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Abstrakt

PredloZzena diplomova prace posuzuje vzajemny polotsoufad mezi kilometrovou
siti systéemu S-JTSK a polohopisnou kresbou v saukpecialnich map 1 : 75 000 na
tzemiCR.

K vypoctu polohovych odchylek se pouZivaji $adnice kontrolnich badmerené na
skenech map a dalegpaitené do systému S-JTSK a sadnice &chto bod zjiStené
Z nezavislého zdroje vySSitgsnosti. Bepaiet je realizovan afinni transfoaui
s vyrovnanim v softwarlMATLAB ZjiSttné polohové odchylky se analyzuji pomoci
statistickych metod.

Patet stran: 75, peet obrazk: 38, paet tabulek: 15, peet piiloh 5/71

Abstract

This thesis is focused on reviewing the accuradwéen S-JTSK coordinate grid and
planimetric contens of special state maps 1 : Tbif@he Czech Republic.

For calculation of position deviations are usedrdmates of control points which are
measured from map scans and then converted to-fie&SK system and coordinates of
control points which are measured in an independsmirce of higher accuracy.
Conversion is realised by the affine transformataaiculated by the method of least
squares iMATLABsoftware. Position deviations are analyzed usiatissical methods.

The number of pages: 74, the number of pictur8s:ttee number of tables: 15, the

number of supplements: 5/71
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Uvod

Uvod

Specialni mapy 1 : 75 000, které byly hlavnim piddm Ill. vojenského mapovani
z konce 19. stoleti, maji podabjako dalSi historickda mapova dila vyznam i v&mnosti.
S jejich pomoci mizeme sledovat vyvoj krajiny, posuzovat &m v zalestni, provadt
rekonstrukci starych cesti@&nich toki, zkoumat zaniklé objekty, vyhledavat mista podle
jiz nepouzivaného nazvoslovi a poddbrAvSak tyto ¢innosti vyZaduji dostateé
védomosti o vlastnostech mapy. Krénmformaci o geodetickych z&kladech, kartogra-
fickém zobrazeni, referéni ploSe a dalSich matematickych atributech je éatrat i Gdaje
neteoretické povahy, jako je régad presnost zakresu polohopisu nebo srazka mapy.
V téchto gipadech fichazeji na pomoc kartografické metody vyzkumu rédaetrie.

PredloZzend diplomova prace se zabyva studiem soulpdiohopisné kreshy
specialnich map a obrazu kilometrové& siystému S-JTSK dopiné az v obdobi Prvni
republiky. Vyzkum navazuje na bak#gkou préaci [1], jenZ posuzovaladgsnost zakresu
zmirgné kilometrové sé S-JTSK. PodstatoteSené problematiky je porovnani saanic
identickychkontrolnich bod v Kiovakow zobrazeni ziskanych ze skepapirovych map
s nezavislymiadow presrgjSim zdrojem.

Grafické sowadnice kontrolnich badjsou opraveny o vliv srazky mapy gepdaiteny
do systému S-JTSK afinni transformaci s vyrovnanidazdy kontrolni bod je
transformovan samostadtmomocictyt identickych bod — bodi kilometrové si, jejichZz
skut&na poloha se zji%lje pomoci programu z [1]. Pro nazornost jsou tak@rolni body
transformovany s vyuzitim teoretické polohy bodi€ S-JTSK. Porovnanim dvojiho
uréeni lze ziskat fedstavu o vlivu zanedbanigsnosti zakresu badsit. Mimo to se
zkoumaji i zakladni informace o srdZzce map. Hlavidkolem préace je vSak statisticky
rozbor polohovych odchylek, u kterych séegpoklada, Ze maji normalni ratehi
s nulovou stdni hodnotou a igdni chybou odpovidajicitgsnosti zakresu polohopisu.
Tuto domrénku se diplomova prace snazi potvrdityyvratit.

K vypoctim se v [1] pouZival softwarMATLAB ktery je vyuZzivan i nadale. A to
hlavre z divodu navaznosti, snadného pouziti a mnozstvi pela¥ith matematickych

funkci.

-10 -



1. Teoretickacast

1. Teoreticka ¢ast

Zamsrem prvni kapitoly je popsat Ill. vojenské mapovéagecialni mapu 1 : 75 000
a vys\¢tlit a uvest vSechny matematické vztahy, které kybyZity pro zpracovani této

prace. \&tSina textu je pevzata z [1]. Bvodre ale pochazi z [2] az [8].

1.1 1ll. vojenské mapovani a specialni mapa 1 : 75 000

Ke Ill. vojenskému mapovani fiptoupilo Rakousko-Uhersko po prohrané
prusko-rakouské valce z roku 1866. b mapovani byla kramvojenskych geli
vyvolana i nastupujici industrializaci, vystavbduis, Zeleznic, tovaren a rozvojemngst.

Mapovanitidil Vojensky zendpisny Ustav ve Vidni. Mapovalo se \&fitku 1 : 25 000
(topograficka sekce). Jako refetanplocha byl pouzit Bessel elipsoid. Dale byl zvolen
jadransky vyskovy systém a rovinné smnicové systémy Gusterberg a Swpah. Ri
mapovani polohopisu se pouZzivakitoky stolek a pozgi buzola. VySky se uovaly

vySkomeérem nebo barometricky.

D \”E C \ Zobrazeni do roviny bylo stanoveno
/%, \ ndvodem zpracovanym pro ¢&fitko
/ © 1:75000 - tzv. specialni mapu, ktera se
\ skladala zestyt mapovych sekci. Uzemi
/ b \ | monarchie se roztllo poledniky
g BFO/ »° a rovnolzkami na sférické lichatzniky

Obr. 1.1 Konstrukce listu specialni mapy [2 . , s ,
P by (2] o rozmeérech 15' zentpisné Skky a 30

zenepisné delky (vztazené k Ferrskému poledniku). Kagdyo sféricky licho&znik byl
zobrazen jako rovinny rovnoramenny lickahik —obr. 1.1 Konstrukce mapového ramu
vychazela z podminky, Zeistni polednikEF a okrajové rovnok¥ky AB a CD jsou
nezkreslené. DalStary zengpisné si& uvnité listu vznikaly linearni interpolaci na
zmirénych nezkreslenychtarach. Toto zobrazeni se nazyva Sanson-Flamsteedovo
Z popisu je patrné, Ze kazdy list specialni mapysbynostatnou métnou — zobrazeni se
fadi k polyedrickym. Pouzita konstrukce ma ale mnobeyhod. Jednotlivé mapoveé listy
nesly slozit v souvisly celek. Vznikala spara sféxu obraz poledniku nebo
rovnolszky —obr. 1.2 Rovrez zkresleni na styku dvou specialnich map jeézéaUhlové
zkresleni aAll', zkresleni délek aZ mnal kma polohové odchylky a¥00 m Jeden list

specialni mapy zobrazuje plochtigiizng 1000 k.

-11 -
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1. Teoreticka&sast
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Obr. 1.2 Skladani mapovych lisM75 [3]

Polohopis map byl zobrazen pomoci
smluvenych zng&k. VySkopis se vyhoto-
voval upravenou Lehmannovou Srafurou,
ktera sice dote vystihovala vySkové
ponery, ale graficky nesmighzatzovala
mapu. Vyznamné body (kostelyfiZo-
vatky, soutoky vodnich tak vrcholy hor,
sedla) se kotovaly. Na mapach se objevily
i orienta&ni

stometrové vrstevnice.

Rukopisné originaly topografickych sekci

byly jedenactibarevné, odvozena specialni mapasL000 se vsak tiskla jencernobilém

provedeni. R tisku se pouZzivala technologie fotolitografieeibgravura.
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Obr. 1.3 Klad a zn#ni listi specialni mapy 1 : 75 000 [2]

Mapové listy specialni mapy se oZof ¢étyrcifernym ¢islem —obr.

1.3 Prvni d¢

¢islice zna&i vrstvu a posledni @vsloupec. S tvorbou specialni mapy séaka az po

dokorteni mapovani v gfitku 1 : 25 000. Kresba jednoho listu specialkyalavaz osm

meésial.
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1. Teoretické&sast

Krome specialni mapy vznikla i dalSi odvozena mapa —~@&®aneralni mapa v #titku
1 : 200 000, ktera zobrazovala GUzemi o r&mmi’ zenepisné Siky al’ zenepisné délky.
Celkem se tedy skladala z osmiidistpecialni mapy. Tyto mapy byly ity ¢tyrbarevig
(polohopis a popigerrg, vodstvo motk, lesy zeleia terén h&dg).
E N HETITONE T e 3 Po vzniku Ceskoslovenska
&% v roce 1918 fevzal z Vide
vSechny podklady popsanych map
Vojensky zemipisny Ustav v Praze,
ktery proved! jejich reambulaci.
Némecké a mdlarské nazvy byly
nahrazenyc¢eskymi a slovenskymi
jmény. Opravily se hrubé deforma-

ce vyskopisu, dotiskly se zeken

lesni porosty a pozfl i kilome-

Obr. 1.4 Vyez z reambulované specialni mapy [1]

trovd sotadnicova g1 Krovakova
zobrazeni. Tyto mapy poZzivala armada az do roké EH8louzilyasto také jako podklad
pro turistické mapy nebo geologickd mapovani.
Reambulované specialni mapy se zakresefSs¥TSK zkouma tato prace. Odstavec

cerpa z [2] a[3].

1.2 Krovakovo zobrazeni

Kiovakovo zobrazeni je dvojité konformni kuzelovéraaleni v obecné poloze, které
navrhl v roce 1922 ing. #vak. Zobrazeni se stalo v byvaléreskoslovensku zakladem
pro soustavu pravouhlych rovinnych sadnic (S-JTSK) a je pouzivano i v sasné
Ceské a Slovenské republice.

Prevod zemipisnych soiadnice a4 na pravouhlé rovinn¥ a X se provadi v olika
krocich. Nejdive se konformé& zobrazi BesséV elipsoid Gaussovym #Zgobem na kouli.
Ta je konformg zobrazena na kuzelovou plochu v obecné polozey @gbocet Ize

schematizovat.

(¢1/]) D:Dl_’(U ’V) DDZ_’(Si D) D]:F—»(,O,g) D]:rl_’(fo)

-13 -



1. Teoretickacast

1.2.1 Gaussovo konformni zobrazeni elipsoidug 4) na kouli (U, V)

V prvni fazi je nezbytné konforminzobrazit Bessél elipsoid na kouli, protoze

kuzelova zobrazovaci plocha bude pouzita v obeahdze. Kovak stanovil za zakladni
rovnokEzku ¢, =49°30, ktera Zistava nezkreslena.tfiPpodmince, aby bylo zkresleni

délek minimalni, k ni vyp&etl konstanty podle [2]

Uo = 49°27'35,846 25"
a =1,000 597 498 372
k =0,996 592 486 7
R =6 380 703,610 5 m

Zobrazovaci rovnice maji tvar

olt +45) =1 tofs a5 ez |

V=ak, (1.1)

Prvni z rovnic (1.1) Ize téZ ¢islit pomocitady

U = Ug + 99,858 597 949-60°4¢p + 86,503 510 7A.0°%4¢p?
— 15,109 01.0%4¢° — 117,367 20 %4¢* — 180,010M4¢°, (1.2)

kde Ag = ¢ — @,. VeSkeré hodnoty jsou ve stupnich. Vliv délkovétkoesleni na uzemi

byvaléhoCeskoslovenska se pro praktickéely zanedbava.

1.2.2 Transformace zenépisnych sowadnic (U, V) na kartografické (S, D)

Kiovak navrhl obecnou polohu kuZele, prot@askoslovensko nebylo protahlé podél
zenepisné rovnobzky, nybrz lezelo patkud st@ené ve srru severozapad-jihovychod.
Pti volb& normalni polohy zobrazovaciho kuZele by byl rowikovy pas Siroky3°20'

a vliv délkové zkresleni na okraji pasu sigil +42 cm/km Zvolil tedy empiricky uzsi pas
kartografickych rovnokzek o Sfce 2°31'. Tim klesl vliv délkového zkresleni v maximalni
vzdalenosti od s¢dni rovnobzky na+24 cm/km Situace je znazoéna na

obr. 1.5.
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Obr. 1.5 Kovakovo zobrazeni [3]

Zéakladni rovnobzkou se stala kartograficka rovrigka § = 78°30' s okrajovymi
kartografickymi rovnobzkamiS; = 77°13'a$, = 79°44" Zakladni rovnobizka je kolméa na
zemepisny polednikl = 42°30'vychodré od Ferra v bo#l A, ktery ma zergpisnou Siku
oa = 48°15. Touto volbou se umistil kartograficky p&l do mista o sd@adnicich na

refererni kouli.

Uk = 59°42'42,696 9"
Vi = 42°31'31,417 25"

Vztahy pro transformaci libovolného bod® mezi kartografickymi a ze&pisnymi

soudadnicemi ziskam#eSenim sférického trojuhelnilGKP.

sinS =sinU [3inU . +cosU [tosJ , [coV, —V)

_ coJ Bin(v, -V)
cosS

sinD (1.3)
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1.2.3  Konformni kuZelové zobrazeni kartograf. sowtadnic (S, D) na polarni (p,e)

Refererni koule se dale konformtrzobrazi na kuzel v obecné poloze. Zobrazovaci

rovnice maji tvar (pro kartografické saalnice)

(gl +as))
peaf )

£=nD. (1.4)

Konstantypo an pro nezkreslenou zakladni kartografickou rowitdin S, = 78°30' se uii

ze vzoré

po = k'R cotg% = 1 298 039,0046 m
n =sin% = 0,979 924 704 62 (1.5)

kdek =0,9999aR je polomer referekni koule. Koeficienk redukuje délkové zkresleni na
zakladni rovnotzce, a tim sniZuje jeho hodnotu na rowitkach okrajovych. V ikledku

je to podobny obrat, jako kdyby byl zvolertsg kuzel.

1.2.4 Transformace polarnich sowadnic (p, &) na pravouhlé (Y, X)

Osou X pravouhlé rovinné soustavy je obraz zakladnihoegwku ¢ = 42°30'
vychodré od Ferra) a kladny sfnosy je orientovan k jihu. Ratek byl vioZzen do obrazu
vrcholu kuZele. Tim byla cela republika undfet do prvniho kvadrantu a pro libovolny
bod na Gzemi byvaléhGeskoslovenska plati relade< X. Pravouhlé rovinné sgadnice

se p@&itaji podle vzoré

Y = psing

X = pcose’ (1.6)

Celacést 1.Zerpa informace z [3].

1.3 Pi‘evod délky ze zobrazovaci roviny S-JTSK do nulovéhaorizontu

Délkas mezi bodyA aB, ktera je znama v rovénKiovakova zobrazeni, ségqvede na

délkusy v nulovém horizontu pomoci upraveného vztahu z [4].
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6[s
= 1.7
(M, +4m,, +m,) (1)

Koeficientym pro krajni bodyA, B a sted mezi nimi se @f z fady

m =0,9999 + 1,228 2204 p?— 3,15410%4 p* + 1,84810%"4 p* — 1,1510%4 p°

Ap=p—po=AY2+X? -1298039m (1.8)

1.4 Interpolace v pFimce, Newtomv interpolaéni polynom

Interpolaci se rozumiiplizny vypocet hodnot funkce v b@dezicim uvnit intervalu
z hodnot funkce v krajnich fipadreé i nékterych vnitnich bodech intervalu. Geometricky

si ji Ize predstavit jako hledani polohy bodu niavke, ktera je dana znamymi body.

