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ANALIZA DOST � PNO� CI I DOK	ADNO � CI POZYCJONOWANIA 
GPS/GLONASS W CZASIE RZECZYWISTYM W TRUDNYCH 

WARUNKACH OBSERWACYJNYCH  
 

W niniejszym artykule podj� to prób�  zbadania wp
ywu trudnych warunków 
obserwacyjnych na pomiary wykonywane technik�  RTK (Real Time Kinematic). Badania 
przeprowadzono w trybie statycznym na trzech stanowiskach w ró�nych warunkach 
terenowych. Na ka�dym z punktów przeprowadzono dwie, godzinne sesje pomiarowe 
wykorzystuj� c do tego raz satelity systemów GPS i GLONASS natomiast w drugiej 
uwzgl� dniono tylko satelity GPS. Przeprowadzenie sesji obserwacyjnych o tych samych 
porach dnia, przy wykorzystaniu odbiornika dwusystemowego pozwoli
o na stwierdzenie, 
czy zwi� kszenie liczby obserwowanych sygna
ów satelitarnych o sygna
y systemu 
GLONASS poprawia dost� pno��  i dok
adno��  pomiaru w miejscach z licznymi zas
onami 
terenowymi. 
 
 

ANALYSIS OF AVAILABILITY AND ACCURACY OF REAL-TIME  
GPS/GLONASS POSITIONING IN DIFFICULT OBSERVATION CO NDITIONS  

 
The article presents an approach to examine the impact of difficult observation 

conditions on RTK (Real Time Kinematic) measurements. The study was conducted in static 
mode on three sites in a variety of field conditions. On each of the points there were two, 
one-hour test sessions using once the GPS and GLONASS satellites, while the second 
included only GPS satellites. Carrying out observation sessions in the same times of day, 
using a dual-system receiver made it possible to determine whether the observed increment 
of the number of satellite signals by GLONASS signals improves the availability and 
accuracy in areas with numerous terrain obstructions. 

 
 

1. WST� P 
 
Satelitarne, wysokodok
adne pomiary RTK znajduj�  coraz wi� ksze zastosowanie 

zarówno w geodezji jak i precyzyjnej nawigacji. Skracaj�  one maksymalnie czas pomiaru, 
zapewniaj� c jednocze�nie wysok�  dok
adno�� . [1] Na rozpowszechnienie techniki GNSS 
(Global Navigation Satellite System) RTK w Polsce znaczny wp
yw mia
o powstanie 
Aktywnej Sieci Geodezyjnej ASG-EUPOS, dzi� ki której pozycjonowanie RTK w czasie 
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rzeczywistym jest dzisiaj ograniczone praktycznie do zasi� gu sygna
u GSM. Rozwój 
rosyjskiego systemu GLONASS, oferuj� cego dzisiaj (6.10.2011) 23 satelity operacyjne 
pozwala na realizacj�  pomiarów z wykorzystaniem odbiorników wielosystemowych. 
U� ycie dwóch lub wi� cej systemów nawigacyjnych daje szanse na uzyskanie 
satysfakcjonuj� cych rezultatów obserwacji w miejscach gdzie u� ycie jednego systemu nie 
daje gwarancji uzyskania rozwi� zania. [4] W pracy badania wykonano na trzech 
stanowiskach, na których wyst� powa
y ró� nego typu przeszkody, powoduj� ce ograniczenia 
w odbiorze sygna
u satelitarnego. W celu okre� lenia wp
ywu zastosowania odbiornika 
dwusystemowego na pomiary RTK przeprowadzono badania zarówno z u� yciem systemu 
GPS jak i GPS+GLONASS wykonane przy tej samej konfiguracji satelitów GPS. 

 
2. WYBÓR I LOKALIZACJA PUNKTÓW POMIAROWYCH 

 
Do bada�  wybrano trzy punkty le�� ce na terenie kampusu akademickiego Kortowo  

w Olsztynie znajduj� ce si�  w bliskiej odleg
o� ci od budynków i drzew oraz usytuowane 
tak, aby zas
ony znajdowa
y si�  od strony po
udniowej (rys. 1). Podczas okre� lania 
lokalizacji za
o� ono ró� norodno��  wp
ywu zas
on na dost� pno��  oraz dok
adno��  
pomiarów.  

