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Ing. Zdenko TomaSegovié:

Postoji li mogucnost direktnog
odredivanja koordinatnih razlika
u poligonskim viakovima?

Idée d'un instrument topographigue (coordinafométre) pour la
détermination ‘directe, sur le terrain, des coordonnés relaiives.

Uvod." _ ] :

Velilk napredak u tehniei izrade geodetskih instrumenata
u nekoliko proteklih decenija ima se w glavnom pripisati upo-
trebi staklenih dijelova, kao §fo su prizme, planparalelne plo-
¢z 1 stakleni klinovi, Todnost i udobnost u-radu, te ekononiija
vreimena, §to ih daju moderni geodetski instrumenti, posljedi-
com su baf tih sredstava. Posebno poglavlje éine u tom po-
gledu precizni dalJmomJen, kod kojih su primijenjeni stak-
kleni klinovi (inst*umanti konstrukeije Wilda, Kerna i dr.),
pa onda duhovito smisljeni autoredukéioni tahimetar Bos-
shardta sa pokretnim klinovima.

Novije Wildove konstrukeije teodolita pokazuju daljnii
napredak. Ide se za takvim tipovima instrumenata, koji bi
dali u $to kraéem vremenu, uz ulog &to manje wnergije. rezul—
tate potrebne tofnosti.

U ovoj radnji pokufati éu obraditi pitanje mogudnosti
direktnog odredivanja (s instrumentom) koordinatnih razlika
1. poligonskim vlakovima i iskori§éenje ove moguénosti kod
snimanja detalja’

Stakleni klinovi.

Poznato je, da stakleni klin otklanja zraku svjetla a—a
(sl. 1) za kut 6, koji je funkeija kuta x i iznosi u glavnom
X . . v . . . .

5 t. j. poloviecu kuta, §to ga zatvaraju ravnine brufenja MN
i MO. Primijeni li se ovakav klin kao nepomi&an pri radu,
tako da & iznosi 34’ 23” = ¢ (paralaktiéni kut), nastupa sluéaj.
daljimomjerda, pomoéu kojih se na daljinomijernoj letvi &ita
odsjedak I, koji mnoZen sa multiplikacionom konstantom
K = 100 daje vodoravnu, doti®no kosu udaljenest.

Glasnik za Zumske pokuse 16
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Bosshardt -je, ugradie uz durbin jednu »pretklijetku« sa
dva pokretna klina, od kojih je svaki bruSen tako da u svom

i’

. . £ . .o
nultom poloZaju otklanja vizurun za 7 t. j. za polovicu para-

laktiénog kuta. Klinovi (sl. 2.) okreéu se u protivnim smjero-
vima oko jedne zamiSljene osi, koja je paralelna sa vizurom.

[

Vrinjom Samo jednog klina (sl. 3.) oko te zamiSljene osih vi-
znra se kreée po krugu s polumjerom, r = :15 (radij koji odze-

vara poloviei pripadajuéeg od.sjeéka na letvi). Zaokrsne i
se taj klin (posredsivom posebno ugradenih mupSanika) za kut
a, za koji se podigao ili spustio durbin, vizura dolazi na peri-
fariji zamidljenog kruga u todkn B (sl. 4.). Drugi klin, koji se
nalazi ispred ovoga, odmaknuo bi vizuru, ‘Sto pogada toéku B
- Za T = 31 stranu (B"), No i taj drugi klin rofira za kut a, ali”
u protivhom smjeru, take da ovaj klin dovedi vizurn u D.
Odsjetak
CD =2rcosa = lLeosa... (1)
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u stvari je onaj iznos, koji pomnoZen sa konstantom daljino-
mjera daje horizontalnu projekeiju udaljenosti od instrumenta
do letve, Kod toga 2r = I odgovara odsjetku kose udaljenosti,
a 2r cos o« = 1 eos o predstavlja odsjetak, koji odgovara hori-
zontalnoj projekeiji te udaljenosti, ' ’