+

1.4.1 Interpolace v prFimce

Nebo také linearni interpolace |
nejjednodussi  interpatai metodou.
Geometrickd fedstava je nasle-dujici
Dany jsou dva body v rovén jenz utuji
piimku (interpol&ni kiivku) — obr. 1.6
Poloha hledaného bodu, u kterého

znama jedna ze stadnic, se pak vypte

jednim ze vztain

) YA_YB , XP = XB +(YP _YB

Yo =Yg +(Xp = Xp)A—2- AV ALY
P B ( P B XA_XB YA_YB

(2.9)
1.4.2 Interpolace Newtonovym interpol&nim polynomem

Libovolnym pa@temn bodi o znamych sdadnicich Ize prolozit interpatai polynom
(ktivku) stupré n — 1 Polynom potom slouzi k vyptu druhé, hledané stadnice. Jednim

Z interpol&nich polynond je i Newtoriiv interpola&ni polynom —obr. 1.7

-17 -



1. Teoretickacast

V souadnicovém systému S-JTSK ma tvar

XP =a, +a1(YP _Yl) +a2(YP _Yl)(YP _YZ) +...

(1.10)
+a (Yo = Y)Y, =Y,) I.0Y, - Y,)

Postupnym dosazenim gadnic danych badYy, Xy, ..., Yn, X, do tohoto polynomu se

ziska soustava linearnich rovnic pro neznamé kieefig ao, ..., an1

X, = a,
xz =a +a1(Y2 _Yl)
xs =a,* a1(Y3 _Yl) + az(Ys _Yl)(YS _Yz) (1-11)

X, =ay +a,(Y, - Y) +.t 8, (Y, ~Y)(Y, - Y,) LY, -V, )

+

Soustava lze&eSit inverzi matic
nebo  Hornerovym  schématen
DosazeninteSeni soustavy do (1.1C
se vyp@te Newtoriiv interpol&ni 7
polynom pro hledanou stadniciXp.
Interpol&ni polynom proYp se ziska

zanenou sodadniceX zaY v (1.10)

a novym vypdétem koeficien.
Uvedené vzorce pochazeji z [8] -

Obr. 1.7 Newtofw interpola&ni polynom pro 3 body [1]

1.5 Statistické charakteristiky piesnosti néreni
Zdrojem informaci pro statistické charakteristikgiemi je skriptum [5].

1.5.1 Zakladni charakteristiky

Nejprav@podobrjSi hodnotu mifené neznamé veélny uréime vykErovym
pramérem, kteryciselre charakterizuje vyl ze zakladniho souboru o rozsahbodnot.
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n
i=1

n

(1.12)

Vybérova stedni chyba charakterizujefgsnost jedné hodnoty @ieni) vykeru ze

zakladniho souboru o rozsahtinodnot.

= /var() (1.13)

Vybérova stedni chyba aritmetického {onéru popisujeje fesnost vybrového

prameru.

(1.14)

Charakteristikou fesnosti pro dvojrozstnou veltinu (polohu bodu) je vyrova

stredni sodadnicova chyban,y a vylkerova polohova chyba,.

e
My =y~ (1.15)
m, =./mZ +m; (1.16)

Vybérova stedni chyba jednoho &eni vypa@tena ze souboru vicedteni fiznych
hodnot uéenych se stejnour@snosti se vypite ze vztahu (1.17), kdeje paiet meteni,

pro ktera se pota vykeErovy aritmeticky pdmeér nebo vykrova stedni chyba.

> (¢ Qn-1)
M| = i=1
n Ok

(1.17)

Ostatni charakteristikyrpsnosti utené z celého souboru vicesieni tiznych hodnot se

vypoctou podle rovnic (1.18).
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2
M, = —— M, =, M2+M? (1.18)

Pro skuténou (celkovou) chybu, ktera se sklada ze slozkyodaé a systematicke

& =N, +c, je vykErovy prvni moment (g@imer) z vykéru o rozsahun hodnot

v, =2 (1.19)

jenz je zarovie i odhadem systematické chybgouboru. Uplna vydyova variance ma tvar

n

&

m? = =l
n

=s” +¢?, (1.20)

kdes je vybsrovéa stedni (nahodna) chyba

s* =

YA
i=1

n

(1.21)

1.5.2 Stredni elipsa chyb

Dvojrozmerné chyby o stejné hustopravdpodobnosti lezi na elipsach chyb. Elipsa,
pro kterou plati, Ze délky poloos se rovnaji exmém stednim chybam ve strech os
pravdpodobnosti, se nazyv&atini elipsa chyb. Pravdodobnost, Ze polohova chyba lezi
uvnitt sttedni elipsy chyb j89,3 %

Uhel st@eni od kladného sénu osyX k poloosea je

2[cov(x,y) _ i
sarctg = sarctg

var(x) - var(y) Z (% —X)* - z (v, =9)°

i=1

> ((x =) Ty, -9))

w= , (1.22)

v pripadt, Ze skuténé chyby neobsahuji systematickou slozku jsauablyby totoZzné.
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kde X,y jsou vylErové paimery. Velikost poloos sedni elipsy chyb

a= \/ var(x) [tos” w+ cov(x, y) Bin2w+ var(y) $in* w

, (1.23)
b= \/var(x) [3in® w- cov(x, y) Bin2w+ var(y) [€oS w
> (4 -R) y, - )
cov(x, y) = = : (1.24)

n-1

1.6 Koeficient korelace

Linearni koeficient korelace vyjagie miru €snosti linearniho stochastického
(statistického) vztahu v korelaim poli, tj. v grafickém znazo#&ni meieni dvou
nezavislych veliin (x,y). Nabyva hodnot z intervalk -1,+1>. Jestlize, je koeficient
korelace nulovy, potom jsou vé&ly (x,y) nekorelované. To ale neznamena, Ze nejsou
nezavislé, jelikoZ nulova hodnota kor&iého koeficientu je nutnou, ale nikoliv po&tigici
podminkou pro nezavislost vé&h. Vztah pouze nelze vyjétlinearni funkci.

Vybérovy koeficient korelace je odmocnina z pdd#imernic regresnich imek pro
ob¢ promenné. Vzorec si lze taktézigustavit jako podil kovariance a odmocniny ze

sowinu varianci obou prosmnych

(= /tgay ’ [ = cov(x, y) —_ =l ((Xi Ot —)7)) , (1.25)
tgax \/Var(x) Var(y) \/ 3 (X- _X)Z i(y _ V)Z

i=1
kde X,y jsou vykErové pamery. Podle [5] a [6].

1.7 Testovani statistickych hypotéz

Vice obecnych zasad a informaci k problematice azhdwi v [5], [6] a [7]. Dale
popsané metody testuji normalitu souborttani, krong posledni, ktera a¥uje hypotézu
o korel&nim koeficientu (viz 1.7.7).

-21 -



1. Teoretickacast

1.7.1 Testovani hypotézy o fisobeni systematické chyby EJf = c

Testuje se zda v souboru o rozsahmiisobi stala systematicka chyba tj. posun osy

Gaussovy kvky. Testovacim kritériem je veina

n

L&

i=1
n

A= (1.26)

Prekrozi-li empirickd hodnotalv,| mez t,o, pri a < 005, zamita se nulova hypotéza

v, = E(€) =0 a je téndt jisté, Ze fisobi systematicka chyhg = E(¢) =C . Jeji odhad pak

jec=v, -[5].

g, =— P(v,|>t,0,)=a s =m’ -¢? (1.27)
1 \/ﬁ q 1| 1)
1.7.2 ZkousSka asymetrie (Sikmosti) rozéleni
Podle [5] se zkouSi zda-li vylovy koeficient asymetrie odpovida koeficientu

asymetrie zakladniho normalniho soubofu= 0. Testovacim kritériem je

A=to

3/2
2

P(A>t,0,)=a, (1.28)

kde 4, je k-ty empiricky centralni moment

_Zn:(gi - Vl)k
e = (1.29)

g, = | "2 (1.30)
(n+H(n+3)

1.7.3 ZkouSka excesu (Sghatosti) rozdéleni

amezo, je

Kritériem excesu #vky ¢etnosti proti normalnimu rozkéni je podle [5] koeficienkE.

Pro Gaussovuifvku plati E =0, pro Spéatou Kivku E > 0 a pro plochouivku E <O0.
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:'u_;—e, PE>t,0.)=a (1.31)
H;
Mez o je
. = \/ 24n(n-2n-3 (1.32)
(n+1)*(n+3)(n+5)

Pri prekraceni kritické hranicet,o. se hypotéza o normalnim rateni zakladniho

souboru zamita.

1.7.4 Lilliefors av test
Tento test je zvlaStnim fipadem testovani podle Kolmogorovova-Smirnovova.
Pouziva se k ateni nulove hypotézyF, (x) = F; (x .)U vybéru nejsou znamy parametry

normalniho rozéeni. Stedni hodnota se odhaduje na zaklaglb¢rového aritmetického
praméru a smérodatna odchylka pomoci vitové sngrodatné odchylky.

Testovym kritériem je maximalni absolutni rozdib¥gové distribéni funkce F, (X )
a teoretické distribtni funkce F; (X) nebo-li rozdil &itané relativni skutamé cetnosti
a teoretick&etnosti.

D e = MaXF, (X) = F; (X)) P{D,., >D,(na)=a (1.33)

Hodnoty kritickych rozdit D,(n,a) lze nalézt ve statistickych tabulk&chNulova

hypotéza, Ze zakladni soubor ma normalni distribfunkci s neznamymi parametry, se
zamita na hladihvyznamnostia , jestlize hodnota testovaciho kritérigekrasi kriticky
rozdil. Cerpano z [10], [11] a [12].

1.7.5 Jarqueiiv-Beraiyv test

Tento test se podle [10], [11] a [12] taktéZ poaZvposouzeni normality a je zaloZen
na kombinaci vybrové Sikmosti A) a Spéatosti E). Testovaci statistika je zaloZzena na
hodnot

JB:E(AZ +ﬂj. (1.34)
6 4

2 Kritické rozdily a cely Lillieforgv test Ize poitat vMATLABupomoci funkceillietest.
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Koeficient JB mé asymptotickéy? rozdleni s déma stupni volnosti. Nize se tedy

pouzit k o¥teni slozené nulové hypotézy, Ze ¥ylje pochazi z normalniho roddni.
Plati, e normalni rozteni méa éekavanou Sikmodd a péatost3.® Nulova hypotéza se

zamita na hladihvyznamnostia , pokud je pekroiena kritickad mez.

1.7.6  Pearsoniv y° test dobré shody

Prvky hodnoceného vyhu se roztidi do interval. Paiet prvki, které padnou do
jistého intervalu, se nazyva skieu tidni cetnostir; . Z predpokladaného rozteni pro
zakladni soubdrize vypaitat azekavanéifdni Getnosti v intervalectR; =n(p,, kden je
celkovy pdet prvki vybéru a p; pravdpodobnost, Ze se prvek objeviFiém intervalu.

Nulova hypotéza igdpoklada, Ze skuteé a @ekavanéiidni cetnosti se liSi pouze
nahodw, tj. Ze hodnoceny vy je vybirem ze zakladniho souboru iegdpokladanym
roz&lenim pravdpodobnosti. Test se pouziva jako pravostranny.ovasim kritériem je
velicina

k (r. -R,)?
X2 = Z% (1.35)

kdek je paset intervafi, kter& ma rozéleni y*> s k—c—1 stupni volnosti, kde je paet
neznamych paramétezvoleného rozéleni pravépodobnosti a musi se odhadovat.

Dale je teba spinit pozadavky aby platiR; >1 a nejvySe20 %hodnotR; mize byt
mensSi nez5. Pokud nejsou pozadavky sy, musi se intervaly nevyhovujicR,
spojovat, coz finese i zmnu patu intervat k.

Z hladiny vyznamnostia a k —c—1 stupiti volnosti se uii kriticka hodnota 2
(nag. z tabulek v[5]). Nulova hypotéza o platnosti lr@ho rozéeni v zakladnim
souboru se zamita, kdyx?® > x?.

Odstavecerpa z [5], [10] a [12].

¥V MATLABuUIlze Jarguév-Beraiv test péitat pomoci funkcgbtest
* Pripadem s neznamymi parametry normalniho &kerd (stedni hodnota a variance) se podrigbrabyva
napiklad [10]. V této praci je vyuzitatpdprogramovana funkddATLABuU- chi2gof
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1.7.7 Test hypotézy o existenci korekniho koeficientup = 0v zdkladnim souboru
Oweiuje se, zda vydrovy koeficient korelace z vykeru o rozsahun odpovida vybru
ze zakladniho souboru s koeficientem korelage 0. Test se pouzivaipvazié jako

oboustranny s testovacim kritériem

o Wn-2 (1.36)

N1-r?2

Velicina t ma Studentovat-rozdEleni s n—2 stupni volnosti. Nulova hypotéza

o existenci korekniho koeficientup = Ov zakladnim souboru se zamité ft>t,,,.

Kritickou hodnotu, jakoZ i fivod informaci, I1ze nalézt v [7].

1.8 Podobnostni transformace sofadnic

Transformace sdadnic fevadi sotadnice z jednoho seadnicového systémun) do
druhého sotadnicového systémuOQf). Souadnicové systémy v rownjsou vzajems
nata&teny o Uhel steni o, potatky systémi posunuty o posunyty a t,. Pomer
odpovidajicich si délekz obou systéfnvyjadiuje mefitko.

Uhel st@eni w je definovan jako s#nik kladné osyx soustavy, ze které se

transformuje If), v soustaw,

do které se transformuj@©(t).

V piipadt podobnostni trans-
formace je mritkovy koefi-

cients stejny ve vSech sérech

a je fizny od jedné. Transfor-
mace tedy zachovava podc
bnost obrazi.

K uréeni transforméniho

klice h=(ab,txty) je nutné
znat ctyii souradnice, tedy

minimalné dva identické body,

jejichz poloha je znama v oboi +x

soustavach — [4]. Obr. 1.8 Podobnostni transformaceisoimic [1]
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Rovnice podobnostni transformace mé v maticovéuisadvar
X =t +s[R X", (1.37)
kdeR je matice rotace & = (t..t,) je vektor translace. V rozepsaném tvaru pak
Out P In
X t cosw -sSIinw) [ X
o =1 s o l- (1.38)
yo! t, sinw cosw ) (y"
1.8.1 Vypocet transformaénich koeficienti

Ozna&enima =slcosa, b =slsina, Upravou vztahu (1.38) a dosazenim identickych

bodi A aB se ziska rovnice pro neznamy vektor transfénfeh koeficiend

Out In

Xa Xa —y. 1 0)(a
Ya'lZ| YA X 0 1)4b
out |~ In In (139)
Xg Xg —Ye 1 0]k
ve') \¥e xg 0 1) 1Y
Nebo-li
X% = A [h (1.40)

Rovnice (1.40) se&esi inverzi matice a vektor hledanych transfamieh parametr je

h=A"xM", (1.41)

1.8.2 Vypocéet souradnic podrobnych bodi a parametra transformace

Souadnicen podrobnych boil se poté vypé&tou ze vztahu

) (x" -y 100
ywhofy % 0 1)(a
T B o
= it (1.42)
SO I U VA A A
o) Wy ox 001
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Jsou-li znamy transforniai koeficientya a b, Ize ugit Uhel st@eni w a nefitko s

Z rovnic

w= arctg% , s=+va’+b*. (1.43)

1.9 Afinni transformace souradnic s vyrovnanim

Podobnostni transformaci lze chapat jako podmnofisosformace afinni. Namisto
jednoho ndtitkového koeficientu uvazuje afinni transformacefimenty dva — ¢ a )
pro snéry osx ay. Uhel stéeni w a posunyty at, si ponechavaji stejny vyznam jako
u podobnostni transformace. Z vySe uvedeného pismmetoda nezachovava konformitu.

Patet identickych bodl nutnych k vypétu transformaniho klice vzroste naii, coz

piedstavuje Sest stadnic. Klasicka, gtiprvkova afinni transformace ma tvar

x°" = s, [EoswX" -, Binwy" +t,

yoU = s BinwX"™ +s, [Coswy"™ +t, (1.49)
X y y

Prepsanim rovnic (1.44) do maticového zapisu ziskdwae Sestiprvkové afinni

transformace
XU =t+A X", (1.45)
Out t In
(XOutj:( Xj-'—(ail aizjl:ﬁxlnj' (146)
y ty ay 8y ) \Y
kde
&, =S,C0sw &, =-S,SiNw 3, =s,Sinw  a,, =S, COSW (1.47)

V této podobk jiz neni transformace vazana geometrickymi vztaloha se o ni mluvit jako

o polynomické transformaci prvniltadu.
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1.9.1 Vypocet transformace pro nutny paset bodi

Po upra¥ vztahu (1.46) aip vyuziti identickych bod A, B a C ma rovnice afinni

transformace pro vypet klice tvar

Out In

XS Xy yra 0 0 1 0)(ay,
vl [0 0 xpoyr oo 1f|a
Out In In O O 1 O a
X?)ut = XB yB In In [] “ (148)
Ys 0 0 X yg O 1|3
XML Ixg ye 0 0 1 0]t
ve') Lo o x yo o1y
X" = B [h (1.49)
sfesSenim
h=B" X, (1.50)

Hledany vektor transformovanych podrobnych be@ ziska z rovnice (1.49) s tim
rozdilem, Ze do matic€ (jenz je obdobowB) se dosazuji sdadnice podrobnych bdéd

Vv soustaw ze které se transformuje.

1.9.2 Vypocet transformace s vyrovnanim

Pti nadbyténém pdétu identickych bod se ulohareSi metodou nejmensSicitveral
pomoci zprosedkujiciho vyrovnani. Transforréaai kli¢ je paiitan tak, aby odchylky na
identickych bodech byly minimalni.

Vztahy mezi vstupnimi a vystupnimi gadnicemi jsou linearni, proto Ize pro

jednotlivé identické body psét rovnice oprav

v, Xy ya 0 0 1 0)(ay) (x*
Ve | |00 x0 oyl 0 1f]a,| |yR"
PRV B - .
= o - (1.51)
vy, ¥ y¢ 0 0 1 0|t xo™
Vi 0 0 x yv 0 1)(¢ YN
V=Bh-I. (1.52)
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1. Teoretickacast

Resenim normalnich rovnic, do kterych neni nutnédsawahy, je vyrovnany vektor

transformé&nich koeficient
h=@B"B)*mB" 0. (1.53)

Transformované body (identické nebo podrobné patdibsazeni do maticeB

respektiveC) urcuji vztahy
%, " =B, %o ' = Ch (1.54)

Z oprav vypeétenych podle (1.52) se ziskaji zakladnieghi chyby transformace
(aposteriorni $edni chyba jednotkova,ietini chyby sotadnic)

N v, v, I,
— ' m, = : X , m = — , 1.55
Mo n—-k n-1 Y n-1 (1.55)

kde n je dvojnasobek pu transformovanych bdg k odpovida p&tu transformanich

koeficienti (k =6) an poitu transformovanych bdad

DalSi charakteristiky i@snosti se daji @t podle zasad vyrovnavaciho dto
uvedenych v [5]. Geometrické parametry je moznéovigpt po fizre slozitych Upravach
Z rovnic (1.47).

1.10Srazka mapy

Rozdilem teoretické délky &8¢y v mag a délky Usé&ky z mapy mdfené se ziska
absolutni srdZzka (1.56). Pémtéchto délek pendsobeny stem pak vyjage relativni

srazku v procentech (1.57).

(1.56)

abs — “Yteo mer

s, =100 0% (1.57)

teo

Vice informaci ke srdzce mapy pro cely mapovydistahuje najklad skriptum [2].
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2. Pouzita zndeni

2. Pouzita zna&eni
Pro usnadéni prace bylo nutné definovat pomocné isalmicové systémy a zavést

systémyislovani bod sit a kontrolnich (podrobnych) bédTexty, programy a protokoly

uzivaji nasledujici symboliku.

2.1 Souradnicové systémy

Prvnim ze iti sodadnicovych systéije sodadnicovy Systém weni ', x’), ktery
muze mit obect libovolny paiatek, nétitko a geodetickodi matematickou orientaci os.
Konkrétni volba zavisi na nastaveni digitizéru nelsogramu pro od#dtani sodadnic
Z rastru -obr. 2.1(viz také 6.4.1).

Souadnicovy Systéem mapg,(Y) ma paatek v levém dolnim rohu mapové kresby.
Kladny sn&r osyy je uen snérem na pravy dolni roh a kladny 8nosyx je na & kolmy
v geodetickém smyslu. &fitko odpovida teoretickym roztmam mapy v milimetrech
—obr. 2.2

Posledni pouzity séadnicovy systém je S-JTSK,(X jehoZ popis je uveden
v odstavci. 1.2 ebr. 2.3

+y'

|

Mapovy |ist SMT5 \

\
| |

Obr. 2.1 Systém mapa [1] Obr. 2.2 Systém #ieni [1]

+y

+Y

+X

Obr. 2.3 Systém S-JTSK [1]
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2. Pouzita zndeni

2.2 Cislovani bodi kilometrové sité S-JTSK

Vyznamné body mapového rdmu jsou @emy zkratkou svého ndzvuwobr. 2.4

= LD - levy dolni roh LH SH PH

» LH - levy horni roh
» PH - pravy horni roh

= PD - pravy dolni roh T

» SD- sted dolniho ramu

= SH- sted horniho ramu LD <D 5D
= SS-sted spojnicesD-SH Obr. 2.4 Ozngeni hlavnich bod ML [1]

Body kilometroveé sit S-JTSK lezici na hornim ramu jseéislovany 0d101 snerem
Z boduPH na rohLH. Pravy ram jeislovan smirem zPH naPD od ¢isla201, dolni ram
pak ot zprava dolevaRD-LD) od ¢isla 301 a kon€né body na levém ramu jsou
oznaeny ¢isly od 401 smérem LH-LD. Body uvnit mapové kresby séisluji od 501
a jejich pdadovécislo nafista se z#tSujici se sotadniciY a to postupé od nejseversi

e v

Toto uspsadani bylo voleno s ohledem na sngéinvypaset polohy bod sit.

10m,
501

30N 307

Obr. 2.5 Ozné&eni bod sit S-JTSK [1]
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2. Pouzita zndeni

2.3 Cislovani kontrolnich (podrobnych) bodi

Body polohopisu (slouzici ke stanoveni polohovydchylek) gebiraji oznaeni ze
souadnic leveho dolniho rohétverce étyrkilometrove si¢ S-JTSK v #mz lezi. Nebo-li
od nejblizSich vy3sich stadnic S-JTSK ditelnych &tyimi tisici. Cislo kontrolniho bodu
tvori nejprve sotadniceY a pakX v kilometrech.

Napiklad bod o pedpokladanych sdadnicich Y =578646, X =1077094 ma
¢islo 5801080
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3. Hodnoceni pesnosti zakresu gi6-JTSK v SM75

3. Hodnoceni resnosti zakresu sé S-JTSK v SM75

Nasledujici kapitola shrnuje metody a postupy, &teyly pouzity v bakakské praci
[1] pro vyhodnoceni i@snosti zakresu 8itS-JTSK ve specialnich mapach. Zejména se
vénuje algoritmu program8M75sit

Popis vlastni prace $M75sita aplikace programu na vyhodnoceni polohového
souladu mapové kresby a&s8-JTSK uvadi 5. a 6. kapitola. Teoretické metogpstupy,
na nichz je vypeet zalozZen, jsou uvedeny v 1. kapitole.

Pro poteby vyzkumu zakresu 8iS-JTSK bylo pouzito nasledujici zjednodusSeni.

Vlastnosti polyedrického zobrazeni, ve kterém bylgpecialni mapy vyhotoveny,

se zanedbaji a misto & se mapa uvazuje v Kovakow zobrazeni.

Stanoveni tohototfpdpokladu vychazi z &itka specialni mapy, pro které lze povazovat
Uhlova a délkova zkresleni za zanedbatelnd a tov jaélyedrickém tak i v Kovakow
zobrazeni. Lze je tedy za&mit, coz umozni snadjsi vypaiet. Viz také [9], odstavce 2.3
az24.2.

Struktura této kapitoly odpovida ndizw v komentéich programu, jehoZ zdrojovy kod

se nachazi nafippZeném datovém nasinebo v Riloze¢. 3.

3.1 Vypocéet sowradnic roha mapového listu v S-JTSK

Mapovy list ma nenné rozndry 15' x 30. Na zaklad této znalosti program
vypccita ze zermpisnych soiadnic levého horniho rohu zbyvajici rohy a pomobody

SH, SD. Dale je pevede do systému S-JTSK postupem uvedenyésti 1.2.

3.2 Vypocet teoretické polohy bodi kilometrové sit€ S-JTSK

Souadnice bod ctyrkilometrové si¢ S-JTSK jsou #ejmé z mapy na prvni pohled.
V programuSM75sitale musi byt gjak ueny — nejprve na mapovém ramu a pak uvnit
mapove kresby.

Body na levém a pravém ramu se Wijpaji snadno. Ram je obrazem poledniku a Ize
jej pro ely interpolace povazovat za dke danou bodyH-LD neboPH-PD. Pro bod
sit na ramu plati, Ze lezi na této &se a jedna z jeho stadnic je dlitelna 4000 m

S touto informaci a za pouziti vzar¢l.9) v odstavci 1.4.1 program vyiie hledané body.
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3. Hodnoceni pesnosti zakresu gi6-JTSK v SM75

K interpolaci v hornim a dolnim rdmu se pouZije Ny interpol&ni polynom,
jenz prochazi bodyH, SH a PH nebolLD, SD a PD. | kdyZz se obraz rovnehkky od
piimky pEilis neliSi (vzepti v bodt SH pripadré SD odpovida v nsfitku mapy asbD,4 mm
— viz také [9]), pro body sitna ramu se sdadnici X délitelnou 4000 by chyba
z aproximace fimkou geekraiila anosnou mez, protoZéimka s konstantni séadnici X
protind mapovy ram podifis strmym ahlem. (Tento fakt plati pro vSechng&alni mapy
na uzemiCeské republiky.) Vice nabr. 3.1 kde je modrowarou vyzndena popisovana
piimka, zelenou barvou linearni aproximacé&avenou barvou aproximace Newtonovym
interpol&nim polynomem druhého stufynktery program p&itd ze vzoré uvedenych
v ¢asti 1.4.2 pro saadniciX. SouadniciY neuguje dalSim interpoknim polynomem, ale

Vyuziva jiz spoteny, kteryieSi jako kvadratickou rovnici s neznamau

Obr. 3.1 Givod vypaitu Newtonovym interpokanim polynomem [1]

Body sit uvnitt mapové kresby se interpoluji wimkach rovnobznych s osou,
které jsou dany jiz sgtenymi body na ramu. W¢hto bod si€ plati, Ze ob sodadnice,
z nichZ jedna je zndm4, jsouliteiné 4000 Podstatou vypittu je vyhledani saadnic,
které jsou nasobkem tohatsla a lezi mezi krajnimi body.

Vypoctené body jsou pakétslovany (viz 2.2) a vhodisdazeny.
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3. Hodnoceni pesnosti zakresu gi6-JTSK v SM75

3.3 Vypocet teoretickych rozméra mapového listu

V dalSim kroku se stanovi rozmy mapového listu neovlivmé sraZzkou papiru.
Nejprve se Pythagorovowtou vypaitou vzdalenosti mezi bodyH-PH, LD-PD a SH-SD
v systému S-JTSK. Ziskané délky se opravi o zknésle zobrazeni podle vzdre 1.3
a poté se vyli 75 Obdrzené hodnoty odpovidaji ro&miim mapoveho listu
v milimetrech. Pomoci nich se definuje Systém nyagdle zasad uvedenych v 2.1.

3.4 Zpracovani naméienych hodnot

Pro nandiené soiadnice bod si€ v Systému réfeni se sp&tou vykerové pameéry
a statistické charakteristikyrgsnosti dle rovnic uvedenych v odstavci 1.5. Jaegliitko v
tomto systému podobné nebo shodné jako v Systénma,n@ mozné povazovatiatini
souadnicové a polohové chyby v obou systémech zanétoz

Nametené soiadnice se daji pokladat za absotuphesné, pokud gfi¢ dodrzi postup
uvedeny v 6. kapitole. Aby se zabranilo vzniku iyt chyb, vyhleda program bodé&ss

nejwtsi sodwadnicovou a polohovou chybu. Pokud tento bod newyjeo Ize jej penetit.

3.5 Transformace teoretickych hodnot si€ z S-JTSK do Systému mapa

Prvni ztady transformaci, pouZzitychripvypoctu, prevadi hodnoty z kroku 3.2 do
Systému mapa. &e se tak pomoci oldgjné podobnostni transformace s identickymi body
LH aPD dle rovnic v 1.8. Do vyp#iu nejsou zahrnuty zbyvajici identické bddy a PH,

a nedochazi tak k vyrovnanitdBnost transformovanych gadnic neni timto faktem nijak
zhorSena, protoze vlicovaci body v obou systémeelpbkladat zaipsré identické, diky

postupu z 3.3.

3.6 Transformace teoretickych hodnot bodi sit€ na mapovém ramu ze
Systému mapa do Systému &iteni

Teoretické sotadnice bod si€ na ramu v Systému &eni je nezbytné znat pro
potlateni vlivu srazky mapoveho papiru u¥nitapové kresby. &které z &chto sotiadnic
vyuZziva dalSi krok 3.7.

Aplikovany jsou celkenttyii podobnostni transformace a to pro kazdy rdm jedna
Identické body pedstavuji vzdy sousedni rohy mapového listu, jéjisbdadnice v obou
systémech jsou znamé jak zieni, tak z vypéta v 3.3. Soubor badsi€ na daném ramu

v Systému mapa t¥bpodrobné body.
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3. Hodnoceni pesnosti zakresu gi6-JTSK v SM75

3.7 Oprava o vliv srazky mapy

Namegtené soiadnice znehodnocuje vliv srazky mapového papirytifenné je, ze
srazka nemusi byt ve vSeché&eth stejna a najklad délky levého a pravého ramu, které
by meli byt totozné, se lisiCasto se také nemusi jednat o zkraceni délek, jphvida
slovo srazka, nybrz o jejich prodlouZzeni. Cely péab potl&eni vlivu feSi program
SM75sit pouzitim rekolika podobnostnich transformaci bez vyrovnannZzjesouhrni
davaji lepsi vysledky nez jeden vyeo afinni transformace s vyrovnanim.

Nejprve sectyimi transformacemi igvedou nariené sotadnice bod si€ na ramu
do Systému mapa. Postup vypoje velmi podobny tomu z odstavce 3.6. Rozdi jem,
Ze se transformuje ze Systémuieni do Systému mapa a do matice podrobnycli lsed
dosazuji narrené sotadnice. Mtitko jednotlivych transformaci pak vyjage pongr
meiené a teoretické délky mapového ramu, ze kterébovypaitat srazku v tét@asti

mapoveho listu.

&l
Trgnsformace G

L}% 2 : Tégns¥oﬁﬁﬂpa~§’2”'ﬁ" il

| rrarisformdes, S 3 e

1 Trqﬁgfer@QE.Qﬁ”4._”w_”..1~- ;
: transformase &R s

' trans+¢rm903_¢1§.+.”. S el S

Transformage ST

- gesnerermaos BB e

L -
Trans¥0rmﬂce “

Obr. 3.2 Metoda transformace pisrpkach [1]

Nametené body s# uvnitt mapové kresby se stejnouedpokladanou hodnotou
souadniceX lezi @iblizn¢ na gimce. Krajnimi bodydhto gimek jsou body na ramu,
u kterych je uz znama jejich teoretickd poloha st&wmu ngieni (3.6) i v Systému mapa
(3.5). Odpovidajici si krajni body jsou pouzity gaklentické pro transformaciiglusnych
nantienych bod do Systému mapa. (Nelze povazovat za identick&fearé sotadnice
bodi sit na rdmu a jejich teoretické ekvivalenty v Systémapa. Za jediné identické

body ziskané z #itleni v celém mapovém listu je mozné brat jen roby LH, PH aPD.)
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3. Hodnoceni pesnosti zakresu gi6-JTSK v SM75

Touto metodou transformace pdirpkach se obdrzi séadnice si S-JTSK z vnitku
mapového pole v Systému mapa bez vlivu srdzky.z&\jiz porovnat s¢tni teoretickymi
z kroku 3.5.

