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Ing. Zdenko Tomasegovie:

Postoji li mogucnost direktnog
odredivanja koordinatnih razlika

u poligonskim vlakovima?
Idee d'un instrument topograpMque (coordinatometrc) pour la

determination directe, sur le terrain, des coordonnes relatives.

Uvod. • : '

Velilv napredak u tehnici izrade geodetskih instrumenata
u nekoliko proteklih decenija ima se ii glavnom pripa'Sati Upp-
trebi stalclenlli dijelova, kao sto su prizme, planparalelne pie
ce i stakleni klinovi. Tocnost i udobnost u-radu, to ekononiija
vremena, sto lb daju modemi geodetski instrumeuti, posljedi-
eom su bas tih sredstava. Posebno poglavlje eine u torn po-
gledu precizni daljinomjeri, kod kojih. su primijenjeni stak-
kleni klinovi (instrumenti. koinstrukeije Wilda, Kerna i dr.),
pa oiida duhnvito smisljeni autoredukcioni tahimetar Bos-
shardta sa pokretnim klinovima.

Novije Wildove kons-trukcije teddolita pokazuju daljnji
napredak. Ida se za takvim tipovima instrumenata, koji bi
dall u sto, kracem vremenu, uz ulog sto mauje onergije. rezul-
tate potrebne tocnosti.

TJ ovoj radnji pokusati cu obraditi pitanje moguenosti
direktnog odredivanja (s instrumentom) koordinatnih razlika
u poligonskim vlakovima i iskoriscenje ove moguenosti' kod
snimanja detalja/

Stakleni klinovi^

Poznato je, da staldenl klin otldanja zraku svjetla a—a
(si. 1.) za Init 6, koji je funkcija kuta x i Iznosi u glavnom
X
— t. j. polovieu kuta, sto ga zatvaraju ravnine brnsenja MN

i MO. Primijeni li se ovakav Idin kao nepomican pri radu,
tako da d iznosi 34' 23'' = a (paralakticni kut), nastupa slucaj.
daljinomjera, pomocu kojih se na daljinomjembj letvi cita
odsjecak I, koji mnozen sa multipliJkacionom konstantom
K = 100 daje vodoravnu, doticno kosu udaljenost.
Glasnik za sumske pokuse 2G
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SI. 1.

Bosshardt -je, ugradio uz durbin jednu »pretklijetku« sa
dva pokretna klina, od kojib ja svaM brusen tako da u svom

S  *'

' nultom polozaju otklanja vizuru za t. j. za polovicu para-

lakticnog kuta. Klinovi (si. 2.) okrecu se u protivnim smjero-
vima oko jedne zamisljene osi, koja je paralelna sa vizurom.

SI. 2.

Vrtnjom samo jednog Idina (sL 3.) oko te zamisljene osL vi-

znra se krece po lamgu s polumjerom r = ̂ (radij koji odgo-
vara polovici piipadaju6eg odsjecka na letvi). Zaolcrene li
se taj Idin (posredstvom posebno ugradenih zupcanika) za kiit
a, za koji se podigao ill spnstio durbin^ vizura dolazi na peri-
feriji zamisljenog kruga n tocku B (si. 4.). Drugi klin, koji se
nalazi ispred ovoga, odmakimo bi vizuru, 'sto pogada toeku B

za r = -^u stranu (B').No i taj drugi kiln rotira za kut a, ali'
u protivnom smjeru, tako da ovaj Idin dovodi vizuru u D.
Odsjeoak

CD = 2r cos a = I cos a ... (1)
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SI. 3.

u stvari je onaj iznos, koji pomnozen sa konstantom daljino-
mjera daje horizontaLnni projekciju udaljenosti od instrumenta
do letve. Kod toga 2r = I odgovaxa odsjeeku kbse udaljenosti,
a 2r cos a = I cos a predstavlja odsjeeak, koji odgovara hori-
zontalnoj projekciji te udaljenosti.