 

 
 
Rys. 1. Rozmieszczenie punktów podlegaj� cych pomiarowi 

 
Punkt P1 ulokowano od pó
nocnej strony Domu Studenckiego nr 7 w odleg
o� ci oko
o  

7 metrów od budynku (rys. 2). G
ówne utrudnienie dla wybranego stanowiska 
pomiarowego tworzy pobliski pi� ciokondygnacyjny budynek znajduj� cy si�  od po
udnia. 
W kierunku pozosta
ych stron � wiata wyst� puj�  niewielkie zakrzewienia oraz pojedyncze 
niskie drzewa, które nie oddzia
ywa
y znacz� co na warunki obserwacyjne. Wst� pnie 
przewidywano, � e dla punktu P1 nie powinny wyst� pi�  wi� ksze rozbie� no� ci  
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w pozycjonowaniu GPS i GPS+GLONASS oraz utrata dost� pno� ci pozycjonowania 
uzyskanego metod�  RTK. 

 
 
Rys. 2. Lokalizacja punktu pomiarowego P1(po lewej) oraz P2 (po prawej) 
 

Drugi punkt pomiarowy P2 umiejscowiono pod koron�  drzewa, które nie by
o jedynym 
utrudnieniem dla warunków pomiarowych (rys. 2). Oprócz trudno� ci zwi� zanych  
z przej� ciem sygna
u przez g� szcz konarów kolejnymi ograniczeniami obserwacyjnymi 
by
y dwa wysokie budynki, znajduj� ce si�  na po
udniowy-wschód oraz po
udniowy-zachód 
od wybranej lokalizacji. Obecno��  zabudowa�  znacznie utrudnia warunki obserwacyjne 
powoduj� c ca
kowite zas
oni� cie sygna
ów przychodz� cych od satelitów o niskim k� cie 
elewacji znajduj� cych si�  we wschodniej i zachodniej cz�� ci nieba. Tego typu 
niedogodno� ci mia
y spowodowa�  przerwy w pozycjonowaniu w trakcie prowadzania 
obserwacji, zwi� zane ze zbyt ma
�  ilo� ci�  satelitów � ledzonych przez odbiornik ruchomy.  

 
Rys. 3. Lokalizacja punktu pomiarowego P3  
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Ostatnim miejscem wybranym do pomiaru jest punkt umiejscowiony w naro� u Domu 
Studenckiego nr 8. Lokalizacja ta jest najbardziej ekstremalnym po
o� eniem ze wzgl� du na 
ca
kowit�  zas
on�  satelitów znajduj� cych si�  w po
udniowej i wschodniej cz�� ci nieba. 
Taka sytuacja sprawia, � e uzyskane pomiary s�  zale� ne tylko od niewielkiej liczby 
satelitów znajduj� cych si�  na pó
nocny-zachód od wyznaczonego punktu. Sygna
 
uzyskiwany podczas pomiaru by
 ponadto nara� ony na b
� d wielotorowo�ci. 
Przewidywano, � e szanse na uzyskanie prawid
owego rozwi� zania s�  w tym wypadku 
s�  bardzo ma
e, a dost� pno��  pozycjonowania niska. 

 
3. WYKONANIE POMIARU TERENOWEGO 

 
Do realizacji pomiaru wykorzystano dwa odbiorniki Topcon HiPerPro oraz kontroler 

polowy FC-200. Przed pomiarem odpowiednio skonfigurowano sprz� t tak by jeden z nich 
pracowa
 jako stacja referencyjna nad punktem o znanych wspó
rz� dnych, za�  drugi (typu 
rover) odbiera
 wysy
ane przez niego poprawki. W celu przeprowadzenia pomiaru  
z wykorzystaniem metody RTK, stacj�  bazow�  umiejscowiono na punkcie o znanych 
wspó
rz� dnych – Kort 3 (rys.1), znajduj� cym si�  w niedalekiej odleg
o� ci (100-200m) od 
pola testowego, która drog�  radiow�  przesy
a
a poprawki do odbiornika typu rover.    