3.8 Transformace namgienych hodnot ze Systému mapa do S-JTSK

Posledni transformaceqvadi namitené hodnoty opravené o vliv srdzky ze Systému
mapa do systému S-JTSK. Identickymi body pro ¥abgsou rohyLH a PD. Ze stejného
divodu jako v odstavci 3.5 nenifeba pouZit nadbytay paiet identickych bodl.

Prevedené saadnice bod sit 1ze po tomto kroku konfrontovat &i teoretickymi.

3.9 Zavéreéneé vypaty

V zawrecné casti se vhodd zpracuji pro pozadavky protokolu jiz vyfiené
soudadnice bod sit (nantiené i teoretické) v S-JTSK a v Systému mapa. Dalers
souadnicové rozdily na odpovidajicich si bodech pra shstémy a vygite se z nich
Pythagorovou &ou i délka chybového vektoru. Taktéz se vhodseskupi z jiz
vypoctenych Udaj informace o srazce. Nakonec progr&M75sitpripravi potebna data
pro progranSM75pol
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4. Hodnoceni polohového souladu mapové kresby a &it
S-JTSK v SM75

Tato ¢ast se ¥nuje p@etnimu jadru diplomové prace. Ohjage postupy v programu
SM75pola SM75zhodnoetenz vyhodnocuji polohovy soulad mapové kreskikaS-JTSK
ve specialnich mapéach.

Navod prace s programem uvadi kapitola 5. Popigkiéniho pouziti a matematické
pozadi metod se nachazi v 6. respektive 1. kapitole

4.1 Zpracovani naméienych hodnot

Pro kontrolni (podrobné) body musi byt znamy dvabsoy méteni. Prvni obsahuje
jejich sodadnice v Systému &keni, tzn. v systému odiéani z rastru. Druhy pak teoretické
souadnice kontrolnich badv S-JTSK ziskané z vhodnych interaktivnich ngaginych
zdroji (viz odstavec 6.3).

Pro oba soubory se sfitaji vybérové pameéry a statistické charakteristikyrgsnosti
dle rovnic popsanych v 1.5. Na konci tohoto krokagpamSM75polvypiSe do protokolu

¢isla bodh s nej¥tsi sodtadnicovou a polohovou chybou. Potidy bod Ize pak f@mefit.

4.2 Prevod kontrolnich bodia do Systému S-JTSK

Kazdy kontrolni bod, spljici podminky z odstavce 6.2, lezi werci sit S-JTSK.
VSechny vrcholy &chto ¢tverai se nachazeji uvititmapové kresby a jsou ozfway cisly
od 501 a vyse. K jakémukoliv kontrolnimu bodu tedy exjstétverice identickych botl
0 znamych saiadnicich v Systému &eni i v S-JTSK z programBM75sit

Jednotlivé kontrolni body jsou postuptransformovany do ¥vakovych sotadnic.
D¢je se tak pomoci afinni transformace s vyrovnanin ¢dstavec 1.9). Typ transformace
je volen s ohledem narfgdpokladanou srazku mapy ve dvouesssh. Identickymi body
pro vypaset jsou zmiané vrcholyctverai ¢tyikilometrové sik S-JTSK.

Kazdy kontrolni (podrobny) bod segvadi do Kovakova zobrazeni dvakratiiP
prvnim vyp@&tu se za sawadnice vrchal ¢tverar v S-JTSK uvazuji hodnoty ziskané
z SM75sit ¢ili skutecna poloha boil si€. V druném pipact se pak do transformace zavadi
teoretické (idealni) sdadnice identickych bag tzn. dlitelné ¢tyimi tisici. Pro analyzu

polohového souladu m&&i vyznam prvni moznost. Transformace na teorétidkntické
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4. Hodnoceni polohového souladu mapové kresby&siTSK v SM75

body slouzi pouze ke srovnani. Z rozdilu vysteddbou transformaci si lze é&dt
piredstavu o vlivu zanedbénigsnosti zakresu 8iS-JTSK do specialnich map.

+Y

+X

S=JTSK
508 507

System merent

5

5801080

517 516

+X

Obr. 4.1 Transformace kontrolnich lodlo S-JTSK

Krom¢ nutného transforngaiho klice a gepaitenych podrobnych bddse pro
vSechny transformace duji i zakladni statistické informace podle vzord.55). DalSi
geometrické a statistické parametry program n@ggS Mely by pouze informativni
charakter malého vyznamu, protoze vrchilyeral jsou pondrné presré identické (zvlas
pro prvni gipad). Hodnoty oprav na identickych bodech jsouedhatelné a to i pro
vétSinu transformaci na idealni gadnice roi v S-JTSK (druhy fipad). Ripadna
neidenténost tak nastava pouze vyjitm€ a jen u méd dalezitého druhého ifpadu

transformace (viziflohac.2 — Ukazky vystuf prograni).

4.3 Vypocet srdzky mapy proétverce sig S-JTSK

Z kazde ctverice vrcholi se ze satadnic Pythagorovou &tou spditaji roznery
piislusnych ¢tverai. Vzdalenosti se duji pro sousedni body 8&itdvakrat — jednou
Z nangienych udaj v Systému r&eni, podruhé ze skuteych sodadnic v S-JTSK (tj.
ziskanych zeSM75sit ne idedlnich). Roz#ény v rovingé Kiovakova zobrazeni se déale
vydéli 75. Ziskaji se tak teoretické délky strétmerai. Prevod do nulového horizontu jako

u ¢asti 3.3 Ize vzhledem k malému vlivu zanedbat.
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Rozdil teoretickych a #itenych délek udava absolutni srazku v milimetrecb6)L
Z rozdili pro protilehlé stranytveral se ziska gimérem sradZzka ve sénech osY a X.

Relativni srazka, pro tytéz sny, se ziska pouzitim vzorce (1.57).

4.4 Zavérecné vypaity pro mapovy list

V této fazi jsou znamy seadnice kontrolnich (podrobnych) biod systému S-JTSK
ziskanych z réfeni na specialni map Hodnoty se porovnaji s teoretickymi ze
spolehlivého zdroje (interaktivni mapy). Vyjitaji se tedyozdily souradnic — ve smyslu
teoretickd minus n¥iena a velikosti chybovych vektar A to jak pro kontrolni body
transformované na skuieou polohu bodl si€, tak i pro kontrolni body transformované na
idealni polohu boi sit.

Pro rozdily (posuny) se vypit4 jejich pamérna hodnota, kterou lze taktéz chipat
jako odhad systematické chyby polohy kontrolnictdiboDale pak vybrové stedni
(nahodné) chyby a z nichfetini sosdnicova chyba (vzorce 1.19, 1.21 a 1.15).

Nakonec se spita relativni srazka pro ramy mapového listu (1.57)

4.5 Rozbor posuni

Pro kazdou slozkud{, dX) ze zajmoveho Uzemi progra®M75zhodnotzkousi
normalitu souboru podle statistickych testvedenych asti 1.7. Dale vypita korel&ni
koeficient mezi posuny a ékuje, jestli vylEr odpovida zakladnimu vg¢hu s nulovym
koeficientem korelace. Spiba se taktéz gmeérna hodnota rozdil vybérové (ndhodné)
chyby a stedni soéadnicova chyba, podobako v gedchazejicim odstavci.

Neménrt dilezité je i vyhotoveni sedmera grafickych vystup kterych je vice psano

v Gasti 5.4.
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5. Prace s programy

Jest pred vlastnim zkoumanim jednotlivych mapovychtligte nutné objasnit praci
s nastroji wkenymi k vyhodnoceni. VSechny nize uvedené progrguoy vypaleny na

piilozeném médiu ve dvou podobéch:

= m-soubory spustitelné pouzeMATLABU

* samostatny exe-soubor

Oke¢ formy davaji stejné vysledky, avsak liSi se &kterych néleZitostech. VSe bude
podrobré popsano na nasledujici¢hdcich. Kromd toho je teba upozornit, Ze pracovni
jednotkou kazdého programu je jeden mapovy lisn@3M75zhodngt vSechny soubory
programi a vstugm musi byt umisiny pred pouzitim ve stejném adréisa pd‘adi sotiadnic

ve vstupech je, pokud nef&eno jinak,y’ x’ respektiveY X

5.1 SM75priprav

Program SM75priprav ushaduje pipravu dat pro hlavni programysM75sit
a SM75pol K vyhodnoceni neni bezpodmémeé nutny, ale pokud jsou odigany
souadnice kontrolnich bad¢i boda si® vicekrat, hodi se jednotlivé soubory &emim
slowit automaticky. TaktéZz poskytne prvotriedstavu aiislovani bod sit konkrétniho
mapoveho listu.

Po spusini se dotadZze na tygipravy.

5.1.1 Priprava boda kilometrové sit# S-JTSK a jejich cislovani

Prvni moznost slouzi k vytveni seznamu seadnic bod sit v S-JTSK @islovanych
podle zasad v 2.2. Z tohoto seznamu se pak ¥ypmnocny obrazek s polohou kingenz
lze pouZzit k orientaciip méieni v rastru. (Orientai obrazek se da vytyib ze seznamu
souradnic i v programecfsromaci Kokes.

Pro spravny vyptet se musi zadat zeépisné sotadnice levého horniho rohu
mapoveho listu (zespisna délkai od Ferrského poledniku, ve stupnich s desetinnou

teckou) a zvolit jméno vystupniho souboréewe pripony.

® vice oMATLABunagiklad v [1]
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5.1.2 Zpracovani méreni ze seznari souradnic pro SM75sit a SM75pol

Pokud se dodrzi postup uvedeny v 6.4.1, je pctitate z rastru mapoveho listu
k dispozici rekolik soubofi obsahujicich sdadnice kontrolnich bad i bodi sit
v Systému réfeni. Tyto Udaje se musi skbua setidit podlecisel bodi, aby se nasledn
roz&lily na vstupni soubory pr&M75sitrespektiveSM75pol Druha volbaSM75priprav
toto zvlada automaticky.

Podobr jako v odstavci 5.1.1 se po spirit zadaji zerpisné soiadnice, poet
soubofi s mEfenim a jejich nazvy @sSinou *.txt). Vstupni soubory s #&ienim budou
vétSinou neuplné. Nicmé&SM75sit u kterého byla snaha ho co nejé@menit, potebuje
pro spravny chod tdaje ke vem bousit.> Nemsienym bodm se proto pradi nulové
sodadnice. Kvili tomu je vhodné Systém &feni volit podle odstavce 6.4.1, aby se
piedeSlo chybam. Dale séepedou zkratky nazvrohi mapového listu naisla, a to ot
Z divodu kompatibility s&SM75sit

Vysledky pro SM75sit (sodadnice sit) se ulozi do souboré.txt a pro SM75pol
(soudadnice podrobnych bd@yl do *-PBm.txt kde* ozna&uje zvoleny nazev vystupniho
souboru (nafiklad 3752-Litomericg

Druha moznost tedy ve zkratce z vice soub®mnerenim sestavi jeden p®M75sit
a jeden proSM75pol Nentienym bodm kilometrové sit pritadi nulové sotadnice.

Vystupni soubory pak maji poZzadovanou strukturudaie popisované programy.

5.2 SM75sit

ProgramSM75sitvyhodnocuje pesnost zakresu 8i5-JTSK do specialnich map. Lisi
se od pedchozi verze publikované v [1] pouze miningalilgoritmus si nyni poradi
I s mapovymi listy u nichz prochazi kilometrov&’ sohy rami. Dale byly upraveny

protokoly a grafické vystupy.

5.2.1 Vstupni soubor s néfenim

Textovy soubor se stadnicemi bod si€ v Systému réfeni musi spilovat ugita
kritéria, aby ho program spravmaietl. Na prvnimiadku jsou vzdyit ptirozenacisla
odlend mezerou (tabulatorem). Prvni z nich udavéepatieni roli mapového listu;
druhé pdet mefeni bodi sit€ a teti je vZdycislice 0. Patet mefeni rohi a bod: sit muze

byt rozdilny a libovolné velikosti (). DalSifadky odpovidaji vzdy jednomu dieni.

® ProgramSM75sitvznikal pro bakalskou praci [1], kde serpdpokladalo, Ze budoudieny viechny body
sits. Pro poteby této prace by ale bylo takové mnozstvi tidhjytené.
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Obsahuiji¢islo rohu a jeho sdadnice v Systému &eni — 3 3 0
1001 | 1560.43 | 4527.66
1001 | 1560.47 | 4527.66
mapového listu wiily tiikrat, bude za prvninradkem 1001 | 1560.47 |4527.67
1002 | 1077.43 | 4531.67
1002 | 1077.42 | 4531.67
¢isly (nag. 1001 1002..) a ne jejich zkratkamilH, 1002 | 1077.48 | 4531.61

opét odctlené bilymi znaky. Pokud se riidad rohy

nasledovat dalSich 8 4 fadki. Rohy je nutné pojmenovagt

PH,...). Udaje o rozich musi bytiseeny v posloupnost

101 |1122.84 | 4531.24
LH, PH, PD, LD. 101 | 1122.83 | 4531.25
101 |1122.84 | 4531.25

Po €chtotradcich nasleduje x miadki s cislem bodu

sitt a jeho sotadnicemi v Systému &eni. Kden je paet
] . . v - Tab. 5.1 Format vstupnih b
méteni bod sit am je patet vSech boil sit S-JTSK na 2 gﬂfggﬁs‘;ﬁ”' 0 SoHbor
mapovém list (mnoZstvin-krat métenych bod).
Priklad, jak ma vstupni soubor vypadat, jéab. 5.1 Zabyvat se tvorbou zminého

vstupu ale nentéba pokud se vyuzi@M75priprav(viz 5.1.2).

5.2.2 Pouziti a vystupy SM75sit

Po spudini se zadaji ze#pisné soiadnice levého horniho rohu mapového listu.
(Souadnice jsou napsanyiipmo na map. Zentpisna délka se vklada vztazena
k Ferrskému poledniku a to ve stupnich s desetiriatkou.) Dale cely nadzev souboru
s mefenim bod si€ v textovém formatu a mezni velikost délky chybavélektoru pro
vyznaeni v obrazku.

Po vstupu dat provede program vlastni wgio Vystum z programu je &. Dva
protokoly, dva obrazky a soubor s daty Sid75pol

Prvni textovy vystup se jmenuferotokol - *.txt kde hwzdicka zn&i ndzev souboru
s mefenim. Tento protokol obsahuje néligizitéjSi ciselné vysledky pro hodnoceni zakresu
sitt S-JTSK (viz Rilohag. 2). V druhém protokolu (pojmenovanédsplny Protokol - *.tx)
jsou pak uvedeny veSkeré vysledky i s meziwfpo Nejvhodrgjsi k oteveni &chto
soubotfi je WordPadci podobny program.

Prvni graficky vystup slouzi jako pditka k ugeni polohy bod sit S-JTSK
(podobr jako v 5.1.1). Druhy pak zobrazuje chybové vektwi§ystému mapa, které jsou
oproti skuténosti dvacetkrat 218eny. Smituji z méfené polohy do teoretické polohy kiod
sit. Cervert jsou oznadeny ty z vektoi, které gekrosily svoji délkou mezni velikost

zadanou p spuséni programu.
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5.3 SM75pol

sit S-JTSK ve specialnich mapach.

5.3.1 Vstupni soubory s néfenim

Nacitanych soubdr je tentokrat vice. Prvni z nich obsahuje isolmice kontrolnich
bodi v Systému r&eni. Vnitni strukturu ma velmi podobnou vstupnimu souboru
Z odstavce 5.2.1, s tim rozdilem, Ze posloupnogtvieimiadku je vzdy O O, kdex zn&i
pocet mefeni jednotlivych kontrolnich bad- tab. 5.2 levacast. Prvni vstup automaticky
vytvari programSM75priprav(viz 5.1.2), ktery ho ozrtaje *-PBm.txt

Pred pouzitim je ale vhodné soubdekontrolovat. Tj. davat si pozor na spravisla
kontrolnich bod a jejich seéazeni zejména u mapovych listkde jsoucisla Sesti
i sedmicifernd (mapovym listem prochétinpka X = 1 000 000.

