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Tématem bakaldtfské prace Michala Budaye byla problematika mé¥eni posunua a
pfetvofeni Zeleznidniho objektu. Ukolem studenta bylo vyhodnotit vyvoj horizontalnich
posuna mostni opéry a Zeleznicéniho télesa v zdpadnim predpoli Ivancického wviaduktu,
véetné ovéfeni stability wvztaZnych bodad. Pro vyhodnoceni mél pouzit GNSS data
z dosavadnich etap a sadm se mél podilet na zaméfeni lesponnl jedné dalsi etapy.
K vypolttim mél pouzit komeréni software Leica LGO a védecky Bernese software.
Vysledky mél ¢iselné a graficky zdokumentovat.

Predlozend bakalatrskd prace je zpracovana na 45 strandch textu rozcélenénych do

deviti kapitol doplnény 5 prilohami.
V bakalatrské praci se student zabyvada struc¢né obecné problematikou pretvoreni
stavebnich objektd dle €SN 73 0405, ve tfech kapitolach popisuje teoretické zaklady
GNSS, systematické chyby a matematické modely relativniho urcovani polohy. Velmi
strué¢né popisuje vlastni mérické préace. Tézisté préace je ve vypocletnich pracech GNSS
vektort v software LGO a Bernese. Vysledkem vypoltu Jsou rychlosti v horizontalni
sloZce a rychlosti ve vertikadlni slozZce pro Jjednotlivé sledované body. Testovani
presnosti Jje vykondno pouze na vysSkové slozZce, pricemz stanoveni charakteristik
vychdzi =z odchylek nivela¢niho a GNSS méfreni. Soucdsti priloh jsou grafy vyvoje
horizontdlnich a vertikdlnich odchylek sledovanych boda, grafy porovnadni vysSkové
slozky GNSS s pfesnou nivelaci a ovéreni odchylek referenc¢niho bodu ,V“ z nejbliZzsich
okolnich stanic EUREF.

Skutec¢nd néplii bakald¥ské prace se v prubéhu feSeni ponékud odchylila od

pavodniho zadéni, tedy podstaty problematiky méf¥eni posunt a pretvofreni zZeleznicniho
objektu. Skutecné tézisté bakaldt¥ské prace lezi v reSeni vektorlt ve dvou software
Leica LGO a Bernese a porovnadni téchto freSeni. Zdavodnéni zmény naplné préace od
pavodniho zadani bude patrné zrejmé z posudku vedouciho préace. Je t¥eba vyzdvihnout
schopnost studenta bakald¥ského studijniho programu =zorientovat se v problematice
postprocessingového vyhodnoceni GNSS vektorl, zejména v software Bernese. Nicméné
vSeobecné ocekdvanym vysledkem méfeni posunt a deformaci jsou predevSim hodnoty
etapovych posunli interpretovanych v kontextu Jjejich pfesnosti a grafické znédzornéni
v souvislostech sledovaného objektu.
Formédlni a grafickd uUroven diplomové prace je na odpovidajici uGrovni. Teoretickd& cast
préce Jje velmi ztridka doprovazena odkazy na literaturu, 1 kdyZ jsou prebirdny celé
vzorce. Textovad Ccast je pomérné nevyvazend a obsahuje nékolik formulacnich
nepresnosti a preklept. Z hlediska problematiky vyhodnoceni posund a deformaci
zeleznic¢niho objektu grafické =zndzornéni neni prehledné a je odtrzeno od situace
sledovaného objektu.

Bakalatrskad prace celkové splnuje pozadavky zadédni a doporucuji ji k obhajobé.
K préci mém nékolik konkrétnich niZe uvedenych pripominek.

S ohledem na vySe uvedené doporucuji hodnoceni diplomové prace stupném
c/2
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K praci mam tyto pfipominky:

- Ciselnd dokumentace pretvoreni Zelezniéniho objektu v priloze C obsahuje
variantni vypocet slozek vektoru nikoliv etapové hodnoty posuntd. RovnéZ z uvedeného
neni patrnd c¢asova identifikace etap, referencni etapa aj.

- v teoretické casti kapitol 2, 3 a 4 by bylo zadouci uvadét cetnéji citace.
U vzorcu cCasto neni uvedena Uplnd legenda znacdeni a vyznamu dilcich promé&nnych,
napt. vzorce (4.2), (4.3),(4.4) aj.

str. 24, kap. 5 Mérické prace - bylo by vhodné uvést, jaké konkrétni typy GNSS
aparatur byly pouzity pf¥i mé¥eni. Je uvedeno pouze pouziti NAVSTAR-GPS. Pokud je mi
zndmo, pracovisté GED vlastni dlouhodobé i dudlni aparatury GPS+Glonass. Upfesnéte
pouziti GNSS aparatur u obhajoby.

str. 24, obr. 5.1 - Obrazek je maly, nevhodny a m& nizkou vypovidaci schopnost.
Chybi v ném napt. bod NJ vyhodnocovany v mnoha etapéach.

str. 28, kap. 6.2.1, odst. 3 - pro¢ pocitadte priblizné soutadnice referencéni
stanice metodou SPP? kdyZ =z davodu navaznosti etap se nabizi pouziti stejnych
soutadnic z predchozich etap.

str. 29, odst. 2 - zdavodnéte, proc¢ Jste pouzil =zrovna troposféricky model
Hopfield, kdyZ pro Evropu zpracovatelskd centra pouzivaji model Saastamoinen?

str. 31 a 32, kap. 6.3, tab. 6.1 - bylo by vhodné uvést jak se dospé€lo k uvedenym
rychlostem. Uvedte dosaZenou pfesnost.

str. 38, kap. 8.2.1 - software Bernese m& modul pro transformaci souradnic. Proc
jste ho nevyuzil?

Dadle uvadite, Ze jste pouzil typ transformace BurSa-Wolf, kterd pracuje s pocatky
soustav v tézisti referené¢ni plochy. Pokud Jsou redukovany soutradnice do
topocentrického systému, pak transformace je typu Molodénsky - Badekas.

str. 40, obr. 8.3, 8.4 - je obtizZné interpretovat stabilitu bodu ,V"“ kdyZ varianc¢ni
rozpéti dosahuje v horizontalni sloZce az 15 mm (8.3). Uvedte presnost. V odst. 2
je uvedeno, Ze rychlosti bodu ,V“ ve sloZce dn je 0,0 mm/rok a v de Jje 0,2 mm/rok.
Vysvétlete jak jste k tomu dospel?

str. 41, tab. 8.1 - z jakého etapového odstupu jsou vypoclteny uvedené rychlosti ds?
Lze je z hlediska presnosti povazZovat za posuny? Z uvedeného neni zrejmé, Jjak byly
hodnoty ds a my, vypolteny.

str. 42, zavér - neni z¥ejmé Jak byly sledované body stabilizovany. Dale neni
podlozeno tvrzeni, Ze ,... ani po 137 rokoch od merania prvého poklesu konStrukcie
tento trend Uplné neprestal “. Vysvétlete.

pfilohy E - grafickd dokumentace zahrnuje vyhodnoceni dilcich bodd. Bylo by Zadouci

zndzornit pohyb zejména v kontextu celkové situace sledovaného objektu.

pteklepy a nepresnosti:
str. 18, kap. 3, odst.l - chybi ¢islo tabulky ve vété ,V tab.?? st uvedené....“.

str. 24, kap. 5, odst. 5 - chybi ¢islo tabulky ve vété ,V nasledujucej tabulke (??)
je uvedeny N



