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6.1 Základní pojmy - zákonné měřící jednotky 

Jsou dány ČSN ISO 1000 (Jednotky SI a doporučení pro užívání jejich 

násobků a pro užívání některých dalších jednotek, 1997).  

Radián (rad) je odvozenou jednotkou SI, je to rovinný úhel sevřený 

dvěma polopřímkami, které na kružnici opsané z jejich počátečního 

bodu vytínají oblouk o délce rovné jejímu poloměru. Je bezrozměrný. 

Vedlejšími jednotkami jsou stupeň (°), gon (nebo grad, g).  

Při měření se v geodézii využívají hlavně gony. 

Plný úhel Pravý úhel Části 

Radián 2 /2 --- 

Stupeň 360 90 1’ = 1°/60 1’’ = 1°/ 3600 

Grad 400g 100g 1c= 1g/100 1cc= 1g / 10000 



6.1 Základní pojmy 

Záměrná přímka je spojnice 

bodů S a P. 

 

Vodorovný směr φ je směr 

průsečnice svislé roviny ρ 

proložené body S a P a 

vodorovné roviny π proložené 

bodem S.  

 

Vodorovný úhel ω je úhel 

sevřený průsečnicemi svislých 

rovin ρ1,  ρ2 a vodorovné 

roviny π.  



6.1 Základní pojmy 

Svislý úhel ε – úhel ve svislé 

rovině ρ měřený od průsečnice 

s vodorovnou rovinou ke 

spojnici bodů S a P.  

výškový (nad vodorovnou 

rovinou), znaménko + (ε1)  

hloubkový (pod vodorovnou 

rovinou), znaménko - (ε2)   

 

Zenitový úhel z - úhel ve 

svislé rovině ρ měřený od 

svislice ke spojnici bodů S a P 



6.2 Teodolity 

Používají se na měření vodorovných směrů a svislých úhlů. 

 

Dělení: 

Dle konstrukce: Optickomechanické. 

  Elektronické (většinou mají vestavěný dálkoměr, tzv. 

  totální stanice). 

 

Dle přesnosti: Minutové teodolity – nejmenší dílek stupnice je 1 nebo 2  

  minuty (šedesátinné nebo setinné). 

  Vteřinové teodolity – nejmenší dílek je 1 nebo 2 vteřiny 

  (šedesátinné nebo setinné). 

  Triangulační teodolity – nejpřesnější, lze číst desetiny 

  vteřiny. 



6.2 Teodolit - součásti 

Teodolit se skládá ze tří hlavních 

částí: 

 

Trojnožka – umožňuje postavení 

teodolitu na stativ nebo jinou 

podložku. 

 

Limbus – vospodní část, která při 

měření zůstává nehybná. 

 

Alhidáda – vrchní část, která se při 

měření otáčí. 



6.2 Teodolit - trojnožka 

Tvoří podstavec teodolitu. Do přesně mechanicky opracované zděře 

(pouzdra čepu) se vkládá čep alhidády, který se v ní upevňuje svěrným 

šroubem. K urovnání vertikální osy alhidády V do svislé polohy slouží tři 

stavěcí šrouby, jejichž špičky se opírají o podložku trojnožky. Nad 

podložkou je umístěna pérovací destička, která slouží k pružnému 

připevnění trojnožky teodolitu k hlavě stativu, prostřednictvím upínacího 

šroubu. 



6.2 Teodolit – limbus, alhidáda 

Vodorovný kruh (limbus) slouží ke čtení vodorovných směrů a úhlů. U 

starších typů teodolitů se jednalo o kruh kovový u novějších typů (po 1. 

světové válce) o kruh skleněný. V obou případech nese na obvodu 

úhloměrnou stupnici, která přesně dělí obvod kruhu na 360° (šedesátinné 

dělení) nebo na 400 gonů (setinné dělení). 

 

Alhidáda je otočná část nad limbem, která nese především odečítací 

pomůcky pro čtení vodorovných směrů, ustanovky, vidlice s 

dalekohledem, svislý (vertikální) kruh k měření svislých nebo zenitových 

úhlů, libely.  



6.2 Teodolit – pomocné součásti 

Pomocné součásti optickomechanických teodolitů: 

Součásti mechanické: šrouby stavěcí, šroub svěrný šroub upínací, 

rektifikační šroubky, ustanovky – hrubé, jemné. 

Libely a doplňky ke stanovení vodorovného a svislého směru: krabicové 

a trubicové libely (alhidádová, indexová libela), kompenzátor.  

Součásti optické: čočky, hranoly, mikroskop, dalekohled. 

Odečítací pomůcky a zařízení. 

Čepy a pouzdra: umožňují vzájemný pohyb pevných a otočných částí 

přístroje. 



Minutový teodolit Zeiss Theo 020 A/B - součásti 



6.3 Totální stanice 

• Napájeny proudem z vestavěných nebo externích baterií. 

• Měřené hodnoty se zobrazují v digitální formě na displeji. 

• Přesnější přístroje mají vestavěný kompenzátor polohy osy V. 

• Oprava indexové chyby může být zaváděna do měřených hodnot 

automaticky. 

• Měřená data mohou být ukládána na paměťová média. 