Poikusajmo sada prosiriti podrnfijia ueinka klinova. Si-
gurno je da postoji mognonost rptacije klinova i za 360" t. j.
za pun okret. Kod Bosshar'dt—^Zeiissovog autoredulccionog ta-
himetra ta puna rotacija ne dpiazi n obzir, jer se visinski

\S /»

c'
I

/

/

SI. 4.

kutevi (elevacioni ili depresioni) nalaze nvijek u I. kvadrantu
(manji od 90"). Lako' je nvidjeti pomoou. konstrukcij'3 slicne
onoj u si. 4., da bi n slucaju rotacij© Minova za kutnu vrijed-
nost, koja bi se nalazila na pr. n dmgbm ili trecem kvadrantu,'
trebalo- primijeniti letvu sa dvostrukim opisom i dvostrukim

16
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noniusima. Jedan bi.opis tekao od polovice letve ulijevo,-a
drugi udesno, dakle jedan lijevi i jedan desni opis. Oba bi
kliria u torn slucaju (kut zaokreta u II. ili III. kvadrantu) po-
makla zraku svjetla (vdsuni) u lijevn stranu, tako da bi bio
potreban opis letve na obje strane. Dakle kod rotacije kli-
nova za 360® potrebna je letva sa dvostrukim opisoni.

vUzmimo, da se Idinovi prikazani u si. 2. nalaze u nultom
polozajn t. j. prije bilo kakve rotacije. Ako se od tog polozaja
kao nultog zapocima sa rotacijom, Idinovi ce, kao sto je po-
znato izvrsiti rednkciju (odsjecka na letvi za kosn udalje-
nost) sa cosinusom kuta rotacije.

Zamislimo sada nov nnlti polozaj klinova, koji bi bio n
zakasojenjn (fazi) za 90® t. j. n polozaju prikazanom u si. 5'

2'

SI. 5.

Pogledajmo, kako djelujn ti Idinovi. Klin 1' otklanja u nul

tom polozaju vizuru za kut (t j. lineamo za r) prema dolj'5

/  /

•V- ̂

T=> ^
B \

/  \
/  %

\ 4 2  /

SI. 6.

(A si. 6.). Rotacijom za neki kut /S (smjer rotacije oznacen u
si. 5.) on otklanja vizuru u B (si. 6.).. Drugi klin 2' stavJjen
pred klin 1' otklonio bi vizuru u B', da nije rotirao, ali nakon
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rotacije za kut on otklanja vizuru u D. Kolild. je odsjecak
CB^ On izuosi:

r cos {90 — (5) + r cos {90 — = 2r sin /5 = i sin /5 (2)

Dakle: klinovi," koji se nalaze po svom nultom polozaju u fdzi
za 90® prema prvo spomenutim. Idinovima (iz si. 2.), reduciraju
odgovarajuei odsjecak na letvi sa sinusom knta rotacije. Na-
zovimo radi kratko6e klinove iz si. 2. sa cos-kllnoviina ili Ia*acG
sa c-klinovima, a one iz si. 5. sa sinrklinovima ili krace sa
s-klinovima. I kod c-klinova i kod s-klinova postoji mogncnost
rotacije kroz sva 4 kvadranta naime za 360® oko jedne zarais-
Ijene osi.

a) e-klinovi SI. 7. b) s-klinovi

Razmotrimo slncaj rotacije za dvije grupe c-,ili s- Idi-
nova, koje sn grape svrstane kao u si. 7. Klinovi neka bndu
bruseni tako da svaki za sebe otklanja vizuru u stranu za

r = -K. Grape I i II te I' i IP neka budu polozene medusobno
A

u istom smislu.

Rotirajmo sistem c-klinova tako, da Idinovi .grupe I ro-
tiraju za neki kut A, a grupe II za neki drugi kut fx, Pri tom'e
neka klinovi 1 i 3 rotiraju u jednom, a 2 i .4 u dragom smjeru.
Pri tome rotira 1 i 2 za isti iznos A, a 3 i 4 za isti iznos fx.
Smjerovi rotacije oznaceni su u slici.' Kakav ce biti ucinak?
Kuda ce se pomaknuti vizura koja ima da prode kroz klinove?
Klinovi 1 i 2 (si. 8.a) pomai^i su vizura iz 0 u. D. Pri tome su
rotirali za Init A. Klin 3 odmaknuo bi vizuru u D', da nije
rotirao; nakon rotacije za kut /x on pomice vizura iz D u E.
Klin 4 pomaknuo bi vizuru iz E u E',.da nije rotirao, aji na
kon rotacije za kut /t on pomice vizuru iz E ii F. Kolik je
ukupni pomak OP?
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Dakle:,

