNÍMKOVEJ FOTOGRAMETRIE 

 
 

Pre obe nižšie popísané metódy bola využitá rovnaká fotografia vybraného úseku vozovky v areáli STK Slovdekra 
Bratislava. Vozovka v tomto úseku je tvorená betónovými blokmi pravidelného tvaru, vďaka čomu bolo možné pomocou 
meracieho pásma presne stanoviť polohu vhodne zvolených východiskových bodov (vyznačené na obrázkoch červenou 
farbou). Fotografia bola získaná fotoaparátom Olympus Camedia C990 Zoom v digitálnom formáte JPEG, čo umožnilo jej 
ďalšie spracovanie v elektronickej forme. Obe fotogrametrické metódy tak bolo možné aplikovať priamo v grafickom 
počítačovom programe vybavenom potrebnými funkciami, bez nutnosti ručného vynášania čiar do výtlačku fotografie. Na 
spracovanie fotografie bol použitý vektorový grafický procesor Corel Draw 9. 
 
 
Prúžková metóda 
 

Cieľom bolo zistiť polohu modrou farbou vyznačeného bodu K, ktorý leží na okraji segmentu prerušovanej čiary 
pôvodného vodorovného dopravného značenia (na fotografii slabšie viditeľné). Východiskovými bodmi so známou polohou 
boli červené body A0, B0, C0 a D0, respektíve ich obrazy na fotografii A’, B’, C’ a D’. Postup stanovenia polohy bodu K bol 
nasledovný: 

 
1. vynesenie priamok C’D’, C’A’, C’B’, D’B’, D’A’, D’K a C’K priamo do fotografie 
2. priloženie prúžku I rovnobežne s priamkou D’A’ 
3. vyznačenie bodu D na prúžku I v jeho priesečníku s priamkou C’D’, bodu A v priesečníku s priamkou C’A’, bodu B 

v priesečníku s priamkou C’B’ a bodu K v priesečníku s priamkou C’K 
4. priloženie prúžku II rovnobežne s priamkou C’B’ 
5. vyznačenie bodu C na prúžku I v jeho priesečníku s priamkou C’D’, bodu B v priesečníku s priamkou D’B’, bodu A 

v priesečníku s priamkou D’A’ a bodu K v priesečníku s priamkou D’K 
6. zhotovenie plánu v mierke 1:200 s vyznačenými bodmi A0, B0, C0 a D0 navzájom pospájanými priamkami 
7. prúžok I priložený tak, aby bod D ležal na priamke C0D0, bod A na priamke A0C0 a bod B na priamke C0B0 
8. vynesenie priamky spájajúcej bod C0 s bodom K na prúžku I (C0K) 
9. prúžok II priložený tak, aby bod C ležal na priamke C0D0, bod B na priamke D0B0 a bod A na priamke D0A0 
10. vynesenie priamky spájajúcej bod D0 s bodom K na prúžku II (D0K) 
11. v priesečníku priamok C0K a D0K leží hľadaný bod K 

 
Porovnaním výsledku stanoveného prúžkovou metódou a skutočnej polohy bola zistená odchýlka približne 20 cm 

v pozdĺžnom smere. Príčinou bola pravdepodobne skutočnosť, že vozovka je vyklenutá nahor a jej stred tak leží vyššie ako 
jej okraje. Preto sa bod K nenachádza v tej istej rovine ako body A0, B0, C0 a D0, čo nebolo pri jeho hľadaní pomocou 
prúžkovej metódy zohľadnené. 

 
 

Metóda nepravidelnej siete 
 
Cieľom bolo zistiť polohu šípky nového vodorovného značenia na vozovke. Východiskovými bodmi so známou polohou 

boli červené body A0, B0, C0, D0, E0 a F0, respektíve ich obrazy na fotografii A’, B’, C’, D’, E’ a F’, a tiež žlto vyznačené 
body 1, 2 a 3. Postup stanovenia polohy šípky bol nasledovný: 

 
1. vynesenie úsečiek F’E’D’, A’B’C’, C’D’, B’E’, A’F’ a 123 priamo do fotografie (červená farba) 
2. zahustenie siete v oblasti šípky vynesením úsečiek F’3, F’2, F’B’ a A’E’ (modrá farba) 
3. označenie priesečníka F’B’ s A’E’ ako bod 4, priesečníka F’2 s A’E’ ako bod 6, priesečníka F’3 s A’E’ ako bod 7, 

priesečníka F’3 s B’E’ ako bod 8 
4. zahustenie siete v oblasti šípky vynesením úsečiek C’7 a 27 (žltá farba) 
5. zahustenie siete v oblasti šípky vynesením úsečiek 84 a 86 (fialová farba) 
6. zhotovenie plánu v mierke 1:200 s vyznačenými bodmi A0, B0, C0, D0, E0, F0, 1, 2 a 3 
7. prenesenie nepravidelnej siete z fotografie do plánu 
8. rekonštrukcia polohy šípky pomocou bodov ležiacich v jej blízkosti 

 
Podobne, ako pri použití prúžkovej metódy, tiež porovnaním výsledku stanoveného metódou nepravidelnej siete 

so skutočnou polohou bola zistená menšia odchýlka v pozdĺžnom smere. Príčiny sú pravdepodobne rovnaké, ako vo vyššie 
popísanom prípade. 
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