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3. Souradnicové vypocty.

Podkladem pro polohové méreni jsou body polohového
bodového pole. Poloha téchto bodU je dana pravouhlymi
rovinnymi souradnicemi Y,X v daném souradnicovém
systému. V tomtéz systému se udava poloha nové
ur¢ovanych bodu.

Vypocty se odehravaji v roving, pfimo mérené hodnoty je
nutno redukovat z nadmorské vysky a kartografického
zobrazeni | R S | N1

Souradnicové rozdily :

N
AX{, = Xy = Xy,
Ay, =Y, - Ve,
AXpp = Xp = Xy, ;
— ' [\
Ay,y = Y1 - Yy, X




3.1 Délka.

Vzdalenost dvou bodu, platis,, = s,;.
Znameénko je vzdy kladné.

Z pravouhlého trojuhelniku Ize odvodit dalSi moznosti
vypoctu s.



3.2 Smérnik.

Smeérnik je orientovany uhel, ktery svira spojnice dvou
bodU s rovnobézkou s kladnou osou X souradnicové
soustavy. N o

Z obrazku vyplyva:

Tabulkovy uhel j je tfeba prepocitat do spravného
kvadrantu.



3.2 Smérnik.

Kvadranty

l. 1. 1. 1V.
Ay, * i ) ]
AX, + - - +
Gy = 0, 2009-¢,,12009+ ¢,,|4009 - @,




Smernik - priklady

S
Y
11

C.bodu [ Y[m] [X[m] 1
1 2000 | 7000
2 2300 | 7200
3 2300 | 6800
4 1700 | 6800
5 1700 | 7200




¢,, = arctan

@, = arctan

¢,, = arctan

@, = arctan ——-
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Smernik — priklady

300
= arctan +300 = 62,5666g0n oy, = ¢, =62,5666g0n
[+200

+300
— arctan 00 62,5666gon 033 =200gon—¢, =137,4334gon

—-300
— arctan =62,5666gon oy, =200gon+ ¢, =262,5666g0n

—200

-300
— arctan 200~ 62,5666gon o35 =400gon—g,; =337,4334gon
_|_




3.2 Smérnik.

Tento postup vypoctu byl vytvoren pro vypocty z tabulek goniom. funkci, kde
byly hodnoty tabelovany pouze pro kladné argumenty. Pri pouziti kalkulacky je
mozny jednodussi vypocet, nebot funkce arctan(x) je jednoznacnd v rozsahu (-
100 gon, 100 gon). Pomocny uhel j:

X AY1,
@ = arctan A,

Smeérnik se pak v pripade, ze AX, , < 0 vypocita takto:

g1, =@+ 200 gon,
V opacném pripade, kdy 4X;, > 0, plati:

012 = ¢,
Vysledek vypoctu je stejny jako u predchoziho postupu.
Pro oba postupy plati, ze je-li jeden souradnicovy rozdil roven nule, Ize
hodnotu smérniku odvodit pouze na zakladé znalosti znaménka druhého
souradnicového rozdilu. Pokud 4X = 0, pak ma smérnik hodnotu 100 gon
pro AY > 0 a 300 gon pro 4Y < 0. Pokud 4Y = 0, pak ma smeérnik
hodnotu 0 gon pro 4X > 0 a 200 gon pro 4X< 0.
Jsou-li oba souradnicove rozdily rovny nule, smérnik nelze vypocitat — A
poloha obou bod{ je v roviné XY totozna.




3.3 Polarni metoda.

SlouZi k vypoctu souradnic bodu P, je-li méreno :
mérena délka strany d,; , vodorovny uhel o.
Znamo : Y,X bodu P, a P,.

Postup vypoctu: = :
Q3 = Opp + O,

Ay 3 = di3.sin o,
AX;3 = dy3.COS O3,

Y3 = Y + Ay,
X3 = X; + AXy.




3.4 Protinani vpred z uhlu.

SlouZi k vypoctu souradnic bodu P, je-li méreno :
vodorovné uhly ®,, m,.
Y

Znamo :Y,Xbodu P,aP,. —

s —s . sin(a)z) cfs

B sin(w, + @,) LT sy

< —s. . Sin(a)l) st\ :F%
= sin(o, + w,) o

Dale polarni metoda, pro

kontrolu se bod P, pocita :;2
: 23
z obou stanovisek. ! T4

X
10



3.5 Protinani vpred z délek.

SlouZi k vypoctu souradnic bodu (P;), je-li méreno :
vodorovné délky s;, S,s.

/7 o +Y
Znamo : Y,X bodu P, a P,. S
Py
T~
2 2 2 I N
S13 T S5 = Sy \ -
cos(@,) = 5 \ 3
° S ° S S i
13 12 ® | o1,
1Xq3
Sz ‘
Dale polarni metoda, pro
\V4 P
kontrolu lze pocitat z obou ) 2
_ &3
stanovisek. T2t wﬁ
' *X

(P11 S13,Wy; Pyis,s,wW,).

