ZOZNAM MOZNYCH PRAKTICKYCH ULOH :

A. Centracia a horizontacia geodet. pristroja (rychlost’ a presnost’)

B. Vyhladanie geodet.bodu podl’a polopisnej situacie doplnenej vodorovnymi
dizkami (rychlost)

Urcenie prevySenia medzi dvojicou bodov nivelaciou (rychlost’ a presnost’)
Zameranie vodorovného uhla optickym teodolitom (rychlost’ a presnost’)
Meranie dizky pasmom (rychlost’ a presnost’)

Trigonometrické urcéenie vySky objektu (rychlost’ a presnost’)

Urcenie vymery

Orienticia na ,,slepej*“ mape Eurépy (presnost’ v ¢asovom limite — poloha Statov,
hlavnych a najvacsich miest, hlavnych pohori, riek a jazier)

IOMmMOO

DATABAZA OTAZOK PRE VEDOMOSTNY TEST :
1. Druzicovy systém GPS vznikol na zaklade vyuziti poznatkov z predchadzajucich :

2. Zalozné pohotovostné druzice ma byt mozné umiestnit’ na obeznej drahe a uviest’ do plného
chodu do:

3. Pismeno F v nazve druzic bloku IIF znamena :

4. Monitorovacia stanica Diego Garcia sa nachadza v :

5. Master Control Station sa nachédza :

6. Vyska drah druzic GPS nad Zemou je priblizne

7. Skratka PRN v problematike GPS znamena

8. Vysielacia frekvencia L1 = 1575.42 MHz je vo vzt'ahu k zakladnej f,

9. Ramec (frame) ako ¢ast’ navigaénej spravy ma dizku

10. Menej presné parametre obeznych drah vsetkych druzic umiestnenych v kozmickom segmente
(v podol?e keplerovskych efemerid) a udaje o stave tychto druzic s prenasané v Casti spravy
nazvanej :

11. Cas GPS je uvadzany

12. C/A kod znamena

13. Zabudované mechanizmy umoziujlce znepristupnenie neautorizovanym uzivatel'om sa
nazyvaju :

14. Medzi chyby pri uréovani polohy patria chyby z
15. Statické merania vykonavame

16. Systém Galileo ma pre kozmicky segment globalneho komponentu planovanych



17. Druzice systému Galileo maju byt umiestnené

18. Hlavné riadiace centrum systému GLONASS sa nachadza ned’aleko

19. Vypocet parametrov obeznej drahy druzice s vyuzitim Dopplerovho efektu vyriesili na

20. Systém NAVSTAR je
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Charakterizujte doveryhodnost’ GIS informacii!

Je vyhodnejsie pouzivanie rastrového, alebo vektorového datového modelu?
Pri tvorbe GIS sa vzdy mame snazit’ o zaobstaranie ¢o najvicsieho objemu informacii?
Historické informacie z hl'adiska GIS

V pravom slova zmysle raster znamena

Linia (line) v GIS — e sa exaktne popisuje

Primarny kI'G¢ je mnozina atributov relacie s vlastnost'ami

Struktara TIN je vyuzivana

Primarne zdroje udajov pre GIS su

Booleovské operatory mapovej algebry st

Velkost, vzor, farba, forma, ... si parametre vyjadrujiice moznosti

Pri manipulacii s rastrovymi datami pouzivany vyraz ,,edge-matching“ znamena
Objekty objektovo orientovaného modelu komunikuju navzajom

Vztah trojuholnikov Delaunay a vrcholov Voronoi polygonu je

Medzi liniové pokrytie nepatria

Moduly pre transforméaciu — restrukturalizaciu by ste zaradili medzi
Geoobjekty sa navzajom odlisuju

Priestorova interpolacia v GIS — e znamena

Trojrozmerna bunka rastra sa nazyva

Liniové objekty v rastrovej reprezentacii st

Vrstevnice st

Interval vrstevnic je

Spadnica je Ciara , ktora spaja body

Chrbatnica ma zo vSetkych spadnic na ploche chrbatu
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Udolnica spaja

Vodorovny chrbat ma pretiahnuty tvar v smere

Tvarovou ¢iarou sedla je Stvoruholnik

Rebro je terénny tvar pretiahnuty obycajne

Terasa je terénny tvar pretiahnuty

Brehy byvalych riecisk sa volaju

Terénny tvar , ktory sa nachadza na tpétnici je

Nivelaciu pouzivame na urcenie

Ktoru stciastku by ste na kompenzatorovom nivela¢nom pristroji nenasli?

Ak pouzivame dve nivela¢né laty pri nivelaénom t'ahu , zvolime si

Tahovii nivelaciu je najvhodnejsie vykonat

Pri trigonometrickom ur¢ovani vySok opravu zo zakrivenia Zeme a refrakcie vzdy
Tachymetrickou metodou urcujeme

Komparicia je

Inercialne meracské systémy st zariadenia umiestnené

Gauss-Kriigerove zobrazenie je

Co znamena slovo ,,kartografia‘“

Cim sa zaobera matematicka kartografia?

K mapam velkej mierky patria...

Aké hodnoty potrebujeme poznat’ na vypocet vzdialenosti medzi dvoma bodmi na
poludniku?

Polomer l'ubovolnej rovnobezky vypocitame zo vztahu...

Co vyjadruje pomer medzi vzdialenostou na mape a na originali(gula, elipsoid)?
Maximalne uhlové skreslenie je vyjadrené vztahom...

Na vyjadrenie plosného skreslenia pouzivame vztah...

,2<Azimutalne*“ zobrazenie znamena...

Zobrazenie, pri ktorom sa neskreslujui plochy sa nazyva...
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Tranzverzalna poloha zobrazenia znamena...
Co je ortodréoma?
Co je loxodréma?

Zemepisna dizka je uhol...

<13

Co znamena »stereografické* zobrazenie?

Pseudocylindrické zobrazenie znamena, Ze...

Zobrazovacie metody podla zobrazovacej plochy delime na...
Nakresli: valcové zobrazenie vo v§eobecnej polohe

Stvorcova mapa vznikne, ked” poZijeme pri zobrazeni...
Ofsetova tlac je tlac...

Prvky vnutornej orientacie si:

Orientécia snimok vzhI'adom na existujuci suradnicovy systém sa nazyva:

Prvky vonkajSej orientacie su:

Vlicovacie body su:

Horizontalnu paralaxu vypocitame zo vztahu:

Stereokomparator sltizi na meranie:

Na mechanické vyhodnotenie snimok sluzi:

Letecké mera¢ské snimky so sklonom osi zaberu do 10° oznaGujeme:

Pre stereoskopické vyhodnotenie leteckych snimok sa vyzaduje minimalny stereoskopicky
pozdizny prekryt:

Vysku letu ur¢ime na zéaklade:

Statoskop sluZzi na:

Ortogonalne prekreslena snimka sa nazyva:

Ortofotomapa vznikne:

Metoda zberu a spracovanie informacii pomocou nekontaktnych snimacich systémov sa
nazyva:

Prie¢ny prekryt leteckych snimok je:

Umelé stereoskopické videnie umoznuje:

Snimky vyhotovené fotografovanim objektu suc¢asne vo viacerych spektralnych pasmach
nazyvame:

Orientacia snimok do polohy identickej s okamihom expozicie sa oznacuje:

Konstanta fotokomory je:

100. Pomocou pozemnych stanic sa prevadza navigacia:



