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W zwi¹zku z pracami nad budow¹

Systemu Identyfikacji Dzia³ek Rolnych

(LPIS) dla Zintegrowanego Systemu

Zarz¹dzania i Kontroli (IACS) wzros³a

waga modernizacji ewidencji grun-

tów i budynków, a tempo jej prze-

prowadzania musi ulec znacznemu

przyspieszeniu w stosunku do termi-

nów zawartych w rozporz¹dzeniu.

Analiza ekonomiczna wykaza³a, ¿e

wykorzystanie do tego celu archiwal-

nych zdjêæ lotniczych napotyka trud-

noœci i poci¹ga za sob¹ dodatkowe

koszty. Korzystniejsze jest oparcie

ewidencji na zdjêciach aktualnych,

wykonanych kamerami „nowej ge-

neracji”, o dobranej optymalnej ska-

li, z sygnalizacj¹ polowej osnowy fo-

togrametrycznej przed nalotem i po-

miarem œrodków rzutów w locie.

O ile zast¹pienie tradycyjnych rejestrów
gruntów odpowiednimi zbiorami

komputerowymi ju¿ nast¹pi³o, to w za-
kresie informatyzacji mapy ewidencyjnej
sytuacja jest znacznie trudniejsza. W skali
kraju tylko kilkanaœcie procent tych map
prowadzonych jest w formie numerycz-
nej. A w zakresie ewidencji budynków
nale¿y raczej mówiæ nie o procesie mo-
dernizacji, ale o zak³adaniu takiej ewi-
dencji.
W konsekwencji ogromu prac oraz bar-
dzo ograniczonego czasu na ich realizacjê
rodzi siê pytanie: jakie przyj¹æ rozwi¹za-
nia techniczne i organizacyjne dla spro-
stania tym wyzwaniom? Stan wspó³czes-
nych technik pomiarowych i doœwiadcze-
nia zagraniczne (a w coraz wiêkszym
stopniu i krajowe) jednoznacznie wska-
zuj¹ na fotogrametriê jako jedyn¹ metodê
pomiarow¹ mog¹c¹ sprostaæ temu wy-
zwaniu w wymiarze technicznym, czaso-
wym i ekonomicznym.

Materia³y wyjœciowe
i cel opracowania

Na oko³o 25% powierzchni województwa
ma³opolskiego funkcjonuj¹ mapy ewiden-
cji gruntów w skali 1:2880 sporz¹dzone
na podstawie map z by³ego katastru au-
striackiego. Opracowania te powsta³y w la-
tach 60. przez przerysowanie map kata-

Numeryczna mapa ewidencyjna gminy Poronin: postaæ rastrowa (wariant I) z lewej i postaæ wektorowa (wariant II)

stralnych oraz czêœciow¹ zmianê oznaczeñ
nieruchomoœci i nie spe³niaj¹ wymagañ
okreœlonych w rozporz¹dzeniu w sprawie
ewidencji gruntów i budynków zarówno co
do treœci, kartometrycznoœci, stopnia aktu-
alnoœci, jak i sposobu prowadzenia czêœci
geometrycznej i opisowej. Wystêpuje na
nich du¿o b³êdów, takich jak rozbie¿noœci
pomiêdzy stanem faktycznym na gruncie,

Z nowych zdjêæ
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Modernizacja ewidencji gruntów i budynków na terenach,
gdzie funkcjonuj¹ mapy ewidencyjne w skali 1:2880,

Modernizacja ewidencji gruntów i budynków na terenach,
gdzie funkcjonuj¹ mapy ewidencyjne w skali 1:2880

Modernizacja ewidencji
Modernizacja ewidencji gruntów i budynków
wysuwa siê na czo³o zadañ s³u¿by geode-
zyjnej i kartograficznej na najbli¿sze lata. Mo-
dernizacja egib obejmuje m.in.:
■ zast¹pienie tradycyjnych papierowych re-
jestrów gruntów odpowiednimi zbiorami kom-
puterowymi,
■ informatyzacjê czêœci geometrycznej (kar-
tograficznej) ewidencji gruntów,
■ utworzenie komputerowych baz danych
ewidencyjnych ³¹cz¹cych czêœæ opisow¹
i geometryczn¹ w spójny system zdolny do
generowania raportów obs³uguj¹cych u¿yt -
kowników systemu.
Rozporz¹dzenie ministra rozwoju regional-
nego i budownictwa w sprawie ewidencji
gruntów i budynków z 29 marca 2001 r. na-
k³ada obligatoryjne terminy realizacji tych
prac:
■ dla obszarów miast – 31 grudnia 2005 r.,
■ dla terenów wiejskich – 31 grudnia 2010 r.



31
MAGAZYN GEOINFORMACYJNY nr 8 (99) SIERPIEÑ 2003

GIS

przebiegiem granic dzia³ek ukazanych na
mapie i stanem hipotecznym w ksiêgach
wieczystych. Dla wiêkszoœci obszaru na
mapach nie s¹ przedstawione budynki,
a granice klasou¿ytków s¹ czêsto nieczy-
telne. Nawet dla terenów zurbanizowanych
mapa prowadzona jest w skali 1:2880. Jed-
noczeœnie w pañstwowym zasobie geode-
zyjno-kartograficznym istnieje dla tych ob-
szarów du¿o zdjêæ lotniczych w skalach
1:4000-1:10 000 wykonanych w latach
1978-1983.
Zadanie zlecone przez GUGiK w ramach
przetargu (ramka powy¿ej) polega³o na
opracowaniu technologii modernizacji
ewidencji gruntów i budynków na tych
terenach z wykorzystaniem metod foto-
grametrii cyfrowej oraz na zweryfikowa-
niu jej na wybranym obiekcie pilotowym.
W zakresie prac znalaz³y siê tak¿e anali-
zy dok³adnoœciowe, ekonomiczne i praw-
no-administracyjne.
Zak³ada siê, ¿e w technologii moderniza-
cji ewidencji, obok zeskanowanych wtór-
ników map katastralnych (zapisanych
w postaci rastrowej) oraz czêœci opisowej
ewidencji gruntów, nale¿y wykorzystaæ
równie¿ punkty osnów geodezyjnych oraz
punkty sytuacyjne z operatów jednostko-
wych (podzia³ów, rozgraniczeñ), z których
czêœæ posiada wspó³rzêdne zarówno
w uk³adzie katastralnym, jak i 1965.
Proponowana technologia i analizy
uwzglêdni³y dwa scenariusze techniczne
modernizacji:
■ na podstawie archiwalnych zdjêæ lot-
niczych,
■ na bazie nowych zdjêæ lotniczych.

Obiekt pilotowy
Obiektem pilotowym by³a pó³nocna
czêœæ gminy Poronin w powiecie tatrzañ-
skim obejmuj¹ca obrêby Bustryk, Z¹b

i Suche (patrz tab. poni¿ej). Dla obiektu
pilotowego dostêpne by³y czarno-bia³e
zdjêcia lotnicze w skali 1:5000 wykona-
ne w 1982 roku (fragmenty szeregów od
6. do 17.). Zdjêcia mia³y bardzo du¿e
pokrycie pod³u¿ne, rzêdu 80-90%. Do
dalszego opracowania wybrano co dru-
gie zdjêcie w szeregu, uzyskuj¹c blok
z³o¿ony ze 148 zdjêæ o pokryciach wy¿-
szych ni¿ typowe (parametry zdjêæ –
patrz tab. poni¿ej). Jakoœæ zdjêæ mo¿na

Identyfikacja fotopunktów na starych zdjêciach

oceniæ jako dobr¹, choæ nie by³y one
„uzbrojone” w polow¹ osnowê fotogra-
metryczn¹, nie by³y znane ich elementy
orientacji zewnêtrznej, nie by³y równie¿
sygnalizowane punkty osnowy.
Dla obiektu istnieje mapa ewidencyjna
w skali 1:2880 za³o¿ona w 1967 roku na
bazie map katastralnych z zaboru au-
striackiego (nie s¹ znane parametry i ch
odwzorowania). Czêœæ opisowa ewiden-
cji prowadzona jest w bazie danych ewi-
dencyjnych w systemie „VEGA”.

Za³o¿enia
technologii opracowania

Istot¹ proponowanej technologii jest opar-
cie modernizacji mapy ewidencyjnej na
cyfrowych ortoobrazach powsta³ych przez
ortorektyfikacjê zdjêæ lotniczych. Obra-
zy te w toku opracowania fotogrametrycz-
nego zostaj¹ doprowadzone do odwzoro-
wania docelowej mapy ewidencyjnej
(w omawianym przypadku by³ to uk³ad
1965), o jakoœci geometrycznej odpowia-
daj¹cej skali 1:2000. Poszczególne arku-
sze istniej¹cej mapy ewidencyjnej zosta-
j¹ po zeskanowaniu przetransformowane
na ortoobraz.

W prezentowanej i proponowanej tech-
nologii ortoobraz pe³ni dwie zasadnicze
funkcje:
■ Stanowi jednolit¹ „osnowê geome-
tryczn¹”, na której opiera siê geometria
tworzonej numerycznej mapy ewiden-
cyjnej.
■ Odgrywa rolê weryfikacyjn¹ i kontrol-
n¹ procesu modernizacji dziêki na³o¿o-
nemu nañ rysunkowi istniej¹cej mapy
(w postaci rastra). To po³¹czenie pozwala
od razu wychwyciæ i oceniæ niezgodno-
œci, rozbie¿noœci ze stanem faktycznym,
zmiany, pomy³ki itp.
Docelowa mapa powstaje poprzez ekra-
now¹ digitalizacjê obrazu rastrowego
mapy ewidencyjnej. Proces ten jest rea-
lizowany na kartograficznej stacji robo-
czej. Warstwa budynków tworzona jest
w wyniku ekranowej wektoryzacji obra-
zów rastrowych map sytuacyjno-wyso-
koœciowych oraz do³¹czenia komputero-
wych danych dotycz¹cych budynków
znajduj¹cych siê w zasobie b¹dŸ poprzez
stereodigitalizacjê modelu na fotograme-
trycznej stacji roboczej.

TECHNOLOGIE

Obiekt pilotowy
Obrêb Powierzchnia Liczba

[ha] dzia³ek
Bustryk 423 3239
Z¹b 779 5443
Suche 543 4911
Razem  1745 13 593

Przetarg na technologiê
W drugiej po³owie 2001 r. Departament Ka-
tastru i Nieruchomoœci GUGiK (obecnie De-
partament ds. Pañstwowego Zasobu Geo-
dezyjnego i Kartograficznego) og³osi³ prze-
targ na „Opracowanie technologii moderni-
zacji ewidencji gruntów i budynków na te-
renach, gdzie funkcjonuj¹ mapy ewiden-
cyjne w skali 1:2880, z wykorzystaniem me-
tod fotogrametrii cyfrowej”. W efekcie za-
danie to zosta³o zrealizowane przez Ma³o-
polsk¹ Grupê Geodezyjno-Projektow¹ S.A.
oraz Przedsiêbiorstwo Geodezyjno-Infor-
matyczne „COMPASS” S.A. Konsultanta-
mi naukowymi byli: prof. Roman Kadaj,
dr Zdzis³aw Kurczyñski, dr W³adys³aw
Mierzwa oraz Stanis³aw Zaremba.

Parametry zdjêæ
archiwalnych
■ skala 1:5000
■ data wykonania 1982 r.
■ format 23 x 23 cm
■ kamera RC 10
■ obiektyw pó³normalnok¹tny

21 NAG II nr 7154
(ck = 213,75)

■ liczba 148 (12 szeregów:
od 6. do 17.)

■ pokrycie pod³u¿ne p = 60-70%
■ pokrycie poprzeczne q = 50-60%
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rametry mo¿liwie prostej transformacji kon-
foremnej (Helmerta). Wyznaczone parame-
try transformacji (przybli¿onej) pos³u¿¹
z kolei do wstêpnego przeliczenia wspó³-
rzêdnych punktów dostosowania do uk³adu
1965 i wykonania (tak¿e wstêpnej) trans-
formacji po³¹czonych obrazów rastrowych
do tego uk³adu. Uzyskanie przybli¿onych
obrazów map katastralnych na tle ortoobra-
zów ma na celu wsparcie poprawnego wy-
konania kolejnego etapu, w którym najwa¿-
niejszym zadaniem bêdzie identyfikowanie
tych samych punktów sytuacyjnych (na ob-
razie mapy katastralnej oraz na ortoobra-
zach). Na³o¿enie obu obrazów (jakkolwiek
tylko przybli¿one) pozwoli unikn¹æ wielu
b³êdów grubych (omy³ek identyfikacji).
Minimalna liczba punktów dostosowania
wynosi 1 punkt na 10 ha, a œredni b³¹d
transformacji – 4,3 m.

Transformacja rastrów mapy
do uk³adu 1965 (etap II)

4. Identyfikacja par punktów sytuacyj-
nych (g³ównie „trójmiedz”) na obrazie
mapy ewidencyjnej i ortoobrazach z jed-
noczesnym pomiarem wspó³rzêdnych
w obu uk³adach (katastralnym i 1965)
i ostateczne wyznaczenie formu³ trans-
formacji.
Podstaw¹ ostatecznego wyznaczenia for-
mu³ transformacji pomiêdzy uk³adami bê-
dzie masowy zbiór punktów sytuacyjnych
wybranych jako punkty dostosowania.
Przy za³o¿eniu, ¿e punkty te s¹ rozmie-
szczone równomiernie w obszarze ca³ego
obiektu, a przede wszystkim na jego obrze-
¿ach, ich liczba powinna wynosiæ nie mniej
ni¿ 1 na 4 ha (dopuszcza siê w tym przy-
padki b³êdów grubych lub tzw. elemen-

woduje deformowanie rastrów w miejs-
cach, gdzie wystêpuj¹ ubytki kresek calo-
wych.
Dla arkuszy nieuszkodzonych, o spora-
dycznych brakach znaczków calowych, od-
chy³ki wpasowania rastra do ramki nomi-
nalnej nie mog¹ przekraczaæ 1,5m. Dopu-
szcza siê jednak mo¿liwoœæ wyst¹pienia
odchy³ek do wartoœci 1,8 m dla kilku punk-
tów, tam gdzie wystêpuj¹ wiêksze, trudne
do skorygowania zniekszta³cenia ramek
(najczêœciej s¹ to naro¿niki ramek sekcyj-
nych). Pewne problemy mog¹ pojawiæ siê
w przypadku fizycznych uszkodzeñ arku-
szy. Uszkodzenia ramek maj¹ miejsce naj-
czêœciej na arkuszach niepe³nych, gdzie
wystêpuje styk obrêbów. Zdarza siê, ¿e
wykorzystaæ mo¿na tylko trzy, dwa lub
nawet jeden bok ramki ze znaczkami calo-
wymi. W takich wypadkach skalibrowa-
nie rastra do wymiarów nominalnych jest
mo¿liwe przy wykorzystaniu punktów za-
³amañ granic s¹siaduj¹cego obrêbu (osob-
ny arkusz mapy). Dla arkuszy o czêœcio-
wym braku ramki odchy³ki wymiarów ra-
stra od wymiarów ramki nominalnej nie
mog¹ przekraczaæ wartoœci 2,5 m.

Transformacja rastrów mapy
do uk³adu 1965 (etap I)

3. Wyznaczenie przybli¿onych formu³
transformacji pomiêdzy uk³adami na
podstawie zachowanych punktów osnów
posiadaj¹cych wspó³rzêdne w obu uk³a-
dach lub innych punktów pozyskanych
z operatów jednostkowych (rozgranicze-
nia, podzia³y), a tak¿e z bezpoœrednich
pomiarów w terenie.
Na tym etapie, wykorzystuj¹c wymienione
punkty dostosowania, nale¿y wyznaczyæ pa-