11



3.6 Polygonové porady.

Slouzi k souc¢asnému urceni souradnic vice bodu.

Meéri se délky vSech stran a levostranné vrcholové uhly
na vSech polygonovych bodech.

Rozdéleni :

Jednostranné /oboustranné pripojeny /nepfipojeny,
Orientovany /neorientovany.

Vetknuty (oboustranné pripojeny, neorientovany).
Uzavreny (zacina a konci na stejném bodé).
Volny (jednostranné pripojeny a orientovany).

B{byBJXB}
AlYa,Xa )
0\\ _.»—%.1 OJZ K //
S de Lod dn N dx_ (o
T 1 2 K [yK,xK;

12



3.6 Polygonové porady.

Oboustranné pripojeny a orientovany.
Znamo : Y, X bodU A, B, 1, n.
Méfeno:® , ®, ... ® ; dyy, dys .o d 4
Urcuje se : Y,X bodu 2, 3 ... n-1.

Y

n’

\A
\
\

\




3.6 Polygonové porady.

Priblizny vypocet souradnic s oddélenym vyrovnanim
uhld a souradnicovych rozdild.

Postup vypoctu :

1. VypocCet smérnikl na orientacni body.

2. Uhlové vyrovnani.

3. Vypocet smérniku v polygonu.

4. Vlypocet souradnicovych rozdild.

5. Souradnicové uzavery.

6. Vypocet opravenych souradnicovych rozdild.
7. Vypocet souradnic polygonovych bodd.

14



3.6 Polygonové porady.

1. Vypocet smérnikl na orientacni body

S1As SnB-

2. Uhlové vyrovnani
Uhlovy uzaver :

O, =0, —(alA +Y o, —(n - 1)-2009)

Nesmi pfekrocit mezni hodnotu O, < u,,

u,, = 0,01°yn+3 , n-potet bodl pofadu.

Rozdéleni uhlové odchylky se provadi vzdy umérné poctu
vrcholu:

o0 = —2 o =w+7,
N 15



3.6 Polygonové porady.

3. Vypocet smérniku v polygonu :

Oy = 0pp +O,

O,; = a;, +0, + 2008,

OLn—l,n = an—2,n—1 + (Dln—l + 2008 ’

Oy = Ap1, +o, + 2008 = 5, 5.
Kontrola !

4. \/ypocet souradnicovych rozdilu

Ay,, = dy,.sinay,, Ax;,=d;,.c0S 045,

AYpqn = dpgpSina AX = d,.1,.COS Qg .

n-1,n’ n-1,n

16



3.6 Polygonové porady.

5. Souradnicové uzavery :

Souradnicové uzavery :

O, = 4y,,— Y, 4y;,
i

O, = Ax,,— Y AX;.
i

Polohovy uzaveér :

0, =40 + O.

uy = 0,01. /Zdi + 0,10;

17



3.6 Polygonové porady.

6. VVypocCet opravenych souradnicovych rozdilu :
(Umérné souradnicovym rozdilim)

= O, ‘ Axi‘.
X

Oy
_ | ay.|, 8,
Say | A O = s

Opravené souradnicové rozdily :

Ay, = Ay, + 6, , AX = AX; + &y, .

54‘ Yi

Kontrola !

szi, = Ayln ZAXi, = Axln

18



3.6 Polygonové porady.

7. Vypocet souradnic

dano,
X, + AX'y5,

dano, X4
Y1 +AY 15, X,

Y1
Y>

yn = yn-l + Ay n-1,n’ Xn Xn-l + AX n-1,n °

Kontrola !



3.6 Polygonové porady.

Uzavreny polygonovy porad :

Znamo : Y,X bodu A (orientace), P;.

Mevreno L O, 0y ... O iy, Aoz .o g

Urcuje se : Y,X bodl 2, 3 ... n-1.

Uhlovy uzaveér : pPr———F ==
e yon N

pro vnitrni uhly

O, =(n—2)-2()0—2a)i C?;,f/ 1

pro vnéjsi uhly |

0, = (n+2)-200-Y w, ? ACENN o )
T —— L)
Musi platit : i
SAX = TAy =0. -

Vypocet podle drive popsaného postupu. 20



3.6 Polygonové porady.

Uzavreny polygonovy porad (lokalni soustava):
Voleno : Y,X napr. bodu P,, souradnicovy systém.
Mevreno L O, 0y ... O iy, Aoz .o g

Urcuje se : Y,X bodl 2, 3 ... n-1.

Y

dy2 P4
-G

Uhlovy uzavér : = — g
pro vnitfni Ghly /‘J“; d&ﬂ\
_ c23// \

0, =(n-2)-200-> @ /

/ \

pro vnéjsi uhly Ao \
0,=(n+2)-200-Yw, = = -—-1

Musi platit :
>AX = XAy =0.
Vypocet podle drive popsaného postupu. 21



3.7 Protinani zpét z uhld.

Slouzi k vypoctu souradnic bodu (P,), je-li na
urcovaném bodé méreno :
vodorovné uhly a, B.

