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Preracdunavanje koordinata u Gauss:
Kruger:ovoj projekciji.

Kako su usled srazmerno vrlo velikih deformacija za Jugo-
slaviju odabrana tri konformna sistema Gauss-Kriiger-ove pro-
jekcije, bi¢e i dosta veliki broj tacaka u blizini dodirnog pojasa
izmedju dva sistema, koje ¢e se morati predstaviti pravckutnim
kordinatama u oba sistema. Nikako nije svejedno, kakav se nacin
odabere za preracunavanje ovih tacaka iz jednog u drugi sistem.
Usled srazmerno velike duZine dodirnih pojaseva bice i veliki
broj ovakovih tacaka, pa prema tome i znatno veliki posao oko
njihovog preraunavanja. : 224

Jednostavne formule za preracunavanje, koje bi opcenito
vredile nije moguce postaviti radi t. zv. lokalnih deformacija. Pod
ovim lokalnim deformacijama treba razumevati zapravo razliku
deformacija oba sistema.

cadatak bi se dakako mogao resiti it. zv. direktrim prera-
Cunavanjem t. j. da se pomocu pravokutnih ravnih koordinata
izralunaju geografske, a iz ovih pravokufne koordinate u drugom
sistemu. No ovaj nalin, kao 'vrlo dug i kompliciran mora se
odbaciti.

I ako je govor o konformnim projekcijama, ne moZe se ipak
za ciljeve triangulacije opcenito smatrati, da ravni smerni kutevi
nisu deformirani. Geodetska linija. kao najkrace rastojanje na
elipsoidu, ne projicira se kao najkrace rastojanje u ravomi t. j.
kao pravac, nego se projicira kao krivulja, koju u prvoj aprok-
simaciji moZemo smatrati kao krivulju II stepena. Medjutim za
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prakti¢ne ciljeve triangulacije mi trebamo pravce i stoga projici-
rani smerni kutevi moraju biti popravljeni sa malenim korekci-
jama, koje su poznate kao redukcije smera. Stoga mozemo ove
malene redukcije uzeti kao lokalne deformacije smera. Ove su
redukcije ovisne ne same o udaljenosti od ishodiSnog meridi-
jana, nego i o smestaju vizure obzirom na veli¢ine smernog kuta.

Mnogo vece deformacije imaju duzinu. No i jedne i druge
deformacije dadu se tac¢no odrediti, ako su poznati elementi, od
kojih njihov prirast ovisi. :

Iz gore recenog lako Ce se razabrati, da prilikom preradu-
navanja koordinata moramo uzeti u racun i ove deformacije, ako
Zelimo, da na$ racun bude toliko tacan, da bude osigurana tac-
nost rezultata do odredjene decimale samih koordinata. Jasno je
da c¢e od same veli¢ine dimenzija ovisiti i ta¢nost racuna, odnosno
tagnost odredjenja ovih lokalnih deformacija.

Dva koordinatna sistema ne e biti medjusobno paralelna,
nego Ce zatvarati kut, koji ¢e se od mesta do mesta menjati-
Ova promena kuta nastaje radi toga, Sto oba sistema ne leze u
istoj ravnini. Kut, Sto ¢e ga zatvarati dva sistema, bice u glav-
nom jednak apsolutnoj sumi meridijanskih konvergencija oba si-
stema. Da je tako videCemo iz daljih izvoda.

Ako bi oba koordinatna sistema leZala u istoj ravnini, vre-
dile li ove formule za transformaciju:

y b 4 x” sin e+ y” cos e a
x'=a-+ x" cose— y”"sine [ """ )

Ovde bi a, b i kut e predstavljale konstante za preracuna-
vanje iz jednog u drugi sistem. Medjutim, kako se ovde radi o
velikim dimenzijama, bice za prakti¢ne potrebe zgodnije ove
formule : : : ;