SI. 8. a) e-klinovi

CP - Cp + BF
CD = r cos ?. + r cos X = 2r cos X ~ I cos X
DF = r cos /Li + r cos p. = 2r cos p — I cos p

CF = I (cos X + cos p) . . . . (3)
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SI. .8. b) s-klinovi

znaci, da se djelovanja gnipa c-klinova I i II algebarski zbra-
jaju. Slicao je sa djelovajijeni s-kliii'ova. Klmovi 1' i 2'( si.
8.b) pomiou rotacijom za 'kut 9 u smjeru oznaoenom u si. 7.b
vizuru iz S u N. Klinovi 3' i 4' poinioii rotacijom za kut
vizuru iz N u P. Gjalokupni pomak SP iznosi: -
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SP = SN. + NP
SN = r s/n ® 4- > sin <p = 2r sin (p ~ I sin
NP = r sin ̂  -h r sin ̂  = 2r sin ̂  I sin

5P.= I (sin 9 -T- 5m 6) (4^1

I kliiiovi grupe I' i II' djeluju dakle tako, da se nD'ihovi ucinci
algebarski zbra^aju.
'  Izmijenimo sada polozaj grupa tako, da gnipe Til' ostami

"u istoin' polozaju kao u sL 7., a grupe II i 11' da dodu u polo-
zaj zaokrenut za 180® (si. 9.). Rotirajmo.i opet sistem c-klinova

@

a) c-klinovi SI. 9. b) s-klinovi

tako, da kliuovi grupe I rotiraju za ueki kut A, a grupe II za
neki drugi kut u smjerovima oznaoenim u si. 9.a. Klinovi
i i 3 rotiraju u jednom, a 2 i 4 u dnigom smjeru; Klinovi

/. 1

^ /

u-

c\
\

A\! ^
A

\

\
1

I

I

'  ''' J\\ V N

/  ̂ / \

SI. 10, a) c-klinovi . , ' .

1 i 2 s jedne strane, te klinovi 3 i 4 s druge rotifaju za iste
izno.se t. g. 1 i 2 za kut A, a 3 i 4 za kut ,u. Kakav ee biti ucinak
sistema? - ^
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"  I ■ SI. 10. b). s-klinovi
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Klinovi 1 i-2 pomaknu zraltu svjetla od C. do D. Klin 3 vra-
tio bi zraku svjetla iz J) natrag u A da nije rotlmo. Nakon
rotdcije za' neki kut [x on pomice zraku iz D u E. Klin 4 po-
maknuo^'bi zr^u iz B u E' da nije rotirao, ali nakon rotaeije
on pomice zraku iz n. F.

Ojelokupni ucinak CF iznosi:

CF = CD ~ DF ^
CD = 2r cos 1 = 1 cos X

-  ' DF = 2r cos fx = 1 cos fx
CF = I (cos i — cos fx) . . . (5)

Djelovanja gimpa I' i II se dakle algebarsld odbijaju. Roti-
rajmo sada sistem s-klinoya u smjerovima oznaoenim u si. 9 b.
Klinovi 1' i-3', te 2' i 4' rptiraju u istom smjeru. Pri tome kli
novi 1' i 2' za neki kut 9, a klinovi 3' i 4' za neki drugi kut il.

Ucinak klinova vidi se iz si. 10 b. Klinovima 1' i 2' pomifie
se vizura iz S u N, a Idinovima 3' i 4' iz N u P.

Kolik je cjelokupni pomak vizure SP?

SP = SN

SN = 2r sin 9

NP = 2r sin

SP = I (si/n z>

NP

I sin 9
I'sin ■i'

sin i) •  . (6)

I ovdje se djelovanja grupa I' i IP algebarski odbijaju. Po-
kusajmo ove izvode isJcorlstiti za rijesenje postavljenog za-
datka naime za direktno odredivanje koordinatnih razlika.
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Oclfcdivanje koordinatnih razlika djelovanieni sistema
staklenlh klinova.