Druhy vstup obsahuje teoretické gadnice kontrolnich badv S-JTSK ziskanych
z vhodného zdroje (viz 6.3). Struktura je stejnéojai gredchoziho souboru tab. 5.2
pravacast. Vzhledem k i@dpokladanému malému ¢a kontrolnich bod pro mapovy
list, neni problém vstup vytvét rwné v libovolné posloupnosti #&tenych bod
a s peadim sosadnicX Y (z divodu, ktery bude vysilen v ¢asti 6.4.2). V 6. kapitole se
soubor oznéuje *-1zgard.txt

Posledni vstup je vriti soubor MATLABuU s koncovkou*-SM75polmat, jenz
automaticky vytvei programSM75sit Obsahuje skut@é polohy bod sit a informace

0 srazce.

3 0 0 2 0 0
748976 | 519.23 | 4676.15 772976 972169 768731
748976 | 519.26 | 4676.19 772976 972174 768733
748976 | 519.25 | 4676.16 748976 975426 744802
748996 | 506.21 | 4921.89 748976 975426 744803
748996 | 506.20 | 4921.90 764984 981675 760785
748996 | 506.24 | 4921.92 764984 981676 760787

Tab. 5.2 Format vstupnich soubgro SM75pol

5.3.2 Pouziti a vystupy SM75pol

Po spudini se vybere méd kteni dat. Prvni, rychlejSi volba umaje naist vstupy
automaticky pokud byly dodrzeny koncovky nazdle odstavce 5.3.1 — zada se pouze
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koren pojmenovani (ndfklad 3752-Litomericg Druhy méd néteni se vyuZzije pokud jsou
z réjakého divodu ndzvy jiné — vSechny se zadajintivcetne pripon.

Nasleduje pe&etni vyhodnoceni a uloZeni vystypkteré jsouctyii. Prvni textovy
vystup pojmenovanyProtokol SM75pol - *.txtobsahuje nejdezitéjSi vysledky pro
vyhodnoceni polohového souladu. (viziléha ¢. 2). Podob# jako u SM75sit jsou
v druhém protokolu Wplny Protokol SM75pol *.txt uvedeny veSkeré mezivysledky.
K oteweni je ogt nejvhodrjSi WordPad

Oba grafické vystupy znazarji posuny kontrolnich (podrobnych) hiodr S-JTSK
pomoci vektol — prvni pro body transformované na skateu polohu bodl si€, druhy pro
body transformované na ideélni polohu baik (viz Frilohy ¢. 1 a 2).Pocatky vektoria
jsou v mérené polozeurcené z rastru mapy améiuji do teoretické polohy zjistené
z interaktivni mapy. Velikosti posdrjsou, pro lepsi zvyrazni, dvacetkrat zstSeny. Do
obrazki se taktéZz vyzra cerverg piipadné nefesré znerené body, které je vhodné
prekontrolovat.

5.4 SM75zhodnot

Posledni program vyhodnocuje posuny (rozdily) pé&mové -109 2
-147 47

Gzemi, tj. pro vSechny mapové listy nebo jen jejiabt. Po spudhi 167 2
se SM75zhodnotdotaze na jméno souboru s rozdily ismimic -110 4

v textovém formétu. Tento soubor se ziskénfon zkopirovanim
pozadovanych posurdY adX, které jsou v protokolech jednotIivyc\pstUTF‘;J‘r?i'hi'35('28{;(?:?;t or0
mapovych list ze SM75pol Ukazka vstupu je tab. 5.1 SM75zhodnot

Po n&teni se data zpracuji (viz 4.5). Jediny vystupextdvy soubor s vysledky mé
nazev Zhodnoceni-*.txt kde * zn&i jméno vstupniho souboru. Grafickych vysiuje
naproti tomu sedrh.

Prvni znazatuje korel&ni pole (rozptylogram) posunstedni elipsu chyb (viz 1.5.2)
a elipsu ohraruji plochu o prav&podobnosti95,6 % DalSi je prostorovy graf —
stereogram. feti v pdadi znazatuje graf normalni pravgbodobnosti pro oba sfry
posurii tzv. normplot. Data z v@ou s normalnim rozilenim by se rda vykreslit
Vv piimce.

Q-Q plot znazatuje v osex ocekavany teoretické kvantily a v ogepozorované
kvantily vybkéra. Pokud maji data normalni rageni, zobrazi se @p v primce. Nasleduje

dvojice histogram s absolutnimi¢etnostmi a teoretickou Gaussovotivkou (hustotu

"V&echny vyuzivaji zabudované vykreslovaci funkeT LABuci funkceparametry.maplot_ellipse.m
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pravdpodobnosti) pro posungY a dX. Z jejich tvaru Ize oft usuzovat, zda ma vyb
normalni rozdleni. Posledni graf vykresluje empirickotitanou distribdni funkci. Ot

pro oba posuny.
5.5 Specifika formata programu

5.5.1 M-soubory spustitelné pouze MATLABuU

K zajis€ni bezproblémového chodu je nutné mit v pracovnidnesi spolu
s prislusnymi m-soubory i vstupni soubory a dale funkessel2sjtsk.mtr_afinni6.m
parametry.ma plot_ellipse.m které pevadi zempisné sotadnice na Bessel®\elipsoidu
do Krovakova zobrazeni, provadi Sestiprvkovou afinnhdf@rmaci, poitaji parametry
stredni elipsy chyb respektive vykresluji elipsy.

Zdrojovy kéd dopiuji komentée, které maji za ukol vystlit funkce programu a také
rozvadji do wtSich podrobnosti vygetni postup uvedeny vigdchozich kapitolach.
DalSi gipadné nejasnosti vylozi napgmaMATLABuU

Spravn&innost programu byla testovana ve vdR2006a

5.5.2 Samostatné exe-soubory

Pred prvnim spushim exe-soubdr je poteba nainstalovaMATALB Component
Runtime(souborMCRInstaller.exatiloZzeny na DVD)? Druhou podminkou pro fuitkost
programit jsou soubory*.ctf a vstupni soubory, jenZ musi byt ve stejném atirgsiéo
exe-soubory. Pokud jsou tytorgulpoklady splény, nic uz nebrani spu#ti, které je
nejvhodrgjsi provadat z piikazovéhaadku.

# MATLAB Component Runtintee nainstalovat pouze do systéMicrosoft Windows 2008 vy35i.
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6. Experimentalni ¢ast

Posledni kapitola sesauje nereni a vyhodnoceni polohového souladu na konkrétnich

mapovych listech, ale z obecného pohledu. Podreisiédky jsou v Hloze¢. 1.

6.1 Vybér mapovych lista SM75

Pro praci byl kdispozici cely klad specidlnich mpm GzemiCeské republiky
v rastrové formd s rozliSeni400 DPL V tomto souboru bylo nutné vyhledat mapové listy,
ve kterych je zakreslen&yikilometrova si S-JTSK. K vlastnimu hodnoceni pak bylo
vybrano gt mapovychctveric, volenych rozprogere po Uzemi naSeho statu tak, aby se
ziskaly vysledky, na jejichz zaklady se dal vyslovit obecny z&vpro cely mapovy
soubor —obr. 6.1 Snahou bylo pouzit i &eni z [1]. Zvolené mapoveé listy v digitélni

podol# se nachazi naippzeném datovém nasi

J Podle pehledu
3552 | 3ss3 | assd o). zemépisného Gstavy
Lobendavao] oSluknov g£Cermousy z 1. 1936
1 \
2852 3655~
/ Podmokly irra:hab
) L\ arsz) | C. Lipa
3750 - g 7567 1N, 3737
. s Hora sv, oy thomtli.flce Trutnov P Broumoy
3848 / OChomutoy___Houdnice | Boleslav schod avornik
Rossbach 49 3ss00._ 3851 38520, L\3853 |0 3854 m"—,‘, 3857 "iag;ng'_, 3859
7 ¥ Kraslice Kadan Méinik undtat {Cukmant
I ary Rrchnav aldo;
‘"E 394 hasy | K125 -n, Kn, o) u)
thet LA R 3956 | 3937 1953, 3960
b "o el : ©Zambe: Krnov Sudic
1 by — b
‘::“ Tepla | OKralow Chrudimg 1" "5‘"“ C. Trebova Sumperk o WM
/ N 4030 | 4051 4055 | 4038 4%57 | \wu 4059
[Primdag Flzen 1am Politkes [
1 . Seditan 30 oFrydek
w" 480 | a8 | saf|0s3 ‘li?&\k_:l's_’o arsg))| 4139 DATED | aret | 4182
| Kigpec.f oHordov. Tjn NIem¥0 ! gromoge| Hrans N. Jitin fcay
p. Cerch.d  Klatowy| Tabor | Pelhtimov] Boskevice® Turzovka
4255 eroy
4249\_ 42509 4251 | 4252\ | 4283 | 4254 _o\/ 4258 |\ 4257 4239 4281 | 04282
I~ Heratdovic Pisekb 5 Jihlava Vul.aMexi?l'u‘.i %w‘?k:.
—f = ¥
4’35:: foTrebie Slavkor v Biria B T DN
4252 4358 360
Zeloz. Ru Prachatice Jiass 4338 ek : ™ Rutomberok
udjovice hﬁﬂr PR L~ Toe
-—-J'l Kuntvart, Jov(T Slavonice 4
sty ase | aassy M3 | aes 44&4 443 4 | a | a2
> C. Velenice nofma\Mikulovg \| Hod “MesnA ~Trentin P an.
,__./, \ OKaplic Jetmenist Valtica %l loLanthof -n. Yaa Handlova® | - Bystrica
43527 4553 | 4588 | asy 48 4560 % 4se!
L/ T Wi Brod < | pietandl  grocorany

Obr. 6.1 Poloha mapovych list
mode: hodnocené ML, zelénML se siti S-JTSKgerverg: ML bez si¢ S-JTSK

Sev.C.

3752 Litong7ice

3753Ceskéa Lipa 3852 Roudnice n. 13853 Mnik

Vych.C. 3956 Rychnov n. K. 3957 Zamberk
4050 Mesto Tepla 4149 Rimda

Zap.C.

4049 Mar. Laza

4056 Vysoké Myto57 d0Trebova

4150 HorSov. Ty

n

Vych. M. 4160 Novy Jiin

4259 Rerov

4359 Uh. Hradigt

4360 Vizovice

Jizni M. 4355 M. Budjovice 4356 Febi

4455 Slavonice

4456 Znojmo

Tab. 6.1 Seznam hodnocenych mapovych list
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6.2 Kontrolni body

Kontrolnich bod pro vyhodnoceni bylo na kazdém mapoveng h&tleno gt (krome
4149 RFimda kde jsou jenctyfi) a to giblizné v rozlozeni, které ilustruj@br. 6.2
Vybrané body musi lezet uvhitelych¢tveral 4 x 4 kmsig S-JTSK. Neni mozné pouzit

podrobné body, u kterych §@st okrajového obrazce rdm mapového listbr 6.3

O O

Obr. 6.2 Vzor rozlozeni kontrolnich hind Obr. 6.3 Volba polohy kontrolnich bbe ML

Konkrétni polohy kontrolnich badbyly voleny s ohledem na co néisi jedno-
znanost v identinosti. Tento pozadavek #pii dva typy bod — kiizeni komunikaci

a kostely (kaple). i#*klad pro oba typy se nachaziolar. 6.4

L
™\ -/J —_—
a Stfitezik °

Obr. 6.4 Typické kontrolni bod$75 x RETM2b
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6.3 Zdroje teoretickych souradnic kontrolnich bodi

Nemér duleZitou ¢innosti, nutnou ke spravnému vyhodnoceni, jeévyhodnych
zdroju teoretickych sotadnic kontrolnich bail Autorovi prace se ogdcily zejména

nasledujici.

6.3.1 IZGARD

Zkratka IZGARD znamena Internetovy Zobraz@év&eografickych ARmadnich Dat.
Je to internetovy mapovy server, jehoz poslaninpgskytnout uzivatém kontinualni
vektorovym geografickym dat.

on-line gistup k nejaktudkjSim rastrovym i

Pristupovat na & lze prostednictvi adresy:

http://izgard.cenia.cz/dmunew/viewer.htm

Mt s

Digitalni atlas nabizi mnoho funkci. Proely této prace jsou nejte
k vyhledavani a gieni sotadnic bod v S-JTSK ¢br. 6.5 nad datyRETM25 piipadré
DMU25. Vice informaci k obsluze interaktivni mapy v [13]

'Dlglta]mallas ||E|§|Quq|éﬂ7|f|;lﬁ|*|flol |:|C7|§|ﬂ”uluhynamape V||Mémk0 protisk V| wyhledat v

Zaklad 1klad /

akladni podklady - h ". ‘ / ‘.’ ("'&\’E'__ A - ’Q‘ J / N Sidla podle
] Ortesnimky A \ (I | . 7 A b C;;;L;ézvu :
1M 1:25000 o - o | | F{f°f A 71{5H{ e HIN Adresy .
Clomi 25 o ~ 2 1 Pomistniho nazvu
[ Ortosnimky+DMU 25 d pod d . P Mista podle:

& | http:fjizgard.cenia. czfdmunev_y _jtsk. htm ¥ b AMGRS

Doplikové podklady GEOREF N
== Nazvy ulic r

|30 adresni body

Vyhledani mista podle souradnic JTSK

= WGSE4EN

X:|

hd

[

Fotvrzeni soufadnic

A vyskove prekazky
dlie Chranana uzemi

& Vojenské ubytovny

e

@ navod

¥

& Typové diohy

: n ‘.
(C) MO CR, 2007-2008 RETM25 Méfitko pro tisk 1:4630 \ Jy1.3 rkuv k 7

@ Katalog objemtd e Inkernet F, 100%
3| Wi strinks T\
it 3 | AN 1 E0K _ \
0;16km E
“ Di ta]matlas ‘.l[‘lQlQ Qlﬂlfl;lﬁl*l; |0|*?*| d?l@lﬂ Ulohy na mapé B |MéFl’tkD protisk v ‘ ‘ “yhledat V|
& :
\E Si',a N A’—\Ulﬂ,! T Ulohy na mapé : . ./.-
E = Zrfit: —.. ’ , /
£ | httpfjizgard. cenia. cz/cgi-binfdavkartype=08fi=49. 741 352745474858/a=12. 7007 16370567805 » * - ~l ::-/ 3
Zmafitvedalenost - = -
Zwolitwwchozi bod I :
Informace o Zvolit kaneowy bod )
Parametry nlohy 1 Ky Iy
oloze Zmeiit profil |
GS84- Zvolitswychozi bod ! .5
Zwolit ki v bod ' {
Jmeno Hodnota UTM! veleneey e | !
“ypoditatvzdalenost
LUTH RN e S =
0[] p[°M] o8 57" Py
e e s GRS A
TUTM:23T|334342.00, 5512411.00MGRS  |33UUR3434212411 \JB;’;ADE"‘E“PFD'”: I IR N ]'2
Vika [m]|501.85 GECREF |NEMNE 42044442 g B e
S-ITSK  [1062829.81, 870701.96 MGRS N
P =
S N
& Intermet Faoow v g \ '-,5[”; oLl — 0,'2'9_3(;1 T

Obr. 6.5 Vyhledavani adgfeni sosadnic S-JTSK \ZGRAD
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6.3.2 Katastralni mapa a ortofotomapa

DalSim pouzitelnym zdrojem teoretickych gadnic kontrolnich boil je WMSsluzba
CUZK s katastralni mapou. Pro lep#éplednost se hodi doplnit ji ortofotomapou z Partal
verejné spravy (poskytovana &pformou WMS. Sluzby se $ipoji do vhodného klienta
(QGIS, ArcGIS...) a soiadnice se vyhledavai odeitaji internimi nastroji programu.
Adresy proWwMSklienta:

http://wms.cuzk.cz/wms.asp?service=WMS&request=aGp#Dilities

http://geoportal.cenia.cz/wmsconnector/com.esri.\@ssmap/cenia_b_ortorgblm_sde

Vice informaci k mapovym sluzbam lze nalézt v [&44]15]. KWMSpak v [17].

