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1    APRESENTAÇÃO 

O empreendimento se localiza na Rua Damazio Conrado Miranda, fazendo esquina 

com as ruas Projetada IV (SD 40060) e Paulo Gilgem.  
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2    ESTUDOS TOPOGRÁFICOS 

Os trabalhos referem-se aos serviços de levantamento topográfico planialtimétrico 

cadastral e processamento de dados executados no lote de matrícula 142.610. O 

terreno mede 83,50 metros de frente para a Rua Damazio Conrado Miranda, o lado 

esquerdo de quem olha o terreno de frente para a rua medindo 38,16 metros 

confrontando com os lotes 12 e 13, o lado direito de quem olha o terreno de frente 

para a rua medindo num primeiro segmento em curva 9,39 metros com raio de 6 

metros, e num segundo segmento medindo 26,35 metros e um terceiro segmento em 

curva medindo 9,48 metros com raio de 6 metros, os três segmentos confrontando 

com Rua Projetada IV (SD 40060), os fundos medindo 83,88 metros confrontando 

com Rua Paulo Gilgem, com área total de 3.416,97 m². 

O levantamento objetivou o cumprimento de execução com no mínimo classe II PAC, 

obtendo precisões e métodos de execução satisfatórias ao cumprimento do mesmo. 

O levantamento de campo foi executado no dia 6 de Abril de 2021 com o 

processamento dos dados nos dias 9, 12 e 13 de Abril de 2021. 

2.1    ORIGEM (DATUM) 

A origem empregada para o desenvolvimento dos estudos encontra-se especificada 

a seguir.  

• DATUM PLANIALTIMÉTRICO: Datum Oficial do Sistema Geodésico Brasileiro 

- Sistema de Referência Geocêntrico para as Américas – SIRGAS 2000 

2.2    EQUIPAMENTOS 

As marcas, modelos e especificações técnicas dos equipamentos utilizados para 

execução dos trabalhos estão descritos a seguir. 

2.2.1    GPS Geodésico 

O levantamento foi executado empregando-se o GPS Geodésico com o método de 

levantamento RTK (real time kinematic). 
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O GPS Geodésico é da marca CHCNAV, modelo i50 GNSS receptor e antena 

integrados, dupla frequência (L1/L2), como apresentado a seguir. 

 

 

FIGURA 1 - GPS CHCNAV, I50  

Segundo especificações fornecidas pelo fabricante este equipamento apresenta as 

seguintes precisões: 

• Estático 

• Horizontal............3mm + 0,5ppm RMS, para L1+L2 

• Vertical................5mm + 0,5ppm RMS, para L1+L2 

• RTK 

• Horizontal............8mm + 1,0ppm RMS, para L1+L2 

• Vertical................15mm + 1,0ppm RMS, para L1+L2 

 

Segundo IBGE (2008), as precisões aproximadas do posicionamento relativo com 

GPS, em função do tipo de equipamento utilizado, tempo de rastreio das observações, 

e comprimento das linhas de base, podem ser verificadas na Tabela 2. 

Linha de Base 
Tempo de 

Observação 

Equipamento 

Utilizado 
Precisão 

00 – 05 km 05 – 10 minutos L1 ou L1/L2 5 - 10 mm + 1 ppm 

05 – 10 km  10 – 15 minutos L1 ou L1/L2 5 - 10 mm + 1 ppm 

10 – 20 km  10 – 30 minutos L1 ou L1/L2 5 - 10 mm + 1 ppm 

20 – 50 km  02 – 03 horas L1/L2 5 mm + 1 ppm 

50 – 100 km  mínimo 03 horas L1/L2 5 mm + 1 ppm 
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> 100 km  mínimo 04 horas L1/L2 5 mm + 1 ppm 

TABELA 1 - PRECISÃO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ESTÁTICO EM FUNÇÃO DO TEMPO 

DE OBSERVAÇÃO 

Informações adicionais sobre este equipamento podem ser verificadas no APÊNDICE 

1. 

A metodologia empregada para o desenvolvimento dos trabalhos está descrita a 

seguir. 

2.2.2    Levantamento Planialtimétrico Cadastral 

O levantamento de GPS RTK consiste na técnica de se instalar um GPS no ponto 

chamado de Base, com um tripé para uma boa fixação do ponto, e com uma antena 

de rádio. Essa base manda o seu posicionamento em tempo real para o GPS chamado 

de Rover, que é o GPS que não fica fixo, ou seja, aquele que percorre o terreno 

cadastrando os pontos. O Rover também tem uma antena de rádio, que coleta o 

posicionamento do GPS Base e calcula em tempo real sua localização no terreno com 

precisão citada anteriormente nas configurações do equipamento. Para que essa 

comunicação funcione perfeitamente e possa ser feita essa correção milimétrica em 

tempo real é necessário que os dois GPS estejam funcionando corretamente e que 

estejam devidamente configurados, caso contrário essa correção não acontecerá. 