Koordinatne razMke u pravokutnom sistemu racunaju se
po formiilama:

S y = D sin v \
^ X = V cos -VI

■gdje je D horizontalna projekcija udaljenosti, a v snijerni Imt.
Kako 3'3 D u opdenitoni slucaju dobiven redukcijom kose iida-
Ijenosti d sa cos visinskog kuta a to mozemo pisati:

^ y = d cos a sin v 1
X — d cos a cos V j •

Ako je d odreden optickim putem, onda je (pustajuci za sada
po strani adicionu konstantu k)

d = Kl

pa je
diy = Kl cos a sill v 1
A X = Kl cos a cos V / '

Priniijeno li se pokretni stakleni klinovi za mjereiije duljina
(kao naprijed), onda je I = 2r, gdje je r otklon vizure prouzro-
kovan jednim klinom^ talco da formule (9) daju sada;

Ay = 2 Kr cos a sin v \ qv
A X = 2 Kr cos a cos v |

Prodiikti cos a sin v i cos a cos v dadu so transformirati na
oblik:

cos a sin v = Vs [sin (a + v) — sin (a — vVJ
cos a cos V = Vs [cos (a + v) + cos (a — v)]

take, da formule (10) mozemo pisati:
2/ = Kr [sin (a + v) — sin (a — v)] I

A X ^ Kr [cos (a + v) + cos (a — v)] / •

dve su formule, ukoliko se odnose na opticko mjerenje duljina,
izvedene sa pretpostavkom, da dva klina pqmicu vizuru za
2r = I (doticno I cos a; vidi formula 1.).; dakle da svaki Idin
za sebe poiniee za — (doticno za cos a) ill izrazeno u kutnoj

2 • 2 I

mjeri za (doticno -J- cos a).
y  • •

No mi trebamo s obzirom na formula (11) klinove, koji, po

dva Zajedno, pomicu vizuru za r ~ ^ > dakle svaki za sebe za
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^ doticno za ~ cos a) odnosno u kutnoj mjeri za (doticno
vcos ct).
4

A da li je uopce moguce odrediti koordinatne razlike
^2/ i Aa: po formulama (11) uz pomoc staklenih klinova? Uz-
memo li, da je ii formiili (11) "

imati cemo'izraze

a + V ~ U \
a — V = F / ■ - ■ ■ (12)

/

r (sin U — sin V) (
r (cos U + cos F) I ' ' , '

a za dobivanje velicina ovoga tipa superpouiranjem vec je
izlozena mogueuost fDrmulama (6) i (3), postavom klinova kao
u si. 9b i 7a, sa djeloyanjem kao u si. 10b i 8a.

Pri tome sada treba voditi raeuna, da je JJ algebarskl
zbroj a F algebarska razlika visinskog kuta a i smjernoga
kuta -v. •

Ovdje se detaljna izvedba prepusta raehaniearu-konstruk-
toru, koji ce gibanja vertikalnog kruga i albidade — i to
odvojeno — podesno prenijeti na klinove, tako da oni rotiraju
kako to zabtijevajii slucajevi izneseni u al. 9b i 7a u vezi sa
formulama (11). To znaci: ' ' t

1. Na sve kliuove ima se prenijeti rotacija za kut a po
vertikalnoj ravnini,

2. grupe I' i T treba da rotiraju jos za, kut v u istom
suijeru kao pod 1). Pri tome klinovi 2' 1 2 rotiraju u
protivnim smjerovima od 1' i 1.

3. Grupe IF i II trebaju rotirati (povrh zaokreta nave-
denog pod 1.) jos za kut v, ali u obratnom smjem od ro-
tacije navedene pod 1.)

Uz te uvjete vizura bi bila na Korizontalno postavljenoj letvi
otklonjena jeclamput za iznos

r [sin (ct + v) — sin (a — v).]

a drugi puta .za iznos

r [cos (a + v) + cos (a — v)]

koji izrazi pomnozeni sa multiplikacionom konstantom daljino-
mjera K direktno daju ordinatnu doticno apscisnu razliku.

Mislim, da bi se odgovarajuoi prenosi gibanja albidade
i vertikalnog kruga dali razmjerno jednostavno rijesiti
pomocu preeiznih zupcanika, kao sto je to djelomicno vec i
rijeseuo na pr. kod Bossbardt-Zeissovog autoredukcionog" ta-

• bimetra. Kod Redte se prenosi gibanje samo vertikalnog kruga
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na samo jedan sistem klinova (2 komada). Kod direktnog pdre-
divanja koordinatmh razLika trebalo bi prenijeti rotacijji, i'ver-
tikalnog i horizontalnog kruga na 2 sistema klinova, od kojib
svaki sadrzi 4-komada. Dok su. klinovi kod Redte bruseni tako

I

da otklanjanju pod kutem ~ bvdje bi svaki bio brusen tako

da otklanja za Dakle svaki bi sistem klinova — jedan za

-ordinatne razlike a drugi za apscisne razlike ^— imao
dva pnta vise, ali zato razmjerno tanjih klinova (bru^enih
pod manjim kutem). Klinovi Redte kao da su se razljustili na
dvoje!