Porównanie przetransformowanego rastra mapy ewidencyjnej z ortoobrazem

Przygotowanie rastrów mapy
ewidencyjnej do transformacji
1. Utworzenie rastrów istniej¹cych map
ewidencji gruntów w skali 1:2880 po-
przez skanowanie na skanerze p³askim
lub bêbnowym (rozdzielczoœæ 400 dpi,
wielkoœci piksela 0,175 m, format da-
nych PCX lub RLC).
Proces uszlachetniania rastrów powinien
byæ wykonany przy u¿yciu specjalistycz-
nego oprogramowania gwarantuj¹cego na
obrazie rastrowym:
■ ca³kowity brak plam i szumu pikselo-
wego,
■ brak „zlewek” elementów liniowych,
■ zachowan¹ relacjê geometrii w stosun-
ku do orygina³u,
■ t³o treœci rysunku bia³e i bez zabrudzeñ
powierzchniowych,
■ czytelnoœæ treœci co najmniej tak¹ jak
w oryginale.
2. Kalibracja rastrów na formaty zdefi-
niowane przez nominalne wymiary
i kszta³ty arkuszy map.
Ten wstêpny etap przetworzenia rastrów
oryginalnych map jest bardzo istotny ze
wzglêdu na eliminacjê b³êdów systematycz-
nych wywo³anych deformacj¹ dawnych ma-
teria³ów kartograficznych i odtworzenie
w uk³adzie map faktycznego uk³adu pros-
tok¹tnego za³o¿onego przy tworzeniu map.
Zadanie to nie przysparza wiêkszych trud-
noœci, poniewa¿ znane s¹ nominalne wy-
miary arkuszy (25 x 20 cali, co odpowiada
wielkoœciom w terenie 1896,48 m x
1517,19 m). Rastry nale¿y przetworzyæ do
tych wymiarów za pomoc¹ nieliniowej
transformacji afinicznej II stopnia z wy-
korzystaniem kresek rozmieszczonych co
1 cal wzd³u¿ boków ramki sekcyjnej. Jest
to transformacja, która pozwala usun¹æ
zniekszta³cenia arkuszy map o charakte-
rze nieliniowym. Zastosowanie przekszta³-
ceñ o wy¿szych stopniach wielomianu po-

Rozmieszczenie na arkuszu punktów do ka-
libracji rastrów
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tów odstaj¹cych, które powinny byæ wy-
kluczone z ostatecznej estymacji).
5. Transformacja rastrów map ewiden-
cyjnych po ich wzajemnym dostosowa-
niu w uk³adzie obszaru opracowania
w raster ortoobrazów na podstawie wy-
branych punktów równomiernie rozmie-
szczonych na arkuszu mapy.
Do tego przekszta³cenia nale¿y zastosowaæ
metodê transformacji konforemnej II stop-

nia z uwzglêdnieniem punktów dostosowa-
nia w obszarze opracowania. Dopuszczal-
ny œredni b³¹d transformacji m<3 m. Wyni-
ki transformacji nale¿y za³¹czyæ do operatu
technicznego z wykonanych prac. W miej-
scach, gdzie obraz rastrowy jest lokalnie
przesuniêty o wektor wiêkszy ni¿ 3 m w sto-
sunku do sytuacji terenowej obserwowanej
na ortoobrazach, nale¿y zastosowaæ trans-
formacjê za pomoc¹ metody elementów
skoñczonych (Finite element).
6. Transformacja rastrów map ewiden-
cyjnych po ich wzajemnym dostosowa-
niu w uk³adzie obszaru opracowania
w raster ortoobrazów przy zastosowa-
niu metody elementów skoñczonych.
Metoda elementów skoñczonych mo¿e bar-
dzo mocno ingerowaæ w geometriê obrazu
rastrowego, dlatego stosuj¹c j¹ nale¿y za-
chowaæ pewne warunki wymienione poni-
¿ej. Za pomoc¹ metody elementów skoñ-
czonych obraz dzielony jest na sieæ trójk¹-
tów, które tworzone s¹ ze wskazanych
wczeœniej punktów dostosowania w uk³a-
dach wspó³rzêdnych: rastra mapy ewiden-
cyjnej oraz opracowania mapy ewidencyj-
nej  (np. 1965). Wewn¹trz ka¿dego trójk¹ta
obraz rastrowy transformowany jest meto-
d¹ afiniczn¹ I stopnia. Oznacza to, ¿e trans-
formacja pikseli odbywa siê bez elemen-
tów nadliczbowych – obraz rastrowy z uk³a-