Pomiary zosta
y przeprowadzone w dniach 29 i 30 kwietnia 2011 r. Ka� dego dnia na 
punktach testowych przeprowadzono godzinne sesje pomiarowe, podczas których 
odbiornik typu rover wyznacza
 swoj�  pozycj�  w czasie rzeczywistym z interwa
em 
jednosekundowym. Czas przeprowadzenia pomiaru dobrano tak, aby ka� dego dnia na tych 
samych punktach zaistnia
a taka sama konstelacja satelitów GPS, dlatego odst� p miedzy 
pomiarami wynosi
 23 godziny i 56 minut co jest równe dwóm pe
nym obiegom satelity po 
orbicie wokó
 Ziemi. Przy takim doborze czasu mo� na by
o w prosty sposób stwierdzi�  czy 
wykorzystanie dwóch systemów GNSS zwi� ksza dok
adno��  wyznaczanej pozycji i daje 
lepsz�  dost� pno��  pozycjonowania. Pierwszego dnia przeprowadzono pomiar 
wykorzystuj� c sygna
 z systemów GPS+GLONASS, drugiego za�  tylko z samych satelitów 
GPS. 

Odbiornik typu rover w celu unikni� cia b
� du centrowania umieszczono na statywie  
i podobnie jak w przypadku stacji referencyjnej spoziomowano nad poszczególnymi 
punktami (rys. 2 i 3), zapisuj� c jego wysoko�� . Do istotnych parametrów ustawianych  
w odbiornikach oprócz wspó
rz� dnych stacji bazowej i wysoko� ci stanowisk nale� a
o 
doda�  mask�  elewacji (15°), interwa
 pomiarowy (1 sekunda) oraz aktualnie 
wykorzystywany do rozwi� zania system satelitarny. 

 
4. ANALIZA ZEBRANYCH DANYCH POMIAROWYCH  

 
Do porówna�  i analiz wyników uzyskanych z pomiaru metod�  RTK wykorzystano  

wspó
rz� dne uzyskane z trzygodzinnych sesji statycznych, wykonanych na punktach 
testowych, które przyj� to za bezb
� dne. W celu unikni� cia b
� dów grubych wyznaczono 
dodatkowo wspó
rz� dne testowych punktów przy pomocy klasycznego pomiaru 
tachimetrycznego.  
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4.1. Analiza wyników uzyskanych na stanowisku P1 
 
Podczas godzinnej sesji pomiarowej wykonanej na stanowisku P1 przy u� yciu 

systemów GPS+GLONASS, uzyskano 3588 rozwi� za�  charakteryzuj� cych si�  ró� nymi 
dok
adno� ciami wzgl� dem wspó
rz� dnych odniesienia. Rozk
ad uzyskanych rozwi� za�  2D 
przedstawiono na rysunku 4. 

 

 
 
Rys. 4. Dok
adno� ci rozwi� zania 2D dla  punktu P1, system GPS+GLONASS [2] 

 
Rozpatruj� c szczegó
owo uzyskane wyniki stwierdzono, � e rozwi� zania typu FIXED  

(z rozwi� zan�  nieoznaczono� ci�  pomiarów fazowych) charakteryzuj�  si�  odchyleniem 
standardowym w granicy dwóch centymetrów co odpowiada teoretycznej dok
adno� ci 
techniki RTK. W grupie rozwi� za�  FLOAT (brak rozwi� zanej nieoznaczono� ci) ró� nice 
wspó
rz� dnych  zawar
y si�  w granicy 1,5 m w p
aszczy
 nie poziomej i 2 m w pionie.  
W ca
ym realizowanym pomiarze sk
adaj� cym si�  3600 epok udzia
 uzyskanych rozwi� za�  
FIXED wyniós
 92,14%, FLOAT 7,53% pozosta
e 0,27% stanowi przerw� , podczas której 
odbiornik wyznacza
 pozycj�  absolutn� . Szczegó
ow�  statystyk�  wyników uzyskanych na 
punkcie P1 z wykorzystaniem systemów GPS+GLONASS zestawiono w tabeli 1. 
 Podczas realizacji kolejnego godzinnego pomiaru na punkcie P1, w którym 
wykorzystano wy
� cznie satelity systemu GPS, uzyskano rozwi� zania dla 3540 epok. 
Wszystkie uzyskane punkty pomiarowe charakteryzowa
o niewielkie odchylenie od 
warto� ci referencyjnych punktu co przedstawia rysunek 5 oraz tabela 2. 
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Tab. 1. Statystyka wyników dla punktu P1, system GPS+GLONASS 

