VISJA GEODEZIJA Solsko leto 2023/2024

Vaja 4: Prostorska transformacija

Pri vaji 3-1 imate podane geodetske koordinate (¢, A, h) astrogeodetske tocke na elipsoidu
GRS80. Izracunajte:

1. Pravokotne kartezi¢ne koordinate tocke x, y in z (vaja 2.3),

2. Transformirane koordinate tocke xr, yr, zr, kjer uporabite 7-parametri¢no prostor-
sko transformacijo in so parametri enaki:

. T T
o premiki: T =1t #, f. | =]|281.529 45.963 537.515 | m,

o zasuki: = [w, w, w.| =[-2570437" —0.648271" 10.750507" | ,
e sprememba merila: Am = 26.465548 ppm.

3. Transformirane koordinate tocke xr, yr, zr, kjer uporabite priblizno kon¢no rota-
cijsko matriko ﬁxyz.

Analiti¢no in numeri¢no dolocite:

e koncno celo rotacijsko matriko R,,. in

e priblizno koncno celo rotacijsko matriko Ry, ¢e predpostavite male vrednosti za-
sukov.

Analiti¢no in numericno se prepricajte da:

e na izracunane transformirane koordinate vpliva vrstni red mnozenja rotacijskih ma-
trik in

e so vse rotacijske matrike ortogonalne.

Analiti¢cno prikazite, kako se izracuna obratne transformacijske parametre.



Prostorska podobnostna 7-parametri¢na transformacija je doloc¢ena z:
xr = T +mR;y.x (1)
V enachi 1 so koli¢ine dolocene z:

T
e X = [ x Yy z } — koordinate tocke v zacetnem koordinatnem sistemu,

T
o X7 — [ T Yr 2Zr } — transformirane koordinate tocke v konénem koordinatnem
sistemu,

T
o T = [ e 1, 1. } — vektor premika, ki izvede premike po vseh treh koordinatnih
oseh,

e m — parameter merila ob prehodu iz enega v drugi koordinatni sistem m = 1+ Am,

e R,,. —rotacijska matrika, ki izvede zasuke okoli vseh treh koordinatnih osi in ima
obliko:
Ray. = Ro(ws) Ry (wy) R (w2) (2)

e R, (w,) — rotacijska matrika, ki izvede zasuk okoli = osi za kot w,:
1 0 0

R,(w;) =] 0 cos(wy) —sin(w,) (3)
0 sin(w,) cos(wy)

e R/ (w,) — rotacijska matrika, ki izvede zasuk okoli y osi za kot w,:
cos(wy) 0 sin(w,)

Ry(wy) = 0 1 0 (4)

—sin(wy) 0 cos(wy)

e R, (w,) — rotacijska matrika, ki izvede zasuk okoli z osi za kot w,:
cos(w,) —sin(w,) 0

R.(w,) = sinng) COS(()(UZ) (1J (5)

Priblizno rotacijsko matriko R,;(«) nastavimo ko velja o — 0, torej ko je a “majhen” kot
zasuka. V tem primeru velja (na osnovi razvoja v Taylorjevo vrsto):

sin(a) ~ o cos(a) ~ 1
Ce sta dva kota zasuka o in 3 majhna, potem tudi velja:

~0 =0 aB=0