Przyk³ad lokalnej rozbie¿noœci: czerwony –
raster skalibrowany metod¹ transformacji
punktów dostosowania, zielony – przebieg
granic u¿ytkowania otrzymany z modelu 3D

du lokalnego zawarty w danym trójk¹cie
dostosowuje siê ca³kowicie do wnêtrza od-
powiedniego trójk¹ta w uk³adzie opracowa-
nia ewidencyjnej mapy numerycznej.
Du¿e zniekszta³cenia rastra wystêpuj¹ na
zewn¹trz sieci punktów dostosowania.
Rozbie¿noœci siêgaj¹ nawet 8-10 m. Po-
dobne zniekszta³cenia bêd¹ wystêpowaæ
na stykach obrêbów. Z tych wzglêdów
punkty dostosowania musz¹ byæ równo-
miernie rozmieszczone na ca³ym obszarze
i na zewn¹trz obszaru opracowania. Opty-
malna liczba punktów dostosowania po-
winna wynosiæ 1 na 2-3 ha. Przy wiêk-
szym zagêszczeniu punktów mo¿e wystê-
powaæ zjawisko nag³ego za³amywania ob-
razu rastrowego tam, gdzie na krótkich
odcinkach wystêpuj¹ du¿e rozbie¿noœci po-
miêdzy par¹ punktów zidentyfikowan¹
w terenie i na mapie katastralnej. Punkty
nie mog¹ byæ rozmieszczone w odleg³oœci
mniejszej ni¿ 100 m, odchy³ka na punk-
tach ca³ego obiektu nie mo¿e przekraczaæ
wartoœci 3,5 m, a b³¹d standardowy –
1,5 m.
Próg 3,5 m daje gwarancjê poprawienia
lokalnych skrêceñ, przesuniêæ i jednoczeœ-
nie ogranicza zbytni¹ ingerencjê w geo-
metriê obrazu. Zaleca siê stosowanie tej
metody lokalnie, w sytuacjach gdy wystê-
puj¹ miejscowe zniekszta³cenia obrazu ra-
strowego.

Warianty numerycznej mapy
ewidencyjnej

Warianty opracowania numerycznej ma-
py ewidencyjnej gruntów i budynków:
■ I – postaæ rastrowa – wykonana z prze-
tworzonych rastrów analogowej mapy ka-
tastralnej (na podstawie punktów dostoso-
wania pozyskanych z ortoobrazów zdjêæ
lotniczych) uzupe³niona o warstwê budyn-
ków.
■ II – postaæ wektorowa – wykonana
poprzez wektoryzacjê granic i konturów
„klasou¿ytków” z przetworzonych rastrów
analogowej mapy katastralnej wraz z war-
stw¹ budynków.

Porównanie kosztów opracowania mapy w wa-
riancie I i II (wariant II – 100%)

Wyniki z analiz transformacji (etap I i etap II)
Transformacja konforemna II stopnia, etap I
Liczba punktów dostosowania 220
Liczba punktów wykluczonych 43
Ostateczna liczba punktów dostosowania 177

Œrednie zagêszczenie punktów wynosi: 1 pkt/10 ha
Œredni b³¹d transformacji [m]:

mx = 2,60 my = 3,40 mp = 4,29
Maksymalne odchy³ki na punktach dostosowania [m]

max mx = 8,01 max my = 7,54 max mp = 11,0

Transformacja wielomianowa, etap II
Liczba punktów dostosowania 752
Liczba punktów wykluczonych 275
Ostateczna liczba punktów dostosowania 477

Œrednie zagêszczenie punktów wynosi: 1 pkt/4 ha
Œredni b³¹d transformacji [m]:

mx = 1,76 my = 2,01 mp = 2,68
Maksymalne odchy³ki na punktach dostosowania [m]:

max mx = 5,61 max my = 5,52 max mp = 7,40

Zestawienie dok³adnoœci wpasowania rastrów
w odniesieniu do pomiarów bezpoœrednich i ortoobrazów:
Wartoœæ b³êdów mp [m] max Vp [m] Vp > 3m [%]
Transformacja konforemna II stopnia 4,29 11,00 58
Etap I (1 pkt/10 ha)
Transformacja wielomianowa 2,68 7,40 35
Etap II (1 pkt/4 ha)
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Analiza zgodnoœci przebiegu granic. Kolor niebieski – wektor granicy z ortoobrazu, niezgodnoœæ
do 3 m; ¿ó³ty – wektor granicy z rastra mapy ewidencyjnej, czerwony – wektor granicy
z ortoobrazu, niezgodnoœæ powy¿ej 3 m