2=y = ('2—y"y) cos e+ (x";—x")sin ¢
(x'p—%) = (x"3—x";) cos e — (y73—y”,)sin &

Kod drugih jednacina predpostavlja se, da je tatka P, za-
dana u oba sistema. Ove formule vredile biy ako bi kut zaokreta
€ bio konstantan i linearne deformacije bile u oba sistema iste,
Kako to nije slucaj, moracemo u jednacine pod (2) uvrstiti i de-
formacije, pa ¢emo na taj nacin dobiti ove jednadine:

(¥2—y'1) = (¥"2—Y"1) 6.2 €08 &1.3 + (X"2—X") 6,.2 5in &5
’ 7 ” " " V4 s LR (3)
(x'3—X';) = (x"2—X"1) 6.2 COS &5 — (y”2—Y"1) Oyoa SiN €;.
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Za logarmiti¢ki raun moZemo pisati i ovakove formule :

sin (t7,.0 4+ €4)
sin t7;.,

cos (t”,.9+ & 9)
cos t”;

Isporedjenjem jednacina (3) i (4) moZe se lako dokazati, da
su ove strogo identi¢ne.

U gornjim jednaCinama predstavljaju veli¢ine oy i &, lo-
kalne deforwacije, i to:

log 6,., = log ¢';,—log ¢”,,
g2 = thp—t'p
gde je log o redukcija stranice, a t smerni ravni kutevi u jednom
i u drugom sistemu.

: Ove lokalne deformacije nisu konstantne veli¢ine, nego se
od mesta do mesta menjanju. Bi¢e stoga potrebno odrediti for-
mule za njihovo odredjenje, a zatim te formule svesti na takav
oblik, koji ¢e omogtiiti Sto lakSe prakti¢no racunanje. Kako ¢emo
kasnije viditi, kut zaokreta jednog sistema prema drugom sastoji
se od dya razna elementa, od kojih jedan predstavlja relativnu
konstantu, t. j. za jedno te isto stajaliSte je za sve vizure kon-
stantan, dok se drugi menja ve¢ prema poloZaju i duZini poje-
dinih vizura. Prvi ¢lan, koji je ujedno i glavni ¢lan, nazvacemo
lokalna orijentacija. Drugi predstavlja apsolutnu sumu redukcija
smera u jednom i drugom sistemu.

Azimut geodetske linije, kako je. poznato, moZzemo odrediti
po ovoj relaciji: _

[ Fb— i L L
o = & 4 8 } ........ (5)

Kako se radi o konformnim sistemima, moraju oba azimuta
biti medjusobno jednaka. U gornjoj jednacini osnacCuje 8 zakriv-
ljeni smerni kut, a 8 — meridijansku konvergenciju.

Izmedju ravnih i zakrivljenih smernih kuteva postoji ovaj
odnos:

V'2—Y) = 612 (y"a—y"))

(X'z—X'1) — 0.2 (X”Q*X”])

) tj-Z Fre 12 T 61.2 ...... (6)
8 predstavlja redukciiu smera, dakle u prvoj aproksimacijiz:
80 = p”  (%—X,) Qy,1y2)
6 p*
Obzirom na jednacine (5) i (6) moZemo za ravne smerne

kuteve pisati ovakove formule.
1+



tll.g — a’1.2—8/1—6/1.2
St LA 7
t/li.z f— a//1-2__8/11__8 1.2 ( )
Prema tome kut zaokreta bice jednak:
6ra = (8'4—81) ' (8—8,49) « « + . (8)

Prvi €lan ovoga izraza — (8',—8/;) — bice za isto staja-
liste konstantna veliina; on predstavlja diferenciju meridijanskih:
konvergencija. Kako smo ranije rekli, ovu diferenciju naziva¢emo
u budude lokalnom orijentacijom. Ukupno izraz za g,., naziva-
¢emo lokalnom deformacijom smera.