A kako bi si3 omogucilq kretanje instrumenta po limbu
bas za iznose'v* •

Uzmimo, da imamo poligonski vlak naslonjen na vec sra-

9'^

» . /

3<&

31if

3ie>4

SI. u.

7'J .

fiunatu triangiilaciju (si. 11). Smjerni kut je dakle po-
znat. Neka on iznosi na pr. 42® 31',3. Instrumciitpm se nala-

zimo na . ̂ 73. Karavnamo albidadu tako, da na mikroskopu
horizontalnog kruga citamo upravo 42® 31',3 zatim albidadu
zalioeimo, te repeticionim uredajem naviziramo ^ 72. Otko-
cimo li albidadu i uviziramo o 314, na kom je postavljena

borizontalno letva, to cemo na mikroskopu horizontalnog kruga

eitati upravo -v Uredajem zupcanika prebacena je ta rota-
cija u odgovarajuc'em smislu i na klinove. .,Na"letvi postavlje-
noj u o 314 mi mo^mo dakle direktno citati' koordinatne

raziike A Neka iznosi na pr, sto smo

eyentualno procitali i zapisali (uostalbm kod opreznog prenosa.
instrumenta od ^ 73 na O 314 moglo bi se mozda i sacuvati

73

potrebno citanje). Prema tome mi znamo Instrumenat

je prenesen na O 314, letva na ̂  73. Naraynamo li albidadu
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73
na citanje repeticionim uredajem "uviziramo letvu na

5 73, moei oemo na letvi procitati koordinatne razlike A y,73
314

73

i A , koje ce sada imati naravno obrnute predznake od

A  i A Premjestimo li letvu na O 315, te ako je uvizira-
13 73

mo, dobiti cemo koordinatne razlike A i A
•'314 314

Tako bi se taj rad odvijao sve do ̂  16. Koordinatne raz-
lilte bile bi opisanim nacinom dobivene dva puta. Letva treba
naravno da bude namjestena na svom podupiracu u visini bo-
rizontalne okretne osi durbina.

Vec s'3 ovdje moze spomenuti, da bismo sa pojedinih staja-
lista mogli odrediti ne samo koordinatne razlike prema su-
sjednim poligonskim tockama, vec i prema povolinom broju
drugib — detaljuib — toeaka, na koje bi se stavila letva

• No da se povratimo jos na rofaciju klinova. Treba biti
naime na oprezu sa redoslijedom kvadranata kod rotacije, bii-
duci da visinski kutevi mogu biti elevaeioni ili depresioni t.
j. u I. ili IV. kvadrantu (si. 12). Prateci formule (11) vidimo,

\  V

I

/  " i \

\ :  IV ]

SI. 12.

da moramo imati jedan odreden smjer rotacije, koji imamo
smatrati pozitivnim. U torn smjeru zbiva se rotacija za pozi-
tivne clanove u okrugUm zagradama, a u protivnom smjeru
za negativne clanove (formule 11). Smjemi kutevi rastu samo
u jednom smislu, visinski mogu naprotiv rasti u smjeru kre-
tanja kazala na satu i u obratnom smjeru. Prema tome znaci,
da bi se pozitivan smjer rotacije imao odrediti "prema visin-
skom kutu, t. j. ako bi ovaj bio elevaeioni, pozitivna bi rota
cija trebala biti u smjeru obratnom od kazala na satu t. j. po-
redaj kvadranata kod rotacije kao onaj u si. 12, a kod depre-
sionih kuteva pozitivna bi rotacija trebala-biti u smjeru ka
zala na satu t. j. poredaj kvadranata kao onaj u si. 13.
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/ \

\ /// // y

SI. 13.