Przypadki rozbie¿noœci w przebiegu dróg

takim rozwi¹zaniem przemawiaj¹ wzglê-
dy ekonomiczne: stosunkowo tanie sta-
nowisko pomiarowe nie wymaga wysoko
kwalifikowanego operatora. W warun-
kach produkcyjnych pozwala to roz³o¿yæ
prace na ma³¹ liczbê drogich stacji foto-
grametrycznych i wiêksz¹ liczbê tanich
stacji kartograficznych. Warstwê budyn-
ków proponuje siê pozyskiwaæ poprzez
stereodigitalizacjê modelu na fotograme-
trycznej stacji cyfrowej.
2. Ortoobrazy stanowi¹ podstawê do do-
boru i pomiaru punktów dostosowania po-
miêdzy uk³adami oraz s¹ obiektywnym
materia³em s³u¿¹cym ocenie i weryfika-
cji wyników transformacji.
3. Ortoobrazy s¹ podstaw¹ do opracowania
granic w procesie kompleksowej b¹dŸ bie-
¿¹cej modernizacji ewidencji gruntów, sta-
nowi¹ równie¿ Ÿród³o danych o budynkach.
4. Opracowana mapa jest podstaw¹ do
prowadzenia zasobu i wymiany jakoœcio-
wej danych, a uzupe³niona o warstwê bu-
dynków spe³nia rolê mapy ewidencji grun-
tów i budynków.
5. Do prac wykorzystano zdjêcia archi-
walne. Analiza ekonomiczna wykaza³a,
¿e opracowanie takich zdjêæ napotyka
trudnoœci i poci¹ga za sob¹ dodatkowe
koszty. Korzystniejsze jest oparcie ewi-
dencji na aktualnych zdjêciach wykona-
nych kamerami „nowej generacji”, o do-
branej optymalnej skali, z sygnalizacj¹ po-
lowej osnowy fotogrametrycznej przed
nalotem i pomiarem œrodków rzutów
w locie. Takie rozwi¹zanie proponuje siê
przy pracach ewidencyjnych prowadzo-
nych na wiêksz¹ skalê. Wykorzystanie
zdjêæ archiwalnych by³oby uzasadnione
tylko w incydentalnych przypadkach na
ma³ych obiektach.
Uzyskane wyniki dowodz¹, ¿e propono-
wana technologia modernizacji ewiden-
cji gruntów jest ekonomicznie racjonalna
i technicznie uzasadniona, szczególnie
obecnie, kiedy trwaj¹ prace nad budow¹
Systemu Identyfikacji Dzia³ek Rolnych
(LPIS) dla Zintegrowanego Systemu Za-
rz¹dzania i Kontroli (IACS)
6. Projekt dotyczy³ modernizacji ewiden-
cji na terenach, gdzie funkcjonuje kata-
ster austriacki. Jednak wiêkszoœæ wnio-
sków z przeprowadzonych prac mo¿na
przenieœæ na modernizacjê ewidencji rów-
nie¿ na innych obszarach.

Autor jest dyrektorem Zak³adu Geodezji i Katastru Ma³o-
polskiej Grupy Geodezyjno-Projektowej S.A. w Tarno-
wie (jwlodek@mggp.com.pl, http://www.mggp.com.pl).
Przy pisaniu korzysta³ z referatu dr. Zdzis³awa Kurczyñ-
skiego wyg³oszonego podczas sympozjum „Fotograme-
tria i teledetekcja w spo³eczeñstwie informacyjnym”.

nej technicznie, ale równie¿ szybkiej i ta-
niej, proponuje siê oparcie tworzenia nu-
merycznej mapy ewidencyjnej w zakre-
sie granic dzia³ek na digitalizacji ekrano-
wej ortoobrazów zdjêæ lotniczych z na³o-
¿onym skalibrowanym rastrem istniej¹-
cej mapy ewidencyjnej. Proces ten prze-
prowadza siê na stacji kartograficznej. Za

Wnioski z pilota¿u
1. W toku realizacji projektu sprawdzono
eksperymentalnie ró¿ne scenariusze tech-
nologiczne modernizacji ewidencji grun-
tów z wykorzystaniem metod fotograme-
trii cyfrowej. Maj¹c na wzglêdzie potrze-
bê stworzenia metody nie tylko popraw-