Pokusajmo sada prodiriti podru&je ufinka klinova. Si-
gurno je da postoji mogudénost rotacije klinova i za 360° . j.
za pun okret. Kod Bosshardt—Zeissovog auforedukeionog ta-
himetra ta puna rotacija ne dolazi u obzir, Jer se visinski
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kutevi (elevaeioni ili depresioni) nalaze uvijek n I. kvadranin
(manji od 90°). Lako je mvidjeti pomoéu konstrukeije sliéne
onoj u sl 4, da bi u sluéaju rotacije klinova za kutnu vrijed-
nost, koja bi se nalazila na pr, u drugom ili treéem kvadrantu,
trebalo. primijeniti letvu sa dvostrokim opisom i dvostrukim

.16
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noniusima. Jedan bi. opis tekao od poloviece letve ulijevo,-a
drugi udesno, dakle jedan lLijevi i jedan desni opis. Oba bi
klina u tom sluéaju (kut zaokreta u Il ili I1I. kvadrantu) po-
makla zraku svjetla (vizuru) u lijevu stranu, tako da bi bio
potreban opis letve na obje strane, Dakle kod rotacije kli-
nova za 360° potrzbna je letva sa dvostrukim opisom.

Uzmimo, da se klinovi prikazani u sl. 2. nalaze u nultom
poloZaju t. j. prije bilo kakve rotaecije. Ako se od tog poloZaja
kao nultog zapodima sa rotacijom, klinovi ¢ée, kao &to je po-
znato izvrSiti redukeiju (odsjeéka na letvi za. kosu udalje-
nost) sa cosinusom kuta rotaeije.

Zamislimo sada nov nulti poloZaj klinova, koji bi bio u
zakaSpjenju (fazi) za 90° t. j. u poloZaju prikazanom u sl 5.

81, 5.
Pogledajmo, kako dieluju ti klinovi. Xlin 0’ rq‘tkla,nja. u nul-
tom poloZaju vizuru za kut %(t j. linearno za ) prema doij'a

(A sl 6). Rotacijom za neki kut g (smjer rotacije oznaden u
"sl. 5.) on otklanja vizuru uw B (sL 6.)..Drugi klin 2' stavljen
“pred klin 1’ otklonio bi vizuru u B’, da nije rotirao, ali nakon
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rotacije za kot g on otklama v1zuru u D. Koliki je odsjetak
CD%? On iznosi:

reos (Y0 — fB) +reos (90— B) = 2rsin f =Llsin §...(2)

Dakle: klirovi, koji se nalaze po svom nultom poloZaju u fazi
za 90 prema prvo spomenutim klinovima (iz sl. 2.}, reduciraju
odgovarajuéi odsjedak na letvi sa sinusom kuta rotaeije. Na-
zovimo radi kratkoée klinove iz sl. 2, sa eos-klinovima ili kradée
8 c-klinovir_na, a one iz sl 5. sa. sin-klinovima ili krace sa
s-klinovima. I kod e-klinova i kod s-klinova postoji mogudénost
rotacije kroz sva 4 kvadranta naime za 860° oko jedne zamis-
ljene osi.

a) c-klinovi 8L 1. b) s-klinovi

Razmotrimo sludaj rotacije za dvije grupe e-,ili s- kli-
nova, koje su grupe svrstane kao u sl. 7. Klinovi neka budu .
brudeni tako da svaki za sebe otklanja vizuru u strann za
r = £2 Grupe I i1II te I’ i II’ neka budu poloZene medusobno
u istom smislu, '

Rotirajmo sistem e-klinova tako, da klinovi .grupe 1 ro-
tiraju za neki kut 4, a grupe II za neki drugi kut g Pri toms:
neka klinovi 1 i 3 rotiraju u jednom, a 2 i 4 u drugom smjeru.
Pri tome rotira 1 1 2 za isti iznos A; a 3 1 4 za isfi iznos u.
Smierovi rolacije oznadeni su u slici.’ Kakav ¢e biti uéinak?
Kuda ée se pomaknuti vizura koja ima da prode kroz klinove?
Klinovi 11 2 (sl. 8.a) pomakli su vizurn iz C w D. Pri tome su
rotirali za kut 2. Klin 3 odmaknuo bi vizuru u D’, da nijs
rotirao; nakon rotacije za kut u on pomide vizuru iz D u K.
Klin 4 pomaknuo bi vizuru iz B u E',.da nije rotirac, ali na- -
kon rotacije za kut w4 on pomide vizuru iz I n F Koh'k je