6.3.3 Ostatni zdroje

Existuje samozjm¢ spousta dalSich vhodnych zdroj nagiklad Geoportal
Zememerického tadu [16]. AvSak tyto interaktivni mapy nemajiregené vyhledavari
odeitani sotiadnic v S-JTSK. Prace s nimi je proto raérzivatelsky pivétiva acasow
narana. NejpouzivagjSi mapové sluzby typmapy.czneboamapy.czse pro dely této

prace nehodidbec. Chybi jim georeference wdvvakow zobrazeni.

6.4 Méreni sowadnic kontrolnich boda a boda sit¢ S-JTSK

Odesitani sodadnic kontrolnich bai z rastru a z interaktivni mapy je vyhodné
provadit sowasreé. A to alespé pro prvni néteni, i kterém se voli konkrétni kontrolni

body podle odstavce 6.2.

Asn)

=
5

oubor  Editovat  Zobrazit  Mastaveni

6.4.1

Naze souboru Popis Logické méno

V Systému néieni

4160_a.jpa

« Celfcmsta EARVUTAM semestenDiplomk s\Mafenis 4160 Navylicien160_ajpg

Pozatek; (10000000, 5000.0000, 0.0000) i

Sifka 6300470 Vitka 4449445 Pohiec: I|E1 1| || EEA |

35723 707, 24 bitows barvy
00635, 00535

K méteni z rastru byl vybran progran

Fiozmér [pixely].
Wellkost pislu ¥

MicroStation a z & spusény program

Sl i [Toooom Dastin:_| I Ptk
. o o, , , Swillost pii tiskw: [1.00000 Prithledna barva: [ ¥ Offznuti
Groma jenz slouzi k zaznamu dat. NAvC — s
. . , s Infarmace o saubory | mistént | Barva | Zobrazeni a tisk |
jak tyto programy propojit uvadi [18]. Pr o L
- ;- , v [Eoooooon Viika [4449485 Soe

vSechny mapové listy byl pracovni postt [ oo |

s s . . , Welikost pil ~| - Paget pir
odeiitani sowadnic obdobny. i e

i | 0.083% — Y. 007
Nejprve se pomoci nastroj®aster o
. . Otogeni; [00000F

Managerpiipoji pozadovany rastr a nasta e O

se potebné pedvolby. Velikost pixelu se

zvoli tak, aby od&tané rozmiry

Obr. 6.6 Vzorové parametryipojeni rastru
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odpovidaly rozmarim mapového listu ve skuteosti. Napiklad pro sowadnice
v milimetrech odpovida jeden pix8l0635 mm (pri rozliSeni400 DP). Déle se nastavi
pocatek a pipadré nataeni pro lepSi praci s rastrem. Timto se definujefamanicovy
Systém niieni (viz 2.1).

Po tomto kroku je teba ote¥it v prostedi MicroStationu program Groma
(Pomicky / Aplikace MDL / ZavéstV Gron¥ lIze pak vNastaveninavolit atributy
zobrazeni boila predvolby sosadnicové soustavy.

Dale se zaloZi novy seznam sainic (fipadré otewe pozadovany starsi) a vyvola se
dialog Vstup sosadnic V tomto okré se stiskne tidtko pro graficky vstup. Po zadani
¢isla bodu je mozné odigat sodadnice pimo z rastru— obr. 6.7 Spravné plozeni
kurzoru Ize zkontrolovatiptazenim jiz zieného bodu ze seznamu &minic do vykresu.

5 RO
@ J Ded S sl -~ @ 7 JE] Detaut 1| @ B[ ]| 7] of| | Soubor wosimvent

W 4 % y 7
i o 3 77 o
: :,' \ S e ///‘/,//;;:’A £ 26, /,//M’”W “ f///m\ \\I'/r N

g \\\\\\\ \\\IF 3 5 .,nu \\\ ,\ (/ 5
o § QA

=2 45
- - — -y =
2 ko 4, i =i
ROMA 0 ]
Soubor Edtace Soufadnice Wypocty Méstroje Okna Népovéda
@ﬁu\éé\\di-ﬂi“*ﬂi"
Konfigurace: [qromaini 7] .o preddii | 7| ksdkvalty: M&itko; | 1,000000000000 v |
/vwv\vdsaaxpvm'ﬂ;mﬂx@@ T X

o)

v

e = 1
=S 60-No d": SouFadnice B v

B Predzioh [ Y
4 S =0y tie  [wE v Ffeds.  (Cislo v % Z| Typ | K. | Popis &
- = 3 S . 548 516659 4 856,204
* = = e i 554 831,781 4895823
e T I 555 887.746 4300671
I® ~ - = S 58930 4910582
/ 7, Ryalita: r 557 512003 4919433 |
a 563 830138 494933 .
v N 554 842360 4554170
M % ) S 476 1118 524312 4809432 T
— 0= S 4761136 499853 4 575,944
= . r
o 504 1116 893455 4656169
= R 504 1138 933383 4948002
1/ % 1/ Lo 913874 4955919 o
N LH 912821 4582216
a - - FD 432149 4554014 5
f = PH 423471 4581.704 2

Aktivni seznam soufadhic: E:SCYUITNTTth semestersDiplomkahi &feni 41 60-N ovy-Jicin'4160-Novy 2 0

7 I = .*;\\\ ZLPLL S < il;t
,

ot |@ " Implctn [ [

b =D do o
Odeitani soufadnic > Ukaste bod ve vikresu

Obr. 6.7 Odé&itani sotadnic vMicroStationupomociGromy

Na mapovém ligtse ngri

= Rohy mapového ramu (bodiH, PH, PD, LD
= Kontrolni body
= Rohy gisluSnychitverai kilometrové sit¢ S-JTSK

Kazdé kompletni gteni vSech bodl se ukladd do samostatnych seztiasouadnic

v textovém formatu.
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6.4.2 V interaktivni map é

Odesitani sowiadnic kontrolnich bai v IZGARDuje snadné. Po vyhledani zajmové
oblasti se vyuzZije nastroj k otltu sowiadnic S-JTSK. Ty se zkopiruji do schranky
a nasled& do textového souboru.i€d soiiadnice, jenz sluzba nabizi vipdi X Y, se
doplni spravnéislo bodu (viz 2.3).

Kontrolou spravného od#ani je druhé reni z katastralni mapy a ortofotomapy.
Oswdcilo se ho provagt az po mdreni v IZGARDu Okoli kontrolniho bodu lze jiz
s vyhodou vyhledat podle prvnihacsiani.

M¢éieni pro jeden mapovy list se na &guspdadaji do formatu uvedeném v odstavci

5.3.1 atab. 5.2 pravacast. Soubor je vhodné pojmenotdrzgard.txt

6.5 Zpracovani

Méieni a zpracovani préblo podle vySe uvedenych odstav&kohy mapovych list,
kontrolni body a body sitbyly na vSech mapachdemy tikrat do samostatnych seznam
souadnic. Z provedenych kartometrickychéiani v programuMicroStationvyplyva, ze
stredni chyby jsou vzhledem k diitku mapy a Gelu prace zanedbatelné. Zdaleka
nepekratuji desetinu milimetru v gfitku mapy (viz Bilohac. 2).

Méieni teoretickych sdaadnic zlzgradubylo provadno sodasré s mefenim z rastru.

K druhému odé&itani pak byla vyuzitaievazri katastralni mapa spojena s ortofotomapou.
Nekteré kontrolni body, ale lezi mimo Uzemi repuhliytéchto gipadech se jako druhy
zdroj sodtadnic bral Geoportal Zetmérického Gadu [16]. Vyjim&né se podruhé
nenttilo. Body, kterych se to tyka, jsou oziemy hwzdickou v Rilozec. 1 s vysledky pro
ML. Zm¢éteni vSech udéjk jednomu mapovému listu trvdilplizné hodinu. Zalezi hlawh

na tom, jak rychle se potiaryhledat odpovidajici kontrolni body.

Po zpracovani soubibiprogramySM75pripray SM75sit SM75poljesg prokehlo u
nékolika kontrolnich bod pieneteni jejich teoretickych sdadnic, protoZze rozdily

z dvojiho néteni byly [iliS velké —m, >15m. Data se znovu zpracovala.

Nasled’ se z protokdl programu SM75pol vybraly Gdaje o posunechY, dX
(ziskanych ze sdadnic kontrolnich baid transformovanych s vyuzitim skdteé polohy
bodi sit S-JTSK) a ty se zkopirovaly do vstupniho soubaouSM75zhodnofviz 0).

Pro tento program se vytkib jeSt€ jeden vstup, jenz vychazi zigulchoziho.
Neobsahuje ale posuny pro kontrolni body, u nigezteoretické sdadnice ndtily pouze
jednou, pilis odlehlé posuny a posuny hod vychodni Moravy 4160 Novy Jiin,
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4259 Rerov, 4359 Uherské Hradigta 4360 Vizovicg To vSe za &elem vylokeni
pochybnych nebo nekompaktnich dat. VysledkyM75zhodnopro oba soubory, které
jsou pro praci $fejni, uvadi dalsfast.

Déle je nutné poznamenat, 3875zhodnoimize zpracovat jakékoliv posuny — titap
po ¢tvericich mapovych list, rozdily ziskané transformaci na idealni rohy ndbkonce
posuny bod kilometrové sié S-JTSK zSM75sit AvSak v textu prace jsou tyto vysledky
uvedeny jencasté&n¢é, protoZze jsou mén dulezité a zabiraly by zbyeé¢ misto.

V kompletni podob se nachazeji naifpzeném datovém nasi(viz Prilohac. 5).

6.6 Hlavni vysledky

V priabéhu zpracovani prace vzniklo zZm mnoZstvi vysledk s tiznou dilezitosti.
Podle ni jsou Zazeny do tétotasti, giloh nebo DVD. Jejich slovni zhodnoceni je

v zawru®

6.6.1 Vysledky pro vSechny kontrolni body

Zakladni charakteristiky souboru KB [ m]

dy dx Say Sax Savax n
-84 36 56 43 50 99

Tab. 6.2 Zakladni charakteristiky souboru vSechpgégle vzord 1.19, 1.21 a 1.15

Koeficient korelace
r t ta/2 a
0.24 2.49 1.98 5%

Tab. 6.3 Koeficient korelace a testovaci charaktiési

Vybérovy koeficient korelacer z vybéru o rozsahu99 neodpovida vylru ze

zakladniho souboru s koeficientem korelgze 0.

Testovani normality vybéru dY

Piasobeni system. Chybyn] ZkousSka asymetrie ZkouSka excesu
vil=Id| t,o a |v|io| A |t,o.| a | Aio,| E |t,0.| a |E:0:
84 20 5%| 8.23| 077 047 5P03.21 | 0.21] 090 5% 0.46
Lillieforsuv test Jarqueiiv-Beraiv test Pearsofiv test dobré shod)
Dyax | Dy(na)| a |p-valug JB |mez;| a |p-value| x? Xz a |p-value
0.11 0.09 5%| NaN| 9.88 599 5P0.01 | 14.3011.07| 5% | 0.01

Tab. 6.4 Testovani normality vitu dY

° Pro vdechny vysledky &ésti 6.6 plati, Ze pochazi z varianty transformaekuténou polohu bodl sits.
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6. Experimentalniast

Ve vybéru dY pasobi systematicka chyba. Byla zjisa také asymetrie roZini.

Naopak Spiatost souboru se od normalniho réedi [ilis nelisi. Lillieforsiv test zamitl

nulovou hypotézu o tom, Ze zakladni soubor ma niminalistribueni funkci s neznamymi

parametry. Takté? JargieBeraiv test a Pearsém 4° test dobré shody potvrdily, Ze

vybér neni z normalniho rozteni.

10
|

Testovani normality vybéru dX

Piasobeni system. Chybyn]

ZkouSka asymetrie

ZkousSka excesu

vilio| A |t,o.| a

Ao,

E

t0/0-E

a | E:o;

vil=ld | t.o a
36 11 5%

6.41] -0.180.47 | 5%

-0.76

0.23

0.90

5% 0.50

Lillieforsuav test

Jarqueitv-Beraiv test

Pearsonfiv te

st dobré shod

D D,(na)| a

max

p-valugg JB | mez; | a

p-value

2

X

XZ

a | p-value

0.07 0.09 5%l NaN| 0.76 5.9 5

%0.68

4.37

9.49

5% 0.34

Tab. 6.5 Testovani normality v§tu dX

viv s

Vysledky testovani byly pro posumX piiznivéjSi. Zamitnuta byla pouze hypotéza o

nepisobeni systematické chyby. Ostatni testy nulovétégy nezamitly.

100

a0

Rozplylogram - Posuny-KB
dy
1] -50 -100

-140
T

-200
T

-250
T

o]

Fosuny (Rozdily)
Stredni elipsa chyh
Elipsa pro p=956%

Obr. 6.8 Korelani pole pro vSechny kontrolni body

-50

dx

an

100

9 p_yvalue je pravithodobnost, Ze testova statistika bude al#spl extrémni jako pozorovana hodnota. [11]
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Absolutni cetnost

Stereogram - Posuny-KB

ax dr

Obr. 6.9 Stereogram absolutniitnosti pro vSechny kontrolni body

Normplot - Posuny-KB
!
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Obr. 6.10 Norm plot pro vSechny kontrolni body
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180

+

dy
[ik4

100 -

A0

-100 ~

Favantily wstupnich wyberu

-180 -

=200 —

=280

QQplot - Posuny-KB
T

-1 0 1 2
Standartni normalni kvantily

Obr. 6.11 QQ plot pro vSechny kontrolni body

Distribucni funkce - Posuny-KB

09
0.8
07
06

505
0.4
0.3
0.2

0.1

0
-200

Obr. 6.12 Empirick

Fosuny

agtana distribani funkce pro vSechny kontrolni body
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Absolutni cetnost

Absolutni cetnost
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0
-100

Histogram dY - Posuny-KB

T
I Histogram cetnosti

Gaussava krivka

00 -250 -200 -150 -100 -50 50 100
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Obr. 6.13 Histogram absolutni¢atnosti praY
Histogram dX - Posuny-KB
I I I I —H|st0gram cetnosti

-0 0 a0 100
Fosuny

Obr. 6.14 Histogram absolutni¢atnosti pradX

Gaussava krivka

150 200
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6.6.2 Vysledky pro vybrané kontrolni body

Nasleduji vysledky bez pochybnych nebo nekompaktpiasuri kontrolnich bod,

jak je psano wasti 6.5.

Zakladni charakteristiky souboru KB [ m]

dy

dX

SdY

SdX

SdeX

n

-106

31

36

36

36

70

Tab. 6.6 Zakladni charakteristiky souboru KB podierai 1.19, 1.21 a 1.15

Koeficient korelace

r

t

t0//2

a

0.08

0.62

2.00

5 %

Tab. 6.7 Koeficient korelace a testovaci charaiési

Vybérovy koeficient korelace z vykeru o rozsahr0 odpovida vybru ze zakladniho

souboru s koeficientem korelage=0.