Warto ��  statystyczna 

Statystyka wyników dla punktu P1,  GPS+GLONASS 

ogó
em FIXED FLOAT 

dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  

Warto ��  minimalna -0,653 -1,458 -1,770 -0,025 -0,029 -0,084 -0,653 -1,458 -1,770 

Warto ��  maksymalna 0,945 1,152 2,048 0,008 0,039 0,022 0,945 1,152 2,048 

Warto ��  � rednia 0,005 0,002 -0,012 -0,007 -0,001 -0,032 0,153 0,039 0,231 
Odchylenie 

standardowe 
0,145 0,119 0,313 0,005 0,011 0,015 0,503 0,431 1,111 

Czas pomiaru [s] 3600 3600 3600 
Liczba uzyskanych 

rozwi� za�  
3588 3317 271 

Udzia
 procentowy  
w liczbie rozwi� za�  

100,00% 92,45% 7,55% 

Udzia
 procentowy  
w czasie pomiaru 

99,67% 92,14% 7,53% 
 

 

Rys. 5. Dok
adno� ci rozwi� zania 2D dla  punktu P1, system GPS [2] 
 

Tab. 2. Statystyka wyników dla punktu P1, system GPS 

Warto ��  statystyczna 

Statystyka wyników dla punktu P1,  GPS 

ogó
em FIXED FLOAT 

dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  

Warto ��  minimalna -0,014 -0,060 -0,100 -0,014 -0,060 -0,100 - - - 

Warto ��  maksymalna 0,016 0,057 0,039 0,016 0,057 0,039 - - - 

Warto ��  � rednia -0,003 -0,008 -0,038 -0,003 -0,008 -0,038 - - - 
Odchylenie 

standardowe 
0,004 0,015 0,015 0,004 0,015 0,015 - - - 

Czas pomiaru [s] 3600 3600 3600 
Liczba uzyskanych 

rozwi� za�  
3540 3540 0 

Udzia
 procentowy  
w liczbie rozwi� za�  

100,00% 100,00% 0,00% 

Udzia
 procentowy  
w czasie pomiaru 

98,33% 98,33% 0,00% 
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Podsumowuj� c wyniki uzyskane na stanowisku P1 mo� na stwierdzi� , � e wykorzystanie 
2 systemów do wyznaczenia pozycji nie wp
yn� 
o znacz� co na dost� pno��  oraz dok
adno��  
wyników.  

 
4.2. Analiza wyników uzyskanych na stanowisku P2 
 

Na stanowisku P2, usytuowanym pod koron�  drzewa, podczas godzinnego pomiaru  
z wykorzystaniem systemów GPS+GLONASS uzyskano rozwi� zanie dla 3440 epok 
pomiarowych. Niekorzystne warunki obserwacyjne spowodowa
y znaczne rozbie� no� ci  
w uzyskanych wspó
rz� dnych epok pomiarowych, co zaprezentowano na rysunku 6. 
Uzyskano zaledwie 176 epok z rozwi� zaniami typu FIXED, z czego a�  142 epok posiada
o 
dok
adno� ci gorsze ni�  30 cm. Wynika z tego, � e uzyskanie rozwi� zania FIXED nie 
gwarantuje wysokiej dok
adno� ci pozycjonowania. 

 

 
Rys. 6. Dok
adno� ci rozwi� zania 2D dla punktu P2, system GPS+GLONASS (po lewej) 

oraz system GPS (po prawej)[2] 
 

Dla pomiaru uwzgl� dniaj� cego tylko systemem GPS, rozrzut wyznaczonych pozycji 
jest w wielu przypadkach dwa razy wi� kszy (rys. 6) ni�  dla danych z dnia poprzedniego, 
gdzie u� yto równie�  systemu GLONASS. Liczba epok pomiarowych z rozwi� zaniem 
spad
a o 320 i wynios
a 3120. Oprócz zmniejszenia si�  ca
kowitej ilo� ci rozwi� za�  
zauwa� alny jest spadek dok
adno� ci i ilo� ci epok, dla których zosta
a wyznaczona 
nieoznaczono�� . Liczba rozwi� za�  FIXED wynios
a 53, ale � adne z tych rozwi� za�  nie 
spe
nia dok
adno� ci oferowanych przez technik�  RTK, osi� gaj� c b
� dy powy� ej 0,5 m.    
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Tab. 3. Statystyka wyników dla punktu P2, system GPS+GLONASS 