- ukupni pomak COF?
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8l 8 a) e-klinovi :
CF = GD + DF
ChD =rcosd +rcosld =2rcosd=1cosi
DF =rcosp trcosuy =2rcospu =1cosu
Dakle:. -
CF=1(@osi+cosp - . . . 3
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8l 8. b) s-klinovi

znati, da se djelovanja grupa e-klinova I i II algebarski zbra-
jaju. Slidno je sa djelovanjem s-klinova. Klinovi 1" i 2'( sl
8.b) pomiéu rotacijom za kut ¢ u smjeru oznadenom u sl. 7.b
vizuru iz 8 u N. Klinovi 3’ i 4 pomi¢u rotacijom za kut ¢
vizuru iz N u P, Cjelokupni pomak SP iznosi: -
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. SP = 8N, + NP 3
© SN =rsing+Trsino = 2rsino=1sin
NP=rsiny+rsind=2rsiny 'Isin
SP.=1l(sing +sind) . . . . . (4

I klinovi grupe I’ i IT" djeluju dakle tako, da se njihovi uéinei
algebarski zbrajaju, )
Izmijenimo sada poloZaj grupa tako, da grupe I i " ostanu
u istom poloZaju kao u sl 7., a grupe 1L i IT’ da dodu u pclo-
¥aj zaokrenut za 18

-a) e-klinovi S0, b) .s-klinovi ,

tako, da klinovi grupe I rotiraju za neki kut 72, a grupe II za
neki drugi kut x4 u smjerovima oznadenim u sl ?.a,. Klinovi
1 i 3 rotirajn v jodnom, a 2 i 4 u drugom smjeru. Klinevi

- iznose t.5. 11 2zakut i, a 314 za kut u. Kakav ¢e biti uéinak
sistemad - A



o " 8L 10. b). s-klinovi

~

Klinovi 1 i-2 pomak;nu zraku svjetla od C.do D. Klin 3 vra-
tio bi zraku svjetla iz D natrag u A da nije rotiras. Nakon
" rotdcije za’ neki kut M O pormce zraku iz D u E. Xlin 4 po-
maknuo bi zraku iz I8 u B da nije rotirao, ali nakon rotacije
on pomide zraku iz K u F.

Cjelokupni uéinak CF iznosi:

. CF = CD — DF

. CD =2rcos 1 = lcos 2

DF = 2rcos p =1 cos p
CF=Z(cosl——cos,u.) A )]

Dijelovanja grupa I' i IT se dakle algebarski odbijaju, Roti-
rajmo sads sistem s-klinova u smjerovima oznaéenim u sl. 9b.
Klingvi 1’ 4.3, te 2 i 4’ rotiraju u istom smjeru. Pri tome kli-
novi 1’ i 2° za neki kut ¢, a klinovi 3" i 4’ za neki drugi kut &
Uéinak klinova vidi se iz sl. 10'b, Klinovima 1’ i 2' pomide
se vizura iz S u N, a klinovima 3’1 4 iz Nu P.
Kolik je cjelokupni_ pomak viziure SP?
SP = ;S:N — NP
8N =2rsingo=1sing
NP = 2rsind = lsin ¥
SP =1 (simp— siny) . . . . (6)

- T ovdje se djelovanja. grupa I' i II' algebarski '_'odbijaj_u. Po-
kufajmo ove izvode iskoristiti za rijeSenje postavljenog za-
datka naime za direktno odredivanje koordinatnih razlika.

1
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Odredivanje koordinatnih razlika djelovanjem sistema
staklenih klinova.

Koordinatne razlike u pravokutnom sistemu raunaju se
po formulama: :

Ay = Dsin~ -
:.\x=1)cos:-sf}' L

‘gdje je D horizontalna projekecija udaljenosti, a v smjerni kut.
Kako je D u opéenitom sludaju dobiven redukeijom kose unda-
ljenosti d sa cos visinskog kuta « to moZemo pisati:

Ay=d003asinv} 8)
Ax =d cos a cos v R

Ako je d odreden optitkim putem, onda je (pustajuéi za sada
po strani adicionu konstantu k) :

d = KI
pa je
Ay = Kl cos a sin v
Ax=I{lcosa003v} L

Primijene 1i se pokretni stakleni klinovi za mjevenje duljina -
{kao naprijed), onda je I = 2r, gdje je r otklon vizure prouzro-
kovan jednim klinom, tako da formule (9) daju sada:

Ay = 2 Kr cos o sin v} (10)

Ax = 2 Kr cos a cos v

Produkti cos « sin v i cos a cos v dadu se iransformirati na
chlik:

cos o sin v = Y2 [sin (@ + v) — sin (@ — )]
cos o cos v = 2 [eos (a + v) + cos (a-— v)]
tako, da formule (10) moFemo pisati:

Ay = Kr [sin (@ -+ v) — sin (a ~— )]

Ax = Kr [eos (a + ) + cos (a — )] (11)

Ove su formule, nkoliko se odnose na opticko mjerenje duljina,
izvedene sa pretpostavkom, da dva klina pomidu vizuru za
2r = 1 (doti®no ! ¢os «; vidi formulu 1), dakle da svaki klin

. { AV | G s .
72, sebe pomide za 2 (dotiéno za 3 ¢os «) ili izraZeno u kutnoj

- € L. g
mjeri za 5 (dotitno 5 €OS a).
No mi trebamo s obzirom na formulu (11) klinove, koji, po

dakle svaki za sebe za

. T {
dva zajedno, pomiéu vizunru za r = 5
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-

N

l £ .
dOthIlO 7, Zcos a) odnosno u kutno] mjeri za 7 {dotidno

cos o).

l-b.] 0N ]~

A da'li je uopée mogude odrediti koordinatne razlike
Ay i Ax po formulama (11) uz pomoé staklenih klinova? Usz- -
memo ii, da je u formuli (11)

a+v=U1"
a-—V=V}

(12)
imati éemo izraze i ’
r (sin U — sin V) | 13)

r (cos U + cos V)i - - - (

a za dobivanje velifina ovoga tipa superpeniranjem veé je

izloZena moguénost formulama (6) i (3), postavom klinova ka,o
u sl 9b i 7a, sa djelovanjem kao u sl. 10b i 8a.

Pri tome sada treba wvoditi raduna, da je U algebarski

zbroj a ¥ algebarska razhka visinskog kuts ¢ 1 smjernoga .~

kuta v,
Ovdje se detaljna izvedba prepudta mehanidarn-Konstruk-
toru, koji ée gibanja vertikalnog kruga i alhidade — i to

odvojeno — podesno prenijeti ma klinove, tako da oni retiraju
kako to zahtijevaju sludajevi iznefeni u sl 9h i 7a u vezi sa

formulama (11)., To znaéi: '

1. Na sve klinove ima se prenijeti rotacija za kut o po
vertikalnoj ravnini,

2. grupe I’ i T treba da rotiraju jo¥ za,kut » u istom
smjeru kao pod 1). Pri tome klinovi 2 i 2 rofiraju u
protivnim smjerovima od 1" i 1.

3. Grupe IT" 1 II {rebaju rotirati (povrh zaokreta nave-
denog pod 1.) jo§ za kut v, ali u obratnom smjeru od ro-
tacijé navedene pod 1)

Uz te uvijete vizura bi bila na Horizontalno postavlaenm letvi |
otklonjena jedamput za iznos -

‘

rlsin (0 + v) — sin (@ — v)]
a drugi puta.za iznos -
r [eos (« + ¥) + cos {(a — )]

koji izrazi pomnoZeni sa multiplikacionom konstantom daljino-
mjera K direkino daju ordinatriiu dotiéno apscisnu razliku.
Misliﬁa, da bi se odgovarajuéi prenosi gibanja alhidade
i wvertikalnog Lkruga dali razmjerno jednostavno rijeSiti
pomoén preciznih zupdanika, kao 8to je to djelomiténo veé i
rijeSeno na pr. kod Bosshardt-Zeissovog autoredukeionog ta-
" -himetra. Kod Redte se prenosi gibanje samo vertikalnog kruga

L
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na samo jedan sistem klinova (2 komada). Kod direktnog odre-
divanja koordinatnih razlika trebalo bi prenijeti rotaeijn, i ver-
tikalnog i horizontalnog kruga na 2 sistema klinova, od kojih
gvaki sadrZi 4-komada. Dok su klinoYi kod Redie brufeni tako

da otklanjanju pod kutemj-; ovdje bi svaki bio brufen tako
da otklanja za % Dakle svaki bi sistem klinova — jedan za
“ordinatne raglike &y, a drugi za apseisne razlike Ax — imao
dva puta wviSe, ali zato razmjerno tanjih klinova (brufenib
pod manjim kutem), Klinovi Redte kao da su se razljustili na
dvoje! )
A kako bi s2 omogudilo kretanje instrumenta po limbu
bad za iznose'v? - .. .
TUzmimo, da imamo poligonski vlak naslonjen na veé sra-