Kada su ovako razloZeni temeljni pojmovi, moZemo preci
na odredjivanja pojedinih Clanova. :

Odredivanje lokalne orijentacije:

Za meridijansku konvergenciju u Gauss-Kriiger-ovoj pro-
jekciji imademo ovakovu tormulu: ‘

t<}_—lsmcp—{—3 ¢ (143 5° )+15 7 Sing costep (2—t%) (9):

Ovde oznacava ¢ geografsku Sirinu taéke,ldiferenciju geo-
grafskih duZina, raéuna]um ishodiSni meridijan kao nul-meridijan,
n2 —e"? cos? ¢, gde je e* ]edan od ekscentriciteta zemaljske e-
lipse, t = tg ¢ i p modul za pretvaranje analiticke u kutnu meru.

U oba koordinatna sistema glasie formula za meridijansku:
konvergenciju: :

+3
8’ = I sinp + 3{—p—2— sinpcos® p (1 +3 1% +
. %
s 1154 sing cos4 ¢ (2—t?)
s P 18 i : : ; .. (10):
87 = 1" sinp + 351 sing cos ¢ (1 + 3n?) +
75

- 1654 ; Sing cost ¢ (2 — %)

Kako se ovde radi o jednoj te istoj tacki, bice i geograf-
ske pozicije tacke ¢ i A iste. Usled toga bice I' = A — A/ i
17 = N — A\, gde M/, i )", predstavljaju geografske duZine
ishodiSnih meridijana.

Diferencijom jednacina pod (10) dobi¢emo za lokalnu ori--’
jentaciju slede¢u vrednost:



smcp cos

8 — ' —sing (I” — 1), 4308t =179 4

+ﬁ%%$@_ﬂWL4%~%m

Obzirom na gore receno, bice:
e LR RS SN — VAT N R €
t. j. konstantna veli¢ina. Za naSe koordinatne sisteme iznosi ona 3°.
Sada ¢emo transformirati ostale ¢lanove kako sledi:
12— 18 = (1" —1) (1" 41"V 4+17) =
= AN [3 — BN (Mo M) NN 2]
Radi kraeg izraZavanja uvescemo jo$ i ovu oznaku:

A, A7, = 2s
Y m} (13)

- Odavde dobijamo, da je A/, = As -I—é- A\

2 . (14)
}\'”o: AS — 7 A)\

(Vastavice se)

'H. Dieck.

HAcnuTuBaIGE CIHOCOGHOCTH 3a 3BAIGE reoMeETpa
(Ipeseneno u3 5 ceecke 42. romuumra ,Allgemeine Vermesssungsnachrichten®).

Kon npemepaBema 3em/bHIITa M3HIJNA3€ C€ CTAJHO HOBE Me-
TOJE CHHMama TEepPeHa, M3palleé W YMHOKaBalba IVIAHOBA, HAYHMHA
pauyHama NMOBPUIMHA, KAKO O6M Ce KBAHTHTATHBHO M KBAJIUTATUBHO
MOBUCH/IN pe3yATaTH paja. ['€omeTCKH HHCTPYMEHTH HENpecTaHo
ce ycaspuaBajy. He npesa ce Hu npen xakBum TpPyZOM J1a ce IO-
6uje naj6ou marepujas. CamMo y jefHOj Tayllk HUCMO Ce MOTPY-
Iuay, Na MOXEMO YyHanpel pasJuKoBaTH no6ap Marepujalr Ox
phasora. [Tox TuM ce nmoxapa3yMeBa OHO IUTO je HajBaXKHHjE€ NPH
pany, cam paasu yoBekK. CnperaH YHHOBHHK — TeOMeTap MOCTH-
3aBa 3rONHUM JHUCNO3HIHMjaMa, HaJaxeweM N00pHX MeToxa U CH-
rypuomwhy pajaa jaMayHo ABOCTPYKO M TPOCTPYKO BHIIE OJ OHOTa
KOju je BpJAO HEcCnpeTaH, aJu Koju 6M MOKJZa Mmorao ma Hmo6po
.lleny]e y Apyrom 3Bamy. [ToBpx TOra moxzna panoBu NOTOHEra
jow canpye HETAYHOCTM M TpEIIKE.

[lIra je meponaBHO 3a jemsora maaauha W HErose poau-
Te/be KOA H3Gopa 3Bama? AGwTypujeHar ymopehyje y npsom