Warto ��  statystyczna 

Statystyka wyników dla punktu P2, GPS+GLONASS 

Ogó
em FIXED FLOAT 

dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  

Warto ��  minimalna -4,736 -4,493 -4,227 -0,681 0,023 -1,056 -4,736 -4,493 -4,227 

Warto ��  maksymalna 2,991 10,270 13,612 0,004 1,095 1,425 2,991 10,270 13,612 

Warto ��  � rednia -0,227 0,475 0,375 -0,449 0,716 -0,274 -0,215 0,462 0,410 
Odchylenie 

standardowe 
1,135 0,842 1,152 0,271 0,458 0,916 1,162 0,856 1,153 

Czas pomiaru [s] 3600 3600 3600 
Liczba uzyskanych 

rozwi� za�  
3440 176 3264 

Udzia
 procentowy  
w liczbie rozwi� za�  

100,00% 5,12% 94,88% 

Udzia
 procentowy  
w czasie pomiaru 

95,56% 4,89% 90,67% 

 

Tab. 4. Statystyka wyników dla punktu P2, system GPS 

Warto ��  statystyczna 

Statystyka wyników dla punktu P2, GPS 

ogó
em FIXED FLOAT 

dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  

Warto ��  minimalna -9,889 -3,325 -7,378 -1,378 -0,529 1,639 -9,889 -3,325 -7,378 

Warto ��  maksymalna 2,350 21,019 32,713 0,600 0,457 4,627 2,350 21,019 32,713 

Warto ��  � rednia -1,256 0,642 2,890 -0,889 0,203 3,854 -1,263 0,650 2,874 
Odchylenie 

standardowe 
1,958 1,787 3,877 0,854 0,415 1,255 1,971 1,800 3,905 

Czas pomiaru [s] 3600 3600 3600 
Liczba uzyskanych 

rozwi� za�  
3120 53 3067 

Udzia
 procentowy  
w liczbie rozwi� za�  

100,00% 1,70% 98,30% 

Udzia
 procentowy  
w czasie pomiarów 

86,67% 1,47% 85,19% 

 
4.3. Analiza wyników uzyskanych na stanowisku P3 
 

Na ostatnim punkcie pomiarowym – P3 spodziewano si�  znacznych utrudnie�  
w dotarciu sygna
u do odbiornika, co praktycznie potwierdzi
o si�  podczas testów.  
Niekorzystne usytuowanie stanowiska w naro� u budynku spowodowa
o ograniczenie  
w obiorze sygna
ów satelitarnych i brak wyznaczenia nieoznaczono� ci podczas ca
ego 
pomiaru zarówno przy wykorzystaniu systemu GPS, jak i systemów GPS+GLONASS. Dla 
pomiarów dwusystemowych uzyskano 2968 rozwi� za�  typu FLOAT, � adnego typu 
FIXED.  Rozrzut uzyskanych wspó
rz� dnych zaprezentowano na rysunku 7, a szczegó
owe 
statystyki w tabelach 5 oraz 6. 
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Rys. 7. Dok
adno� ci rozwi� zania 2D dla punktu P3, system GPS+GLONASS (po lewej) 

oraz system GPS (po prawej)[2] 
 

Tab. 5. Statystyka wyników dla punktu P3, system GPS+GLONASS 

Warto ��  statystyczna 

Statystyka wyników dla punktu P3, GPS+GLONASS 

ogó
em FIXED FLOAT 

dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  

Warto ��  minimalna -4,035 -6,681 -6,525 - - - -4,035 -6,681 -6,525 

Warto ��  maksymalna 1,549 21,963 24,388 - - - 1,549 21,963 24,388 

Warto ��  � rednia -0,557 1,318 1,340 - - - -0,557 1,318 1,340 
Odchylenie 

standardowe 
0,774 2,581 2,656 - - - 0,774 2,581 2,656 

Czas pomiaru [s] 3600 3600 3600 
Liczba uzyskanych 

rozwi� za�  
2968 0 2968 

Udzia
 procentowy  
w liczbie rozwi� za�  

100,00% 0,00% 100,00% 

Udzia
 procentowy  
w czasie pomiaru 

82,44% 0,00% 82,44% 

 
W drugim dniu pomiarów na punkcie P3, w którym udzia
 bra
y wy
� cznie satelity GPS 