Para que se possa ter certeza de que tudo esteja funcionando corretamente existe 

uma notificação visual na coletora dos pontos indicando da palavra “fixo” para quando 

a correção está acontecendo ou a palavra “autônomo” para quando essa comunicação 

se prede e o GPS Rover acaba trabalhando sozinho sem a precisão esperada. A figura 

a seguir exemplifica esse método. 
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FIGURA 2 - MODELO DE LEVATAMENTO GPS PELO MÉTODO RTK 

 

O levantamento planialtimétrico cadastral detalhado do lote foi desenvolvido a partir 

da instalação do GPS base em um piquete instalado dentro da área do terreno. Com 

o GPS instalado, ele foi configurado para o levantamento com os parâmetros 

necessários ao apoio para o GPS Rover, para executar as correções em tempo real e 

calcular a precisão dos pontos coletados na hora. 

Após a configuração do GPS Base foi feito a configuração do GPS Rover, sendo que 

para o levantamento foi utilizado uma precisão planimétrica menor que 1,5 

centímetros e altimétrica menor que 2,5 centímetros, ou seja, quando se chega no 

ponto para coleta do mesmo o GPS Rover calcula a precisão do ponto e caso ele 

esteja acima da precisão estabelecida nas configurações ele não coleta o ponto, isso 

dá garantias de que todo e qualquer ponto coletado a precisão seja, no mínimo, das 

configurações definidas no início do trabalho. Ainda para que essa precisão seja 

respeitada foi configurado o GPS Rover para que fossem feitas 5 observações de 1 

segundo cada (5 segundos ao total) e todas essas 5 observações tem que estar dentro 

da tolerância estabelecida no início do trabalho, para que não haja possíveis 

interferências e/ou erros aleatórios na coleta dos dados, garantindo que as precisões 
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estabelecidas sejam respeitadas durante todo o trabalho. Todas as informações das 

coletas dos pontos, como a precisão, o código do ponto coletado (que pode ser 

mudado), o horário, o número de satélites, a comunicação com o GPS Base e outras 

pertinentes ao trabalho são apresentadas em uma “coletora” de dados que 

acompanha o trabalho todos. As figuras a seguir mostram o GPS Rover no modo de 

trabalho e a interface da coletora dos dados para melhor exemplificação. 

 
FIGURA 3 - CONTROLADORA EXECUTANDO O LEVANTAMENTO 
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FIGURA 4 – GPS BASE EXECUTANDO O LEVANTAMENTO TOPOGRÁFICO 
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3    TERMO DE ENCERRAMENTO 

O trabalho foi realizado dentro das expectativas, sendo coletados 175 pontos (nenhum 

ponto foi descartado) para uma ótima representatividade do terreno, com os 

elementos de interesse, como postes, meio fio, alinhamento predial, boca de lobo, 

fosso, entre outros. Todos os pontos coletados estão dentro da tolerância estipulada 

no início do levantamento atendendo as precisões esperadas pelo cliente. 
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APÊNDICE 1 – PONTOS LEVANTADOS EM CAMPO 

 



 
 

 



 
 

 



 
 

 

 

 



 

ANEXO 1 – RELATÓRIO FOTOGRÁFICO 

 

Detalhe da Rua Damazio C. Miranda, esquina com Rua Projetada IV. 

 

 

Detalhe da Rua Damazio C. Miranda, esquina com Rua Projetada IV. 

 

 

 



 

 

 

Detalhe dos fossos levantados. 

 

 

Detalhe das partes do terreno alagadas  

 

 

 

 

FOSSO LEVANTADO 



 

 

 

 

Detalhe da vista da Rua Damazio C. Miranda 

 

 

Detalhe da Rua Projetada IV, esquina com Rua Damazio C. Miranda. 

 

 

 



 

 

Detalhe da esquina das Rua Projetada IV e Rua Damazio C. Miranda 

 

 

Detalhe da esquina das Rua Paulo Gelgim IV e Rua Projetada IV 

 

 

 

 

 



 

 

Detalhe da esquina das Rua Paulo Gelgim IV e Rua Projetada IV 

 

 

Detalhe da esquina das Rua Projetada IV e Rua Paulo Gelgim IV 

 

 

 

 

 



 

 

Vista geral do terreno. 

 

 

Vista geral do terreno, tirada da Rua Dalmazio C. Miranda. 
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