Da bi se iitjeeaj ove okolnosti ujedaostaviiio, trebalo bi
svakako melianioki uredaj rotacije tako izvesti, da bi se 1 ele-
vaeioni i depresioni kutevi registrirall uvijek kao elevacioni
fc. j. zadrzati poredaj kvadranata iz si. 12. Kraj toga ipak treba
znati i predznak visinskog kuta t. j. da li je depresioni ili ele
vacioni, jer nam taj predznak eventnalno treba kqd odredi-
vanja visinskili razlika. A taj predznak trebalo bi evidentirati
opet nekim podesnim putem.

TJ slucaju da imamo poredaj kvadranata kao u si. 12, dao
bi se uvijek jednoznaono odrediti predznak koordinatnih raz
lika, t. j. uz pomoe dvostrul^og, raznobojnog opisa na letvl
(jednog lijevog i jednog desnog) mogao bi se odmah odrediti
predznak. Kod citanja na pr. cmog podjeljenja pridijelili bi-
smo konzekventno koordinatnim razlikama predznak plus, kod
Sitanja na crvenom podjeljenju predznak minus.

Ako bismo imali dvije pozitivne rotacije (jednu odredenn
elevacionim, a drugu depresionim kutevima), onda bismo kod
^oredaja kvadranata kao u si. 13., gdje pozitivni smjer odre-
duju depresioni kutevi, dobili koordinatne razlike Ay sa pro-
tivnim prcdznakom. Razlike A x ispale bi sa pravim predzna-
kom. Ova pojava lako se' tumaei svojstvom funkcije~ cosinus
[vidi i formule, (ll)],.koja je taka funkcija t. j.

cos (—a) = cos a

dok je funkcija sinus liha t. j.

sin (—a) = — sin a

Rrema tome jednostavnije bi bilo, kao sto je vec receno, rota-
ciju urediti tako, da se i depresioni i elevacioni kutevi registri-
raju kod rotacije kao elevacioni (poredaj kvadranata Itao q
si. 12.) uz saznanje o predznaku visinskog kuta.

•  Ovdje treba spomenuti jedan specijalan slucaj. Naime kod
ugl'avnom liorizontalnib vizura otpala bi fedukcija sa cos yer-
tikalnog kuta (vidi formule 10). Za dobivanje koordinatnih
razlika trebalo bi imati dvija »pretklijetke« kao i u dosadas-
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njem razmatranju, all saino sa dva~urrijesto cetiri Idina u sva-
koj »pretkliietki«. Ovi bi klinovi trebali biti bruseni take, da
svaki za sebe otklanja vizuru za pola paralaktifinog kuta t. j.-
s  «•

za . Na te bi se klinove prenosilo gibanje samo albidade

(vidi formule 11 za ducaj a = 0). _
No na svaki nacin prvi izneseni slucaj, t. j. .onaj koji pret-

postavlja visinske kuteve razlicite od nule, opcenitiji je i zato
je detaljnije razraden.

'  Instrumenat

Sam teodolit trebao bi biti graden kao repeticioni, radi na-
pred iznesenog. Mogao bi eventualno biti izveden za prisilno
eentriranje, sto uostalom ovdje ne mora biti bitno. Uz pred-
njn, objektivnu stranu diirbina nalazila bi se odozgo i odozdo
po jedna pretklijetka sa sistemom'c- klinova (4 komada bru-

senih take da svaki otklanja pod kutem j) i sistemom s- kli
nova (takoder 4 komada jednako brusenih." klinova). Smjestaj
ovih sistema Idinova slicno kao kod Redte. Prenos vizure, koja
dolazi preko klinova, u os durbina kao kod Redte pomocu priz-
me. Planparalelne piece u diirbinni ne bi trebale izostati. Pred
svakom pretklijetkom nalazili bi se koTekcioni klinovi (vidi
djelo: Bossbardt: Opt Distanzmessung str. 42).

Posebnim preklapacem stvarala bi se mogucnost vizi-
ran ja:

1. samo kroz ceaitralni die dnrbina:
2. kroz centralni die 1 s-ldinove (na preldapacu nala-

zila" bi oznaka: Ay);
3. kroz centralni die i c-klinove (na preldapacu nala-

zila bi se oznaka Ax).

U vidnom polju mikroslmpa iB negdje uz vertikalni krug tre
bao bi se evidentirati konliretni predznak visinskog kuta. U
mebanieko-konstmktivne pojedinosti ne bib se zelio ovdje upu-
stiti. To bi bio predmet posebnog rada.