=f
rs
,/

r

- -

8L

ﬁ;:matu triangulacijun (sl. 11). . Smjerni kut vzj je dakle po-
znat. Neka on iznosi na pr. 42° 31.3. Instrumentom se nala-’
zimo na . 3 73. Naravnamo alhidadu tako, da na mikroskopu
horizontalnog kruga &itamo uprave 42° 31,3 zatim alhidadu
zakotimo, te Tepeticionim uredajem naviziramo 3 72: Otko-
gimo H alhidadu i uviziramo o 314, na kom je postavljena
horizontalno letva, to éermo na ‘mikroskopy horizontalnog kruga

ditati upravo » :;4. Tredajem zupdanika prebafena je ta rota-
cija u odgovarajuéem smislu i na klinove. Na letvi postavlje-
noj u © §i4 mi moZemo dakle direktno ¢&itati’ koordinatne

b 34 , 214 814 L .. .
razlike AY,S dA X Neka v, iznosi na pr, 1130471, §to smo
eventualno proditali i zapisali (uostalom kod opreznog prenosa

instrumenta od g‘ Y3 na ©® 314 moglo bi se n}oﬁda i saéuvati

potrebno &itanje), Prema ‘tome mi znamo i "'3:2' Instrumenat
je prenesen na. © 314, letva n'ag 73. Naravnamo li alhidadu

~
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P . 73 e . . ..
na &itanje Vg repeticionim uredajem “uviziramo letva na

L . T . . 3
"g\; 73, moéi éemo na letvi proditati koordinatne razlike A Yais

iA xszi' , koje ée sada imati naravno obrnute predznake od
A ya:: iA XS;:: Premjestimo 1i letvu na @ 315, te ako je uvizira-
mo, dobiti éemo koordinatne razlike A y::: iA xzi:.

Tako bi se taj rad odvijdo sve dog 16. Koordinatne raz-
like bile bi opisanim nafinom dobivene dva puta. Letva treba
naravno da bude namje$tena na svom podupiratu u visini ho-
rizontalne okretne osi durbina.

Veé sz ovdje moZe spomenuti, da bismo sa pojedinih staja-
lista mogli odrediti ne samo koordinatne razlike prema su-
sjednim poligonskim totkama, veé i prema povoljnom broju
drugih — detaljnih — tofaka, na koje bi se stavila letva.

. No da se povratimo jo§ na rotaciju klinova. Treba biti
naime na oprezu sa redoslijedom kvadranata kod rotacije, bu-
duéi da visinski kutevi mogu biti elevacioni ili depresioni t.
jou L ili TV, kvadrantu (sl. 12). Prateé¢i formule (11) vidimo,

4

vt

"ol ow

8L 12,

da moramo imati jedan odreden smjer rotacije, koji imamo
smatrati pozitivnim. U tom smjeru zbiva se rotacija za pozi-
tivne &lanoveé u okruglim zagradama, a u protivnom smjarn
za negativne &lanove (formule 11). Smjerni kutevi rastu samo
1 jednom smislu, visinski mogn naprotiv rasti u smjern kre-
tanja kazala na satu i u obratnom smjern. Prema tome znadi,
da bi se pozitivan smjer rotacije imao odrediti prema visin-
skom kutu, t. j. ako bi ovaj bio elevacioni, pozitivna bi rota-
eija trebala biti u smjeru obratnhom od kazala na satu t. j. po-
redaj kvadranata kod rotacije kao onaj u sl 12, a kod depre-
sionih kuteva pozitivna bi rotacija trebala-biti u smjeru ka-
zala na satu t. J. poredaj kvadranata kao onaj u sl 18.

\
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v/

S1. 13.