Testovani normality vybéru dY

Piasobeni system. Chybyn] ZkousSka asymetrie ZkouSka excesu
vil=Id| t,o a |v|io| A |t,o.| a | Aio,| E |t,0.| a |E:0:
106 26 5%| 7.99] 0.14 055 5P051 | 044 103 5% 0.84
Lillieforsuv test Jarqueiiv-Beraiv test Pearsofiv test dobré shod)
Diox | Do(n@)| a |p-valug JB |mez,| a |p-value] x? | x2 a | p-value
0.05 0.11 5%| NaN| 081 599 5M0.67 | 0.13] 7.8 5% 0.99
Tab. 6.8 Testovani normality vitu dY
Testovani normality vybéru dX
Piasobeni system. Chybyn] ZkousSka asymetrie ZkouSka excesu
vil=Id| t,o a |v|io| A |t,o.| a | Aio,| E |t,0.| a |E:0:
31 11 5%| 552 0.07 055 50026 | 0.81] 1.03 5% 1.54
Lillieforsuv test Jarqueiiv-Beraiv test Pearsofiv test dobré shod)
Duwx | D,(N@)| a |p-valug JB |mez,| a |p-valuel x> | x> | a |p-value
0.08 0.11 5%| NaN| 197 599 5%0.37 | 440, 781 5% 0.2

Tab. 6.9 Testovani normality v§tu dY

Ve vykErechdY adX opét pasobi systematické chyby. Ostatni nulové hypotébyiye

zamitnuty. Vykgry jsou ze zakladnich souliios normalnim rozgenim.
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Rozplylogram - Posuny-KB-vybrane
o
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Elipsa pro p=495E% o] [s]
-50
o
o
1]
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o
Obr. 6.15 Korel&ni pole pro vybrané kontrolni body
Stereogram - Posuny-KB-vybrane
g
=
3
=

Obr. 6.16 Stereogram absolutniéginosti pro vybrané kontrolni body
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Normplot - Posuny-KB-vybrane
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Obr. 6.17 Norm plot pro vybrané kontrolni body
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Obr. 6.18 QQ plot pro vybrané kontrolni body
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Absolutni cetnost

Absolutni cetnost

Histogram dY - Posuny-KB-vybrane
n T T T

T
I Histogram cetnosti
Gaussava krivka
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Fosuny
Obr. 6.19 Histogram absolutni¢atnosti pradY
Histogram dX - Posuny-KB-vybrane
20
l l I Histogram cetnosti

Faosuny

Obr. 6.20 Histogram absolutni¢atnosti pradX

Gaussova krivka
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Distribucni funkce - Posuny-KB-vybrane
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Obr. 6.21 Empirickagtana distribdni funkce pro vybrané kontrolni body

6.6.3 Posuny KB pro ¢tverice mapovych listi

Vyhodnoceni programei®M75zhodnobylo provedeno i prétverice mapovych list.
U vSech nebyla zamitnuta hypotéza o normaitkladniho souboru (krafrsystematické
chyby). Taktéz vyerové korel&ni koeficienty odpovidaji zakladnimu souboryos=0.

Obrazky a protokoly ketveticim jsou uloZzeny na DVD.

Smeér S - J [m] Smér z - vV [m]
ctveice | dY | dX | S | Six | N ctverice | dY | dX | Siw | Six | n

Sev.C. |-116| 32| 28| 31| 20| [zap.C |-112| 13| 36| 44| 19
Vych.C. |-100| 33| 39| 28] 20| [Sev.C -116| 32| 28| 31| 20
Zap.C. |-112| 13| 36| 44| 19| |JizniM. | -90| 37| 33| 48| 20
Vych. M. | -4| 65| 49| 41| 20| |Vych.C |-100| 33| 39| 28] 20
JizniM. | -90| 37| 33| 48] 20| [vych.M 4| 65| 49| 41| 20

Tab. 6.10 Charakteristiky KB pravetice ML podle vzord 1.19 a 1.21

6.6.4 Posuny KB pro mapové listy

Obdobné srovnani vysletlkv zengépisnych smirech pro jednotlivé mapové listy

nabizitab. 6.11 Udaje jsou fevzaty z Bilohy s vysledky pro ML.
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Smér S- J [m] Smér z - v [m]
ML dY | dX | Say | Sax | N ML dY | dX | Say | Sux | N
3752 | -14Q 11| 26| 18 4049 -93 34| 13| 25
3753 | -112 52| 16| 38 4149 -95 -33| 13| 53
3852 | -11Q 24| 16| 16 4050 | -162 27| 23| 44
3853 | -101 43| 32| 29 4150 -94 17| 24| 18
3956 | -109 33| 39| 30 3752 | -14Q0 11| 26| 18
3957 | -107 39| 29| 30 3852 | -11Q 24| 16| 16
4049 -93 34| 13| 25 3753 | -112 52| 16| 38
4050 | -162 27| 23| 44 3853 | -101 43| 32| 29
4056 -83 31| 48| 35 4355 | -108 10| 35| 20
4057 | -102 28| 30 9 4455 -82 37| 26| 50
4149 -9§ -33| 13| 53 3956 | -109 33| 39| 30
4150 -94 17| 24| 18 4056 -83 31| 48| 35
4160 14 53| 37| 57 4356 -73 20| 21| 46
4259 6 74| 26| 39 4456 -98§ 79| 35| 39
4355 | -108 10| 35| 20 3957 | -107 39| 29| 30
4356 -73 20| 21| 46 4057 | -102 28| 30 9
4359 -8 56| 40( 25 4259 6 74| 26| 39
4360 -2 79| 70| 29 4359 -8 56| 40 25
4455 -82 37| 26| 50 4160 14 53| 37| 57
4456 -9§ 79| 35| 39 4360 -2 79| 70| 29

gojoojofororjoforh~joiforjorjorfor|or| oo o1 ol
gjojoojojorjorjojorjorjorjorjorjororol|o ol | ol

Tab. 6.11 Charakteristiky KB pro ML podle vzért.19 a 1.21

6.6.5 Vysledky pro body kilometrové sit S-JTSK
Pro zajimavost se vyhodnotil program&i75zhodnot soubor posuh bodi sits.*
Vybéry pro oba sotadnicové srry pochazeji ze zakladniho souboru s normalnim

roz&lenim a nejsou korelované.

Zakladni charakteristiky souboru bodi sité [m]

dY* dXx i Say Sx Savax n
-4 -2 13 14 14 480

Tab. 6.12 Zakladni charakteristiky souboru ibsé& podle vzoré 1.19, 1.21 a 1.15

Grafické znazoréni posuri ilustrujeobr. 6.22

1 Podobné zhodnoceni s&lmobjevit uz v [1], kde bylaiesnost zakresu 8i8-JTSK hlavnim tématem.
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Rozplylogram - Posuny-sit
dy

=100
T
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Obr. 6.22 Korel&ni pole pro body kilometrové 8i5-JTSK
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Zavér

V diplomové praci byla zjivana vzajemné polohov&gsnost mezi kilometrovou
siti S-JTSK a polohopisem kresby ve specialnichactad : 75 000. Princip porovnani
vychazi z dvojiho weni identickych kontrolnich béad — z rasth map a ze
sowasnych interaktivnich map. Pro vyb a rozbor vlastnosti polohovych odchylek byla
vypracovana sada program softwaruMATLAB Téma navazuje na bak#kou praci [1],
ze které pochazi program na vyhodnoceteisposti zakresu sitS-JTSK a teorie s nim
spojena. Bhem zpracovani se vyskytl@kolik problémi a moznosti volby, které budou
dale popsany a #godreny.

Za programovacki lépetreceno skriptovaci nastroj, byl vybran softwd&TLABa to
zejména z tvodu jednoduché syntaxe jeho jazyka, mnozstedgipravenych funkci,
snadnosti vytvéeni grafickych vystup a hlavé velmi dol¥e zpracované népédy.
Nemér dulezitou gicinou volby bylo také zachovani navaznosti na [1].nteni
soudadnic bod z naskenovanych map se pouzivaly progravtigroStation a Groma
S €mito softwary ma autor bohaté zkuSenosti, na rozdilternativniho systém(okesci
jinych. K ureni teoretickych sdadnic kontrolnich baid poslouzily prakticky jediné,
volné dostupné mapoveé sluzby s nastroji pro vyhledasami€et sodadnic v Kiovakow
zobrazeni 4ZGARDa katastralni mapa.

Vysledky z [1] i této prace ukazuiji, Ze kartomekyienéiené soitadnice bod z rastfi
lze povazovat (vzhledem katitku mapy) za absolugnspravné. Teoretické stadnice,
ziskané viiznych interaktivnich mapach, uz sotak pgresré neodpovidaji. ® peclivem
vybéru zdroji a polohy kontrolnich badse vSak daji taktéz brat za dostatepresné se
zanedbatelnou igdni chybou r¥eni vzhledem k ®iitku. Rozdil sotadnic v S-JTSK
(ptislusnych kontrolnich bdd z obou zfsohi urteni se pak d& povaZovat za
pseudoskutaé chyby vzajemné polohy. V§tu kontrolnich bod byla wnovana velka
pozornost. AvSak i tak nelze vyléity Ze do porovnani nejsou zahrnuty neidentickéybod
Napiklad premis€né Kizeni komunikaci.

O davodech vybkru pouzitych matematickych metodSM75sitse podrobé pisSe v [1]
(kde se program jmenuj&M75fina). V SM75pol je zajimava otadzka volby typu
transformace kontrolnich (podrobnych) Bod¥edchozi vyzkum v bakalské praci [1]
ukazal, Ze srazka specialnich map nabyvéa (velmiba)rdvou fiznych hodnot pro hlavni
smery vyroby papiru. K potk&eni jejiho vlivu se proto hodi vice afinni transfiaice. A to
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zvla¥ pro malécasti mapového listu, kterymi jsou poldverce) sié S-JTSK. Vyrovnani
transform&niho klice pak vyplynulo z jednoho nadbyteého identického bodu. Jak uz
bylo naznaeno, vykr testi na owieni normality soubdr v SM75zhodnotvychazi
z predpripravenych funkcMATLABua také ze skript [5] a [7].

Pozornéhoctende mozné napadlo, pfojsou kontrolni body fepcasitdvany afinni
transformaci s vyuzitim idealnich (teoretickychgntickych bod si€ S-JTSK. Metoda
transformace na skuteou polohu bodl je cfividné spravigjSi. S jejim vyuzitim se potta
vliv nepresnosti zakresu sitna pozice kontrolnich bdad Prvni moZnost se tedy ¢ita
.Zbytecne. V praci zistala jako relikt avahy, kdy nebudou zndmy sknée sotiadnice
bodi si€ S-JTSK. Tento fipad ale nastane pouze tehdy, kdyZz se nepouZzijgrgmo
SM75sit (Body sit S-JTSK se musi &hit v rastru mapy vzdy, aby se ziskaly smnice
identickych bod v sousta¥ z niz se transformuje. Poloha v soustado které se
transformuje, mZe byt pak idealni — doslova opsana z mapy, nebtesia — ziskana
pouzitim SM75sit Jestlize ale existuji data z Systéméreni, neni dvod nepouzit na
SM75sit Snad az naifpady kdy by z jakého divodu program nefungoval nebo nebyl
k dispozici.) Porovnanim vysled@lkobou variant Ize vSak ziskateglstavu o vlivu zakresu
sitt S-JTSK na polohu kontrolnich bindProto nebyla transformace na idedlni identické
body z prace vypusta.

A nyni uz ke zhodnoceni vysleilkV bakaldské praci [1] se psalo, Ze zakres
kilometrové si& S-JTSK v poli specialnich map jéggny. Za spravny lze povazovat i levy
a pravy ram. Pouze body na hornim a dolnim ramu gibrazeny népsré z divodu
zanedbaniikvosti obrazu rovno¥?ek, které nahrazuji v konstrukci mapového listeckg.

V piedloZzené praci se &flo velké mnozstvi bail si€ z vnittku mapoveho pole, u nichz
byly urceny jejich posuny pomo&M75sitstejnym zgisobem jako v [1]. Bakataka prace

ale neobsahovala zZadné statistické zhodnocmhita vysledk. Doplnéno je az nyni.

ProgramSM75zhodnotaplikovany na posuny badité, potvrdil za¥r o presnosti zakresu
uvnité mapového pole. Soubory rozidieoretickych a girenych sotadnic maji normalni
rozcleni, nejsou korelované, pro obad&gos maji stedni hodnotu velmi blizkou nule
a stedni chybu fiblizn¢ 0.2 mmv mefitku mapy — viz «ast 6.6.5.

Souadnice kontrolnich bad polohopisu v S-JTSK ziskané pomoci afinni
transformovanych na skut®ou polohu bod sit€ prilis nelisi (viz Riloha ¢. 1).

V nekterych gipadech by se dokonce daly s klidnynédamim zaminit. Tento fakt je
zpisoben porérné presnym zakresem 8itS-JTSK ve specialnich mapach, jak jiz bylo
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uvedeno vySe. Samotna afinni transformace neméoil@hyp kontrolnich bod Zadny
negativni vliv, protoZe vSechn§tvetice identickych botl si v obou soustavachémne
odpovidaiji.

Zajimavy je vyvoj srazky map —fibha ¢. 1. M&tena vySka mapovych listneni
v zadném z pipadi mensSi nez teoreticka hodnota. Misto srazky bybtdk lepSi mluvit
0 roztaZzeni, které bylofgjme zpisobeno fi zatavovani map do finledné plastové folie.
Délka horniho a spodniho ramu pak yech ¢tvrtinach gipadi naphuje pojem srazka.
U zbylych mapovych list jsou neEfené rozmiry horniho a spodniho ramu @p
prodlouzené. Srazka uvhipoli (¢tveral) sit S-JTSK odpovida v relativnich hodnotach
tém pro cely ML, kde nabyva rozme29,4 %az 100,7 %

Vysledky z odstavce 6.6.1 ukazuji, Ze soubor v§em$urii pro sodadnici Y neni
vybérem z normalniho rozteni. A i kdyZz soubor vSecklX je, neni mozné sefifis
spoléhat na vypaené odhady s¢dnich hodnot aigdnich nahodnych chybrdheses to
znamena, Ze natiznych mistechCeské republiky maji posuny spiSe nahodnygrsm
a velikost.

Slova ,spiSe nahodny smi ale neplati pro Sestnact mapovychdigtCech a jizni
Moravy. Soubory posunbez dat z vychodu republiky, nekompaktnich a pbolgh
udaji (¢ast 6.6.2) uz kritéria pro normalitu gpji. V Uvodu se pedpokladalo, Ze polohové
odchylky kontrolnich boél maji nulovou sedni hodnotu s neznamouestni nahodnou
chybou — podobhjako posuny bail sit S-JTSK. Tato domimka se nepotvrdila. Posuny
dY maji odhadované normalni rageni N(-106, 36) adX N(31, 36) v metrech v systému
S-JTSK. Co? odpovida v dfitku mapy a milimetrech fjblizné N(1.4, 0.5) pro dY
a N(0.4, 0.5) pro dX. Presnost zakresu KB je asi dvadgat horsi ne? u sitS-JTSK.
Navic se polohopisi¢i skute&nym soudtadnicim Kovakova zobrazeni posunuje zhruba
0106 mpo oseY snerem od poatku a o zhrub81 mpo oseX snerem k p@atku. Jeiteba
zdiraznit, Ze na obrazcich wiP®ze ¢. 1 jsou vektory polohovych odchylek znazom
v opa&nych smgrech, protoZze swiuji z pozice nmifené do pozice teoretické. Obou
souborech tedysobi systematické chybyiplizné konstantni hodnoty. Vyznararale
pouze ve S®ru osyyY.