Letva

K.ao sto je vec ranije spomenuto, borizontalno polozena
letva trebala bi nositi dvostruki opis u dvije razne boje sa
dvostrukim noniusima. U vezi sa ovini prikazati cu ovdje za
primjer orlredivanje koordiaatnib razlika, kad je -v u drugom
kvadrantu (si. 14.). Odavle se jos jednom vidi potreba dvo-
struke podjele. Pcdjela bi mogla biti dvocentimetrieka, sto bi
omogucavalo rad i na vecim udaljenostima. Za koordinatne
razlike do 150 m letva bi bila dugacka uglavnom 3, metre, za
ndaljenosti do 100 m dugacka uglavnom 2 metra. Ako bi se
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Crno poc/jz ijcnjz
\

a) odredivanje razlike A y

b)

crycno podye./yer)Jz

-"AX-

4

'  b) odredivanje razlike A x '

SI.- 14.

izradila letva sa jednom lijevom podjelom s jedne strane i s
jednom desnora podjelom na poledini letve ova bi bila upola
kraca od gore spomenute, koja je skicirana u prilozenoj slici 15.



256

o\y o[9 olc 315 o[P o
i.iri i iil i i i i l i i irl r
crvcno poc/j'c/y'znjc 1 cmo y3o<^'z./yznJe.

,  I

SI. 15.

Da ne bi doslo do mijesanja slika crvene i'crne podjele,
trebala bi mozda postojati moguonost naizmjenicnog pokriva-
nja crveuog i crnog podjeljenja letve. Vertikalni nosac letve
bio bi prpviden i centrimetrickom podjelom, tako^ da bi se na
ravnijem terenu mogla primijeniti nivelaeija. Dva podupiraca
drzala bi cijeli sistem vertikalno.

Nove metode polarnog snimanja?

>

U slaicaju da bi se gornje rijessnje pokazalo kao ispravno,
stajale bi mozda pred geodetskom praksom nove perspektive.
Ne samo sto bi bilo mognce razmjerno jednostavno i brzo doci
do koordinatnih razlika u poligonskim vlakovima, vec bi bilo
mbguce i polarno snimanje detalja s time, da bi se dobile je-
dinstvene pravokutne koordinate za sve snimljene detaljne
tooke. To bi znacilo iavjesnu tehnicku predniost i ustedu ener-
gije i vremena kod snimanja u nporedbi s ortogonalnom me-
todom, (pogotovo na tezim terenima), koja liostalom ni ne daje
jedinstvene pravokutne koordinate.

Osim toga se u praJisi danas sye vise upotrebljava metoda
raounanja povrsina s pravokutnim koordinatama (na pr. Ellin-
gov postupak). Oak se s gotovog plana koordinatografbm ci-
taju koordinate za tu svrhu. Zar onda nije znatno bolje potra-,
mti instruinenat, koji bi vec na terenu davac pravokutne koor-
dinatne razlike?

\

Les prismes de I'appareil »Redta« de Bossliardt (fig. 2, 3
et 4) reduisent le segment {2r = I) sur la .mire horisontale sta-
climetriq.uo-par le eosinus de Tangle vertical (c'est-a-dire
de Tangle des rotations superposees '3t contraires de ces pris
mes — voir les fleebes dans la fig. 2). L'auteur appelle les
prismes de Bossbardt »eosinus« prismes ou c-prismes.
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Les positions des prismes sur la fig. 5.; different de 90® par
rapport aiix c-prismes. En les tournant, dans Jes sens indiques
par fleciies (fig. 5.), le segment de la mire horisontale stadi-
metriqne se reduit par le sinus de Tangle des rotations (fig.
6.). A cause' de eela ces prismes penvent etre appelles ssinus-c
on s-prismes.

En fig. 7a deux groupes (I et II) des c-prismes et en fig.
7b deux groupes (I' et II') des s-prismes sont combines. Les
rotations des ces prismes, dans les sens indiques a fig. 7a et
7b, agissent de telle sorte que les resultats do groupes s'addi-
tionent algebriquement (fig. 8a et 8b et-formules 3 et 4).
En developpant les formiules (3) et (4), on suppose que les c-
prismes 1 et 2 en fig. 7a et 8a (groupe I fig. 7a) touru'ent (Tun
an sens contraire de Tautre), pour un angle X et les c-prismes 3
et 4, fig. 7a et 8a (groupe II fig. 7a), silnultanement pour un
antre angle /<; les s-prismes 1' et 2' en fig 7b et 8b (groupe I'