Da bi se utjecaj ove okolnosti ujednostavnio, trebalo bi
svakako mehaniéki uredaj rotacije tako izvesti, da bi se i ele-
vaeioni i depresioni kutevi registrirali uvijek kao elevacioni
t. j. zadrZati poredaj kvadranata iz sl. 12. Kraj toga ipak treba
znati 1 predznak visinskog kufa t. j. da 1i je depresioni ili ele-
" vacioni. jer nam taj predznak eventualno treba kod odredi-
vanja visinskih razlika. A taj predznak trebalo bi evidentirati
opet nekim podesnim putem.

T sluéaju da imamo poredaj kvadrana,ta kao u sl. 12, dao
bi se uvijek jeédnoznadno odrediti predznak koordinatnih raz-
lika, t. j. uz pomoé dvostrukog, raznobojnog opisa na letvi
(jednog lijevog 1 jednog desnog) mogao bi st odmah odrediti
predznak, Kod &itanja na pr. crnog podjeljenja pridijelili bi-
smo konzekventino koordinatnim razlikama predznak plus, kod
#itanja na ervenom podjeljenju predznak minus.

Ako bismo imali dvije pozitivne rotacije {jednu odredenn
élevacionim, 2 drugu depresionim kutevima), onda bisme kod
}Joredaga kvadranata kao u sl. 13., gdje pozitivni smjer odre-
duju deprasioni kutevi, dobill komdmatne razlike Ay sa pro-
fivnim plﬂdznakom Ra,zhke A x ispale bi sa pravim predzna,-
kom. Ova pojava lako se tumadi svojstvom funkeije cosinus
[vidi i formule, (11)]1, koja je tika funkeija t. J.

.~

cos (—a) = cos a
dok je funkeija sinus liha 1. j.
sin {(—a) =— sin a

Prema tome Jednostavmje bi bilo, kao ¥to je veé receno, rota-
ciju urediti tako, da se i depresmm i elevacioni kutevi registri-
raju kod rotacije kao elevacioni (poredaj kvadranata kao u
sl. 12.) uz saznanje o predznaku visinskog kuta.

Ovdje treba spomenuti jedan specijalan sludaj. Naime kod
* nglavnom horizontalnih vizura otpala bi redukeija sa cos ver-
tikalnog kuta (vidi formule 10). Za dobivanje koordmatmh
razlika trebalo bi imati dvije »pretklijetke« kao i u Hdosadas-
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njem razmatranju, ali samo sa dva umjesto ¢etiri klina u sva-
koj »pretklijetkic. Ovi bi klinovi trebali biti bruSeni iako, dfa.
svaki za sebe otklanja vizuru za. pola paralakti®nog kuta t. j-

\zag.Na te bi se klinove prenosilo gibanje samo alhidade

{vidi formule 11 za sluéaj a = 0).

No na svaki naéin prvi iznedeni sluaj, t. 7. onaj koji pret-
postavlja visinske kuteve razlifite od nule, opéenitiji 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
cenfriranje, 5to uwostalom ovdje me mora biti bitno. Uz pred-
nju, objektivonu stranu durbina nalazila bi se -odozgo 1 odozdo
po Jedna pretklijetka sa -sistemom‘e- klinova (4 komada bru-

senih tako da svaki otklanja pod kutem 4l) i sistemom s- kli-

nova (takoder 4 komada jednako bruSenih klinova). SmjeStaj
ovih sistema klinova slino kao kod Redte. Prenos vizure, koja
dolazi preko klinova, u os durbina kao kod Redte pomoéu priz-
me. Planparalelne ploe u durbinu ne bi trebale izostati, Pred
svakom pretklijetkom nalazili bi se korekeioni klinovi (vidi
djelo: Bosshardt: Opt. Distanzmessung str, 42).
Posebnim preklapaem stvarala bi se moguenost vizi-
Tanja:
1. samo kroz cenfralni die durbina: . ’
2. kroz centralni dio i s-klinove (na preklapatu nala-
zila’ bi ge oznaka: !.xy),
3. kroz ceniralni dio 1 c-klmove {na preklapadu nala-
zila hi se oznaka & x).

U vidnom polju mikroskopa ili negdje uz vertikalni krug tre-
bao bi se evidentirati konkreini predznak visinskog kuta. U
mehanitko-konstruktivne pojedinosti ne bih se Zelio ovdje upu-
stitl. To bi bio predmet posebnog rada.