• Mají řadu funkcí, např. nastavení libovolné hodnoty vodorovného 

kruhu do požadovaného směru, volbu úhlových jednotek. 

• Některé přístroje umožňují vkládání popisných nebo číselných 

informací. 

• Některé přístroje jsou motorizované a umožňují samočinné cílení 

přístroje. 

• Elektronické teodolity mají často vestavěný elektronický dálkoměr a 

obsahují geodetický software. Tento typ přístroje se nazývá totální 

stanice. 

• Výrobci: Leica, Topcon, Trimble, ... 

 



6.3 Totální stanice 



6.4 Osy teodolitu 

Z – záměrná osa 

 

V – svislá osa (osa alhidády) 

 

H – vodorovná osa (točná osa 

dalekohledu) 

 

L – osa alhidádové libely 



6.4 Osové podmínky 

Při měření musí být teodolit zcentrován a zhorizontován (viz. cvičení) a 

musí splňovat tzv. osové podmínky. 

 

• L  V Osa libely L je kolmá k ose alhidády V. 

• Z  H Záměrná osa Z je kolmá k točné ose dalekohledu H. 

• H  V  Točná osa dalekohledu H je kolmá na osu alhidády V. 

 

ad 1) Tato chyba se nevyloučí měřením ve dvou polohách. 

ad 2) Kolimační chyba – vyloučí se měřením ve dvou polohách 

dalekohledu 

ad 3) Úklonná chyba – vyloučí se měřením ve dvou polohách 

dalekohledu 

 





6.4 Další konstrukční chyby přístroje 

• excentricita záměrné roviny 

 Pokud záměrná rovina neprochází osou V, 

 vyloučí se měřením ve 2 polohách 

 

• excentricita alhidády 

 Pokud V neprochází středem vodorovného kruhu, 

 vyloučí se měřením ve 2 polohách 

 

• nestejnoměrné dělení vodorovného kruhu 

 Její vliv se sníží opakovaným měřením vodorovného úhlu vždy 

 na jiném místě kruhu (měření ve více skupinách)  

 



6.4 Chyby z nepřesného postavení přístroje a cíle, 

chyby měřiče 

• nesprávná horizontace přístroje 

• nesprávná centrace přístroje 

• nesprávná centrace cíle 

• nepevné postavení přístroje 

 Tyto chyby nelze vyloučit měřickým postupem. 

 

• chyba v cílení - závisí na vlastnostech dalekohledu, cíle, stavu 

ovzduší a schopnostech měřiče. 

• chyba ve čtení - závisí na velikosti nejmenšího dílku stupnice, 

odečítací pomůcce, rozlišovacích schopnostech oka.  



6.5 Měření  úhlů 

 

Vodorovný úhel je rozdíl dvou směrů odečtených na 

vodorovném kruhu při záměře na levý a pravý cíl. 

 

Zenitový úhel se získá zaměřením jednoho směru a 

odečtením na vertikálním kruhu, druhým směrem je 

základní směr, tj. směr svislice (vertikální osa 

horizontovaného přístroje). 

 



6.5 Měření úhlů - cílení 

Nastavení ryskového kříže při cílení 



6.5 Měření úhlů ve dvou polohách dalekohledu 

Základním měřením směrů a úhlů je jedna skupina, tj. měření směru ve 

dvou polohách dalekohledu. Tím dojde k odstranění některých 

přístrojových chyb. 

 

I. poloha – svislý kruh je vlevo 

II. poloha – svislý kruh je vpravo 

 

V ideálním případě platí : 

 

φ1 – φ2 =  200g, 

 

z1 + z2 = 400g. 



6.6 Postup při měření vodorovného úhlu 

Měření vodorovného úhlu v 1 skupině  

Postup: 

1. poloha dalekohledu 

    P1 

    P2 

 

proložit dalekohled 

 

2. poloha dalekohledu 

    P2 

    P1 



6.6 Postup při měření vodorovného úhlu 

Měření osnovy vodorovných směrů v 1 skupině (s uzávěrem)  



6.7 Postup při měření zenitového úhlu 

Při měření zenitových úhlů se při sklápění dalekohledu otáčí svislý 

kruh, ale odečítací značky (indexy) zůstávají pevné a při odečtení by 

měly být ve vodorovné poloze.  

 

Správnou polohu indexů zajišťuje: 

indexová libela – u starších přístrojů 

kompenzátor – pracuje automaticky 

 

Při měření zenitových úhlů musí být splněny osové podmínky teodolitu. 

Navíc musí být splněna podmínka, že vodorovné záměře musí na 

svislém kruhu odpovídat čtení 100g. Není-li tato podmínka splněna, 

přístroj má indexovou chybu. Tato chyba se vyloučí měřením v obou 

polohách dalekohledu a zavedením početní opravy.  

 



6.7 Postup při měření zenitového úhlu 

Pokud teodolit nemá indexovou chybu, pak 

   z1 + z2 = 400g 

Pokud přístroj indexovou chybu má, jsou jí zatížena čtení v obou 

polohách dalekohledu a platí: 

  z1 + z2 = 400g + 2i 

 

a správný zenitový úhel je: 

   z = z1 – i 

1 2 400

2

gz z
i

 




6.7 Postup při měření zenitového úhlu 