'fig. 7b) pour un angle <p, les s-prismes 8' et 4' en fig. 7b et 8b
(groupe II', fig. .7b) pour^ f

■  En fig. 9a les deux groupes (I 'St II) des c-prismes et en
9b les deux groupes (I' et 11') des s-prismes sont combines en
telle sorte que les'deuxiemes groupes (II et II') "sont toumes k
180® en regard aux groupes I et I'. Les rotations des prismes,
dans les sens indiques en fig. 9a et 9b, agissent de telle sorte
que les resultats des groupes se deduisent algebriquement
^(fig. 10a et 10b et les formules 5 et 6).

Cela a donne la base de la solution du problerae pose. Dans
les formules (7), (8), (9), (10) et (11) on a donne la marclie a
suivre pour appliquer les resultats presentes a la determina
tion des differences d'abscisses et Ay d'ordonnees (dans ces
formules K, signifie la Constance' multiplicative de Tappareil
stadimetrique, a signifie Tangle vertical et v Tangle d'oriente-
ment de la ligne de visee).

Les angles A et /j, des rotations, anterieurement m'sntionnes,
c'est-a-dire les angles 9 et (voir les formules 3 et 6) sont
d'apres la formule (11) la s'omme on La difference de Tangle
d'orientement (v) et de Tangle vertical (a). Par consequent il
faut transporter sur les prismes la rotation horisontale de
Talidade (pour Tangle d'orientement v) et la rotation vertical
(pour Tangle vertical a — voir la formule 11). Dans ces condi
tions on pourrait directement, sur la mire horisontale stadi
metrique, lire les coordonnees relatives (Ay et Ax).

Les prismes ici employes seraient tallies de telle sorte qu'
ils declineraient, en position normale, ehacun les rayons de la

himiere pour j = 34' 23" — Tangle stadimetrique constant).
Une combinaison des s-prismes (4 pieces) comme sur la fig 9b
Glasnik za sumske pokuse , 27
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serait necessaTre (avec une action comme sur la;' fig. 10b) pour
la" detarmmation des differences Ay d'ordonnees. Une combi-
iiaison des c-prismes (4 pieces) coniiiLe sur la fig. 7a serait ne-
cessaire (avec une action comme sur la fig. 8a) pour la deter
mination des differences Ax d'abscisses.

La transfert de la rotation sur les prismes s'effectuerait
a I'aide des roues dentees. La rotation correspondante pour"
r angle d'orientement pent se produire par un theodolite re-
petiteur, c'est-a-dire par une metbode do la determination des
angles d'orientement an lieu d'angles poligonaux dans les che-
minents poligonaux (fig. 11). Dans la suite on a souligne la ne-
cessite que les angles verticaux (depressifs et elevateurs) au
moment des transferts de la rotation sur les prismes sont tou-
jours enregistres, comme dlevateurs; disposition des quadrants
comme sur la fig. 12. II en resulte que la direction contraire
de la rotation des aiguilles sur les niontres serait consideree
comme une direction positive de la rotation. Dans ce cas on
pourrait, sur la mire liorisontale stadimetrique avec deux
ecbelles (une echelle gauche et une echelle droite) de differen-
tes couleurs (fig. 15.), indiquer toujours d'une faeon uniforme
le signe des differences Ax d'abscisses et Ay d'ordonnees.

L'appareil devrait etre un appareil a repetition avec deux
»oreillettes« de devant de la lunette chacune munie de 4 pris
mes (l'appareil de Redta a une »or3illette« avec 2 prismes).
Par un interrupteur on pourrait avoir la vue: 1.) ou par la
partie centrale de la lunette, 2.) ou par la partie centrale de
la^lunette et les prismes sinus et 3) par la partie centrale
et les prismes cosinus. ^

Comni'e exemple sur la fig. 14. on represente I'action des
prismes pour un angle a = 25® et v = 105®.

. La mire,' presentee sur la fig. 15., serait d'une longueur
de 3 m (pour les coordonnees relatives jusqu' a 150 m) ou d'une
longueur de 2 "m (pour les coordonnees relatives jusqua 100
m). Si la division en sens gauche se trouverait-en devant et la
' division en sens droite en arriere de la mire, la mire seraii.
a demi plus courte (1,5 m ou 1 m).