Letva

Kao &to je veé ranije spomenuto, horizontalne poloZena
letva trehala bi nositi dvostruki opis u dvije razne boje sa
dvostrukim nmmiusima. U vezi sa ovim prikazati éu ovdje za
primjer odredivanje koordinatnih razlika, kad je v u drugom
kvadrantu (sl. 14.). Odavle se jo§ jednom wvidi potreba dvo-
struke podjele. Podjela bi mogla biti dvocentimetridka, sto bi
omogudéavalo rad i na veéim udaljenostima. Za koordinaine
razlike do 150 m letva bi bila dugadka uglavnom 3 metra, za
udaljenosti do 100 m dugadka uglavnom 2 metra. Ako Dbi se

’
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Sl 14

izradila letva sa jednom lijevom podjelom s jedne strane i s
- . 8 .. . Vo .

jednom desnom pedjelom na poledini letve ova bi bila upola
kraéa od gore spomenute, koja je skieirana u priloZenoj sliei 15,
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Da ne bi doslo do mijeSanja slika ervene i'erne podjele,
trebala bi moZda postojati moguénost naizmjeniénog pokriva-
‘nja ervenog i crrog podjeljenja letve. Vertikalni nosaé letve
bio bi providen i centrimetrikom podjelom, tako da bi se na
ravnijém terenu mogla primijeniti nivelacija. Dva podupirada
drZala bi cijeli sistem vertikalno.

Nove metode polarnog snimanja?

U slu\é‘a-ju da bi se gornje rije¥anje pokazalo kao ispravno,
stajale bi mo%#da pred geodetskom praksom nove perspektive.
Ne samo #to bi bilo moguée razmjierno jednostavno i brzo dodi
do koordinatnih razlika u poligonskim vlakevima, veé bi bilo
mognée i polarno snimanje detalja s time, da bi se dobile je-
dinsivene pravokutne koordinate za sve smmlnene detaljne
togke. To bhi znadilo izvjesnu tehmidku prednost i nitedu ener-
gije i vremena kod snimanja u uporedbi s ortogonzlnom me-
todom, (pogotovo na teZim terenima), koja tostalom ni ne daje
jedinstvene pravokutne koordinate.

Osim toga se u praksi danas sve viSe upotrebljava metoda
radunanja povriina s pravokutnim koordinatama (na pr. Ellin-
gov postupak). Cak se s gotovog plana koordmatografbm ¢i-
taju koordm,ate za tu svrhu. Zar onda nije znatno bolje pdira-.
#iti instrumenat, koji bi veé na tersnu davac pravokutne koor-
dinatne razlike?

" RESUME

Les prismes de Pappareil »Redtac de Bosshardt (fig. 2, 3
et 4) reduisent le segment (2r = 1) sur la mire horisontale sta-
dimétrigne-par le eosinus de Pangle vertical (c’est-a-dire
de P'angle des rotations superposées 2t contraires de ces pris-
mes — voir les fléches dans la fig. 2). Llauteur appelle les
prismes de qusha,rdt »cosim;s« prismes ou e-prismes,
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Les positions des prismes sur la fig, 5. différent de 90° pay
rapport anx c-prismes, En-les tournant, dans les sens indiqués
par fleches (fig. 5.), le wsegment de la mire herisontale stadi-
métrique se reduit par le sinus de Vangls des rotations (fig.
6.). A cause' de cela ces prismes peuvent é&tre appellés »sinus«<
ou S-prismes, ,

En fig. 7a deux groupes (I et I1I) des e-prismes et en fig.
b deux groupes (I’ et II") des s-prismes sont combinés. Les
rotations des ces prismes, dans les sens indiqués & fig. 7a et
7b, agissent de telle sorte que les résultats de groupes sa,dd1~
tionent algébriquement (fig. 8a et 8b et formules 3 et 4).

* En developpant. les formules (3) et {4), on suppose que les c-
prismes 1 et 2 en fig. Ta.et 8a (groupe I fig, 7a) tourment ('un .
au sens contraire de l'autre), pour un angle 1 et les ¢-prismes 3
et 4, fig. 7a et 8a (groupe IT fig, 7a), simultanément pour un
autre angle u; les s-prismes 1’ et 2 en fig 7b et 8b (groupe I’
‘fig. 7b) pour un angle ¢, les s-prismes 3° et 4’ en fig. Th et 8b
(groupe 1T, fig. 7b) pour- ¢ .