podczas godzinnego pomiaru uzyskano rozwi� zanie FLOAT dla zaledwie 1761 epok. 
Warto� ci wyznaczanych pozycji ró� ni
y si�  znacznie od warto� ci referencyjnych i wynios
y 
19,70 m dla sk
adowej Y i 14,17 m dla sk
adowej X, za�  maksymalna ró� nica 
w wyznaczeniu wysoko� ci wynios
a 17,73 m. 
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Tab. 6. Statystyka wyników dla punktu P3, system GPS 

Warto ��  statystyczna 

Statystyka wyników dla punktu P3, GPS 

ogó
em FIXED FLOAT 

dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  dY [m]  dX [m]  dH [m]  

Warto ��  minimalna -19,70 -13,90 -11,90 - - - -19,70 -13,90 -11,90 

Warto ��  maksymalna 8,747 14,169 17,732 - - - 8,747 14,169 17,732 

Warto ��  � rednia -1,622 1,542 2,381 - - - -1,622 1,542 2,381 
Odchylenie 

standardowe 
3,211 3,194 3,368 - - - 3,211 3,194 3,368 

Czas pomiaru [s] 3600 3600 3600 
Liczba uzyskanych 

rozwi� za�  
1761 0 1761 

Udzia
 procentowy  
w liczbie rozwi� za�  

100,00% 0,00% 100,00% 

Udzia
 procentowy  
w czasie pomiaru 

48,92% 0,00% 48,92% 

 
5. WNIOSKI 
 

W pracach geodezyjnych oraz nawigacji cz� sto wymagane jest precyzyjne 
(centymetrowe) pozycjonowanie w czasie rzeczywistym. Dok
adno� ci takie osi� galne s�  za 
pomoc�  technologii pomiarów satelitarnych w trybie RTK. Technologia pomiarów RTK 
oferuje wiele mo� liwo� ci, nieosi� galnych dla klasycznych systemów pomiarowych, jednak 
jej dzia
anie jest uwarunkowane odpowiedni�  liczb�  satelitów GNSS oraz ich stosown�  
geometri� . Warunki pomiarowe ograniczone przez liczne elementy przestrzenne takie 
 

 

 
 

Rys. 8.  � redni b
� d wyznaczenia pozycji 2D 
 

jak budynki oraz ro� linno��  powoduj�  spadek dok
adno� ci i dost� pno� ci pozycjonowania 
RTK. Zdarzaj�  si�  tak� e epoki dla których pomimo rozwi� zania typu FIXED, 
oznaczaj� cego teoretyczny b
� d pozycjonowania na poziomie kilku centymetrów, 
rzeczywisty b
� d przekracza nawet 1 metr. Podsumowuj� c uzyskane z wykorzystaniem 
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odbiornika dwusystemowego rozwi� zania oraz ich szczegó
owe analizy nasuwaj�  si�  
nast� puj� ce wnioski: 
·  Przy braku przeszkód terenowych wyniki uzyskane przy u� yciu odbiornika 

dwusystemowego GPS+GLONASS nie odbiegaj�  dok
adno� ci� , dost� pno� ci�  i 
precyzj�  od pomiaru realizowanego odbiornikiem GPS, a wszystkie rozwi� zania typu 
FIXED posiadaj�  dok
adno� ci centymetrowe; 

·  Wykorzystanie do rozwi� zania dwóch systemów satelitarnych GPS+GLONASS  
w trudnych warunkach obserwacyjnych powoduje wzrost liczby rozwi� za�  typu 
FLOAT i FIXED oraz wzrost dok
adno� ci pozycjonowania (rys. 8);   

·  W trudnych warunkach obserwacyjnych otrzymanie rozwi� zania FIXED nie 
gwarantuje uzyskania dok
adno� ci centymetrowych, oferowanych teoretycznie przez 
technik�  RTK; 

·  Wspó
rz� dne uzyskiwane w trudnych warunkach pomiarowych przy wykorzystaniu 
technik satelitarnych, powinny by�  bezwzgl� dnie kontrolowane, poprzez dwukrotny 
pomiar  danego punktu, b� d
  te�  przez wykonanie pomiarów klasycznych. 
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