Je znamo : Y,X bodu Py, P,, Ps.

Dvoji protinani z dhld —
- Uhly nad tétivou jsou totozné.

1. Souradnice Collinsova bodu C
protinanim z thlt z 1, 3 (o..B).

2. Vypocet Uhld u bodu C (ze smérnikdl na
body 1, 2, 3.

3. Souradnice bodu 4 protinanim z uhlt z
A,C (0, ).




3.8 Transformace souradnic (linearni).

Posunuti + otocCeni + (zména méritka)

v A,B - plivodni soustava
X,Y — cilova soustava

Posunuti o Ty, Ty

Otoceni o Uhel w

y (Zména méritka m)
p

Nutno znat alespon dva
body v obou soustavach.




3.8 Transformace souradnic - otoCeni

k3

Uhel stoCeni w je definovan
jako smernik osy A v cilové
soustave.

24



3.8 Transformace souradnic - posun

k3

Posun je definovan jako
souradnice v cilové soustave

Ty, T, pocatku pdvodni
soustavy.

25



3.8 Transformace souradnic — pouze otoceni

— =COSW =>X1=a"Co0SW
a
X2 . ,
— =sinw => x, = b sinw v

L

\ //,
V1 : _ /,/a
— =SInw=>Yy; =a-sinw =
a ,,
Y2
5 = Cosw =>7y, =b Ccosw

a-cosw—>b-sinw

Xp = X1 — X2

Yp=YyY1+Yy,=a-sihw+ b -cosw

26



3.8 Transformace souradnic — pouze posunuti

Obecné pres souradnice
poCatku plvodni soustavy
v cilové soustave:

B

i

XKZTx+aK

YK:Ty_l_bK ~3

P 4

27



3.8 Transformace souradnic — pouze posunuti

Protoze pocatek soustavy
neni obvykle znamy, je
mozné pocitat od bodu =

]

znameho v obou
soustavach:

K+
XK :Xp +AXpK

YK —_ Yp + AYPK

AXpg = Aapg AYpx = Abpg

28



3.8 Transformace souradnic — otoceni a posunuti

Vypocet bodu K ze
znameého bodu P v
obou soustavach: \

AY ok S N

\Xpid 4 Y

A4
XK =Xp +AXPK =Xp +AapK'COS(1)—Apr - Sin

YK = Yp + AYpK = Yp + AapK -SIn w + Apr "COS W
29



3.8 Transformace souradnic — vypocet bez vyrovnani

1. Nejmeéne 2 body ve dvou soustavach (tzv. identicke) - P,(x, Y;
a;, by), Po(X,, Y5 @5, by); souradnice dalSich bod( P5(as, bs),
P4(a4l b4)1

2. Redukce vSech bodl o P, v obou soustavach (X, = X; — X, ...; @
=a,— ay, ...).

3. Vypocet smérnikl (P, P,) v obou soustavach, jejich rozdil je Uhel
otoceni .

4, Vypocet x = a.. cos(w)+ b, . sin(w) + T, (Ty =%, T, =yy)

5. Vypocety = b,. cos(w) — a,. sin(w) + T,

Zmena meéritka:

X = m.(a,. cos(w)+ b, . sin(w)) + T,
y = m.(b,. cos(w) — a,. sin(w)) + T,

(Redeni bez redukce na vice identickych bod& — MNC.)
30



3.8 Transformace souradnic — priklad

Mistni soustava: Cilova soustava:
A/m B/m X/m Y/m

P 5 5 P 13 15
K 15 10 K 18 25
1 15 0 1 ? ?
2 10 5 2 ? ?
3 10 10 3 ? ?
4 5 15 4 ? ?

. 31



3.8 Transformace souradnic — priklad

Mistni soustava: Cilova soustava:

A/m B/m X/m Y/m
P 5 5 P 13 15
K 15 10 K 18 25
1 15 0 1 ? ?
2 10 5 2 ? ?
3 10 10 3 ? ?
4 5 15 4 ? ?
Redukce:

A/m B/m Redukce:
K 10 5 X/m Y/m
1 10 -5 P 0 0
2 5 0 K 5 10
3 5 5
4 0 10 Smérnik PK: 70,4833 gon

Smeérnik PK: 29,5167 gon

Uhel otoéeni w = 40.9666 gon 32



3.8 Transformace souradnic — priklad

Transformace bodu 1 az 4:
o = 40,9666 gon;
Tx=Px=13m
Ty=Py=15m

Cilova soustava:

x/m y/m
4001 13 15
4002 18 25 KONTROLA!
1 24 17
2 17 18
2 14 22
4 7 23



3.9 Volné stanovisko.

Slouzi k vypoctu
souradnic stanoviska, je-
i zde meérena

osnova vodorovnych
smérl a délek na body o
znamych souradnicich.

Redi se vyrovnanim MNC
(viz. dalsi odborné
predmeéty).