En fig. 9a les deux grompes (I 2t II) des e¢-prismes. et en
9b les deux groupes {I’ et II’) des s-prismes sont combinés en
telle sorte que les deuxidmes groupes (IT et IT") sont fournés a
180° en regard aux groupes I et I|. Les rotations des prismes,
dans les sens indiqués en fig. 9a et 9b, agissent de tolle sorte
que les resultats des groupes se déduisent algébriquement
(f1g. 10a et 10b et les formules 5 et 6).

Cela a donné la hase .de la solution du probleme posé. Dans
les formules (7), (8), (9), (10) et (11) on a donné la marche &
'suivre pour apphquer les résultats presentes a la détermina~
tion des différences Ax d’abseissas et Ay d’ordonnées (dans ces
formules K, signifie la constance multiplieative de 'appareil
sta,dn_metmque, a signifie I'angle vertlcal et v P’angle d’oriente-
ment de la ligne de visée).

- Les angles 1 et 1 des rotations, anterleurement meantionnés,
c’est-2-dire les angles ¢ et ¢ (voir les formules 3 et 6) sont
d’aprés la formule (11) la somme ou la différence de Tangle
d’orientement (v) et de 'angle vertical («). Par conséquent il
faut transporter sur les prismes la rotation horisontale de
l'alidade (pour l'angle d’orientement %) et la totation vertical
(pour l'anglz vertical o — voir la formule 11). Dans ces condi-
tions on pourrait directement, sur la mire horisontale stadi-
métrique, lire les coordonnées relatives (Ay et Ax).

Les prismes ici employés seraient taillés de telle sorte qu’ -
ils déclineraient, en position normale, chacun les rayons de la
himiére pour 7 (e = 34’ 23” — Yangle stadimétrique constant).

. Une combinaison des s=prismes (4 pie‘;ceas_) comame sur la fig 9b

Glasnik za 3umske pokuse , . 17
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serait nécessdire (avec une action comme sur la' fig. 10b) pour
la° détermination des différences Ay d’ordonnées, Une combi-
naison des e-prismes (4 pidces) comme sur la fig. 7a serait né-
cessaire (avee une action comme sur la fig. 8a) pour la déter-
mination des différences Ax d’abseisses,

La transfert de la rotation sur les prismes s’éffectuerait
4 Taide des roues dentées. La rotation correspondante pour’
I’ angle d'orientement peut se produirz par un théodolite ré-
pétiteur, clest-i-dire par une méthode de la détermination des
angles d’orientement au lieu d’angles poligonaux dans les che-
minents poligonaux (fig. 11). Dans la suite on a souligné la né-
cessité que les angles verticaux (dépressifs et élevateurs) an
moment des transferts de la rotation sur les prismes sont tou-
jours enregistrés.comme élzvateurs; disposition des quadrants
comme sur la fig, 12. Il en tésulte que la direction contraire
de la rotation des aiguilles sur les montres serait considerée
comme. une direction positive de la rotation. Dans ce cas on
pourrait, sur la mire horisontale stadimétrique avee deux
échelles (une échelle ganche et une échelle droite) de différen-
tes couleurs (fig. 15.), indiquer toujours d'une fagon uniforme
le signe deg différences Ax d’abscisses et Ay d’ordonnées,

T’appareil devrait étre un appareil & repetition avec deux
roreillettes« de devant de la lunette chacune munie de 4 pris-
mes ('appareil de Redta a une »orzillette« avee 2 prismes).
Par un interropteur on pourrait avoir la vue: 1) ou par ia
partie centrale de la lunette, 2) ou par la partie centrale de
la-lunetie et les. prismes sinus et 8) par la partie centrale
et les prismes cosinus. v .

- Comme exemple sur la fig. 14. on représentie I'action des
prismes ponr un angle a = 25 et » = 105%

.La mire, presentée sur la fig. 15., serait d’une longueur
de 83 m (pour les coordonnées relatives jusqu’ & 150 m) ou d'une
longueur 2 2-m (pour les coordonnées relatives jusqu’a 100
m). Si la division en sens gauche se trouverait en devant et la

- division en sens droite en arriére de la mire, la mire serail
2 demi plus courte (1,5 m ou 1 m). ’