Z casti 6.6.3 a 6.6.4 pak plyne, Ze velikost odhagstematickych chyb postn
kontrolnich bod pro ¢tverice i jednotlivé mapove listy se systematicky gafv zavislosti
na poloze. A to ani od zapadu na vychod, ani o@rsema jih. Dobrou i@dstavu o tomto
poznatku podava i obrazekeské republiky s vektory polohovych odchylek na dion
Pilohy &. 1.
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Jako z&wrecné stanovisko Ize konstatovat, Ze polohopis specialmap je posunut
vici idealnim Kovakovym soiadnicim s fiblizné konstantni systematickou chybou,
ktera se vSak fize liSit ve dvou itznych Uzemnich celcichétsi rozlohy. Jeji velikost
a snér nezavisi na poloze. V malémdbo pripadi mohou byt polohové odchylky i zcela
negedvidatelné. Vyhodné by bylo vyhodnotit i dalSi v listy, aby se uvedena tvrzeni
piipadré potvrdila nebo vyvrétila s ohledem na celou romlolaSeho statu.
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Priloha¢. 1

Vysledky pro ML



Prilohac. 1 Vysledky pro ML

3752 — Litomérice
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 3752-Litomerice

780000 776000 772000 TES000 TE4000 FEOO00 756000 752000 748000 744000 740000 736000
T T T T T T T T T T T T

....... Mapowy ram
'—H —== 20 zvetseny posun [ 964000

— S82000
. ...._PH

ST 4 972000

743976
478000

ge0000

TE4954

ae4000

fE— | aga000

W : ~ 992000
748995

o 996000
FD

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
748976 | 744803 975426/ 744912 975424 -109 2 109 -140 11
748996 | 746274) 993820, 746420, 993773 -147 a7 154| sy Sux
764984 | 760786/ 981675 760953 981677 -167 -2 167 26 18
772976 | 768732 972172 768842 972167 -110 4 110| Syvax
776992 | 773764 989140 773930, 989139 -165 1 165 22

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
748976 | 744803 975426| 744910 975416 -107 10 108 -136 9
748996 | 746274 993820, 746421 993787 -148 32 151 Sy Sux
764984 | 760786/ 981675 760942 981674 -156 1 156 26 13
772976 | 768732 972172 768834 972162 -102 9 102| Suvdx
776992 | 773764) 989140, 773930, 989147 -166 -8 166 21

Srazka mapoveého listu fnm| Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X| rel. Y % | rel. X %

LH-PH | 470.45 470.18 0.27] 99.9431 748976 0.04| -0.13] 99.9158 100.2370

PH-PD| 370.77| 371.66] -0.89|100.2404 748996 0.10/ -0.11] 99.8111] 100.2094

PD-LD| 472.93] 471.84 1.09] 99.7693 | 764984| 0.07] -0.15] 99.8688 100.2794

LD-LH | 370.77] 371.95 -1.19]/100.3196 772976| 0.04] -0.17] 99.9158 100.3111

776992 0.09] -0.16] 99.8225 100.3051

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB | maxmy| maxm | My M, CB | max m, | max m
2 3 776992 4 5 0.01 0.01] 776992 0.01 0.02




Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

3753 —Ceska Lipa
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 3753-Ceska-Lipa

744000 740000 736000 732000 728000 724000 720000 716000 712000 708000 704000
T T T T T T T T T T

LH.

T3IE9TE

* 74099
. —_—

o

723988

12580

121000

....... M

—= 20xzvetseny posun

apovy ram

P

s

H

963000

arv2000

478000

Ge0000

Ga4000

gea000

Gez2000

qa8000

1000000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
712980 | 711182 977018 711270 976985 -89 32 94 -112 52
728988 | 724769 987743 724866 987671 -97 72 121  swy Sux
736976 | 733937 972137 734063 972100 -126 37 131 16 38
740996 | 738899 995324 739022 995318 -123 6 123|  Suvax
7121000| 710148/ 999817/ 710276/ 999701 -128 115 172 29

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
712980 | 711182 977018 711283 976992 -102 26 105 -104 49
728988 | 724769 987743 724843 987672 74 70 102|  Sswy Sux
736976 | 733937 972137 734051 972107 -115 30 118 19 37
740996 | 738899 995324 738997| 995316 -98 8 98| Sivax
7121000| 710148/ 999817/ 710281 999705 -133 111 173 29

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH | 470.44 471.54] -1.11]/100.2354 | 712980| -0.14| -0.22|100.2615 100.4068
PH-PD| 370.76| 372.33 -1.57|100.4229 | 728988| -0.14| -0.23|100.2586 100.4232}
PD-LD | 472.95 473.99] -1.04/100.2209 | 736976| -0.14| -0.24|100.2628 100.4417
LD-LH | 370.76| 372.49] -1.72|100.4647 | 740996| -0.14| -0.23|100.2556 100.4351

7121000 -0.14| -0.21|100.2545 100.3979

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m]

Méieni z rastru mapynim

IleX

Mp

CB

max nyx

max ng

My

M;:

CB

max gy

max

1

2

712980

2

3

0.01

0.01

71210

00 0.01

0.02

" Jednou rérené teoretické saadnice



Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

3852 — Roudnice nad Labem
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 3852-Roudnice

784000 730000 776000 772000 FES000 FE4000 FEOO00 756000 752000 743000 744000 740000
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

o 771000

7501016
N —_—

LD"--

TEE102

Fs21004

Ta21020

....... M

apovy ram

—= Z0xzvetseny posun || gezo00

_ PH | agB000

“PD

— 1000000

— 1004000

— 1008000

— 1012000

— 1016000

1020000

— 1024000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
7521004| 748889 1000900 748989 1000884  -100 15 101 -110 24
7521020| 750220 1018550 750349 1018498  -129 52 139  swy Sux
7681012| 764231 1009004 764316/ 1008973 -85 30 91 16 16
7761000| 773918 996304 774040 996290 -121 14 122|  Suvax
7801016| 777729 1012694 777845/1012688  -116 6 117 16

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
7521004| 748889 1000900 748993 1000901  -104 -1 104 -104 26
7521020| 750220 1018550 750357/ 1018459  -136 91 164 Suy Sux
7681012| 764231 1009004 764308 1008956 77 48 91 19 41
7761000| 773918 996304 774020 996332 -102 -28 106| Sivax
7801016| 777729 1012694 777828/ 1012675 -99 19 101 32

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 472.93 473.62] -0.69/100.1454 |7521004 -0.06] -0.31|100.1176 100.5858
PH-PD| 370.74| 372.73 -1.99|100.5361) |7521020 -0.04| -0.30|100.0804 100.5533
PD-LD| 475.43 475.70f -0.26|/100.0554 |7681012 -0.05| -0.36|100.0986 100.6724
LD-LH | 370.74] 373.50 -2.76/100.7439 |7761000 -0.07| -0.40|100.1262 100.750d

7801016/ -0.05| -0.40|100.0891 100.7384

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m]

Méieni z rastru mapynim

IleX

Mp

CB

max nyx

max ng

My

M;:

CB

max Ny, | max my

2

3

776100(

3

4

0.01

0.01

780101,

6 0.01 0.02




Prilohac. 1 Vysledky pro ML

3853 — Mélnik
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 3853-Melnik

743000 744000 740000 736000 732000 728000 724000 720000 716000 712000 708000 704000
T T T T T T T T T T I T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

LH 986000

~ 1000000
J 7401004 ;
—1004000

-
T161005

— 1008000

— 1012000
T8

— 1016000

— 1020000

S T441024

S 1024000
LD

T161025
1028000

“PD

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
7161008| 714025 1005066 714115/ 1005074 -90 -8 91 -101 43
7161028| 714804| 1027833 714886| 1027774 -82 59 101  swy Sux
7281016| 727203 1013923 727307/ 1013877  -105 47 114 32 29
7401004| 738727/ 1002915 7388871002836  -160 79 178| Suvax
7441024| 741585 1023353 741652 1023315 -67 38 77 31

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
7161008| 714025 1005066 714115/ 1005095 -90 -29 95 -100 25
7161028| 714804| 1027833 714894| 1027778 -90 55 105| Sswy Sux
7281016| 727203 1013923 727294| 1013905 91 18 93 32 30
7401004| 738727/ 1002915 738890 1002867  -162 48 169|  Sivax
7441024| 741585 1023353 741653| 1023321, -68 32 75 31

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %

LH-PH| 472.95 471.91 1.04] 99.7807 |7161008 0.14| -0.17| 99.7299 100.3273

PH-PD| 370.74] 371.93 -1.19/100.3209 | 7161028 0.23] -0.16] 99.5758 100.293%

PD-LD| 475.43 473.20 2.23| 99.5319 |7281016] 0.18] -0.20| 99.6620 100.3704

LD-LH | 370.74| 372.32] -1.58/100.4263 |7401004 0.13] -0.24| 99.7572 100.4401

7441024, 0.22| -0.23] 99.5944 100.4259

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
4 6 7401004 9 13 0.01 0.01 | 7441024 0.01 0.02




Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

3956 — Rychnov nad K&znou
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 3956-Rychnov

644000 640000 B36000 H32000 628000 624000 620000 E16000 612000 603000 604000
T T T T T T T T T T T

B401044

B401064

o

E241056

E161065

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1036000

B121045

“hn

— 1040000

— 1044000

— 1048000

— 1052000

— 1056000

1060000

— 1064000

— 1068000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6121048| 608476| 1047221] 608517| 1047162 -41 59 72 -109 33
6161068| 614118 1065930 614254 1065953 -136 -23 138 S Sux
6241056| 622877 1052363 623035/ 1052309 -157 55 166 39 30
6401044 | 639679 1041876 639791 1041832 -112 43 120| Sivax
6401064 | 637651 1062795 637752 1062766 -101 29 106 35

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6121048| 608476| 1047221 608508 1047168 -32 53 62 -106 28
6161068| 614118 1065930 614262 1065959 -144 -30 147 S Sux
6241056| 622877 1052363 623030 1052312 -153 51 161 43 30
6401044 | 639679 1041876 639784 1041839 -105 37 111] Syvdx
6401064 | 637651 1062795 637749 1062765 -98 30 103 37

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH | 475.44] 473.52 1.92| 99.5962 6121048 0.20 -0.18| 99.6264 100.3364
PH-PD| 370.73] 371.93 -1.21|100.326( 6161068 0.17 -0.17| 99.6790 100.3235
PD-LD| 477.91 476.30 1.60| 99.6648 6241056/ 0.19 -0.19| 99.6489 100.3643
LD-LH | 370.73 372.34 -1.62| 100.4363 6401044 0.20 -0.23| 99.6181 100.4224

6401064 0.17 -0.22| 99.6713 100.4037
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
3 4 6401064 4 6 0.01 0.01 | 6161068 0.01 0.02




Prilohac. 1 Vysledky pro ML

3957 — Zamberk
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 3957-Zamberk

612000 B08S000 BO4000 600000 596000 592000 538000 684000 580000 57000 S72000 568000
T T T T T T T T T T T T

....... apowy ram 1040000

—= 20xzvetseny posun

— 1044000

TE041048 . PH

— 1048000

5801052
— 1052000

— 1056000

5821060
— 1060000

— 1064000
E041085

— 1062000
5801072
LD

— 1072000

“IIF‘D

Kontrolni body — transformace na skut&nou polohu bodi km sité¢ S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5801052 | 576390 1050895 576471 1050873 -82 22 85 -107 39
5801072| 578458 1069809 578525 1069713 -67 96 117|  say Sux
5921060| 591106 1059018 591224 1058974  -118 44 126 29 30
6041048| 601823 1045330 601972 1045317  -148 12 149|  Syvax
6041068| 602513 1065979 602633 1065957  -120 22 122 30

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5801052 | 576390 1050895 576493 1050869  -103 26 106 -109 44
5801072| 578458 1069809 578534 1069705 -76 104 129]  swy Sux
5921060| 591106/ 1059018 591222/ 1058964  -116 54 128 22 33
6041048| 601823 1045330 601969 1045314  -145 16 146|  Sivax
6041068| 602513 1065979 602620/ 1065957  -107 22 109 28

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %

LH-PH| 47542 477.02] -1.60/100.3364 |5801052 -0.17| -0.11]100.3239 100.2113
PH-PD| 370.73] 371.36] -0.63/100.1699 |5801072] -0.17| -0.10/100.3119 100.1784
PD-LD | 47792 479.38 -1.46|100.3054 |5921060] -0.17| -0.14]/100.3188 100.258]
LD-LH | 370.73 371.94] -1.21/100.327¢ |6041048 -0.17| -0.18|100.3257 100.3314
6041068 -0.17| -0.16/100.3137 100.3044

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
3 4 5801077 5 8 0.01 0.01 | 5921060 0.01 0.02

" Jednou rérené teoretické saadnice



Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4049 — Marianské Lazi
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4049-Mar-Lazne

900000 896000 882000 838000 954000 880000 876000 872000 863000 864000 860000 856000
T T T T T T T T T T T T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1028000

GE51036

8641040 .
=

801052
=

| BE0sE

S651060

LD'....._

T PD

— 1032000

— 1036000

— 1040000

— 1044000

— 1048000

— 1052000

— 1056000

— 1060000

— 1064000

Kontrolni body — transformace na skut&nou polohu bodi km sité¢ S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8641040/ 862985 1037034 863080, 1037024 -95 9 96 -93 34

8681060 | 866987 1056372 867056 1056334 -69 38 79| S Sux
8801052 | 876851 1049067 876944 1049051 -93 15 94 13 25
8881036 | 884766/ 1033727 884866 1033701  -100 25 103|  Suvax

8921056 | 890907| 1052435 891017/ 1052354  -110 81 136 20

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8641040| 862985/ 1037034 863088 1037046  -103 -13 104 -92 23
8681060| 866987 1056372 867055 1056333 -68 39 78| sy Sux
8801052| 876851 1049067] 876941 1049062, 91 5 91 14 31
8881036| 884766 1033727] 884857 1033716 -91 10 92|  Suvax
8921056 | 890907| 1052435 891014 1052360  -107 75 131 24

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 477.92| 478.98 -1.06/100.2219 |8641040 -0.09| -0.16|100.1731 100.2934
PH-PD| 370.72 371.99 -1.28/100.3439 |8681060| 0.06/ -0.15| 99.8936 100.2811
PD-LD| 480.38 479.45 0.93] 99.8059 |8801052] 0.00| -0.17| 99.9951 100.3164
LD-LH | 370.72 371.94 -1.22/100.3289 |8881036 -0.11| -0.19|100.2026 100.3567

8921056 0.03| -0.18| 99.9359 100.3384
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
5 7 888103¢ 9 13 0.01 0.02 | 8681060 0.02 0.02

" Jednou rérené teoretické saadnice



Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4050 — Mésto Tepla
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4050-Mesto-Tepla

864000 860000 856000 852000 548000 844000 840000 836000 832000 823000 824000 820000
T T T T T T T T T T T T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun § 1036000

; e 1040000
¢ B5E1044 e PH

281045 — 1044000
— 1048000
— 1052000
3441060 1056000
T :
4521064 ; — 1060000
T :

LD e §321068 - 10B4000

1068000
"PD

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8281048| 827542 1045208 827724 1045128  -182 80 199 -162 27
8321068| 831161| 1064915 831317/ 1064873  -157 42 162  Swy Sux
8441060| 840491| 1056307 840687 1056277  -196 31 199 23 44
8521064 | 851750 1060740 851892 1060703  -142 37 146| Suvax
8561044 | 853484 1040573 853618 1040628  -134 -55 145 36

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8281048| 827542 1045208 827716/ 1045108  -174 100 200 -149 34
8321068| 831161 1064915 831308 1064861  -147 54 157  Swy Sux
8441060/ 840491| 1056307 840670 1056273  -180 34 183 24 51
8521064 | 851750 1060740 851877/ 1060704  -127 36 132|  Sivax
8561044 | 853484 1040573 853603 1040629  -119 -56 132 40

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %

LH-PH| 477.91) 477.49 0.43| 99.91071 |8281048 0.05] -0.00{ 99.9145 100.0003

PH-PD| 370.72 370.69 0.03| 99.9931] |8321068 0.06 0.01] 99.8912 99.9750

PD-LD| 480.38 479.70 0.68| 99.8584] |8441060 0.05| -0.02| 99.8987 100.0467

LD-LH | 370.72] 371.16] -0.44/100.1194 |8521064 0.06] -0.03] 99.8937 100.05771

8561044 0.04| -0.06]/ 99.9188 100.115§

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
2 3 8561044 3 4 0.01 0.01 | 8441060 0.01 0.02




Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

4056 — Vysoké Myto
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4056-Vysoke-Myto

643000 644000 640000 B3I6000 632000 623000 624000 B20000 E16000 612000 £08000
T T T T T T T T T I I

B441072

441092

o

B321054

B1E107E

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1064000

... .FH

6161035
! :

.”.F'D

— 1065000

— 1072000

1076000

— 1080000

— 1024000

— 1088000

— 1092000

— 1096000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6161076| 614549 1074078 614680 1074111 -131 -33 135 -83 31
6161096| 613853 1095427 613844] 1095393 9 34 35 Say Sux
6321084 | 630286 1080808 630384| 1080745 -98 63 116 48 35
6441072| 640951 1069170 641043 1069109 -92 62 111| Syvdx
6441092| 643713 1089740 643816| 1089712 -103 28 107 42

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6161076| 614549 1074078 614693 1074117 -143 -38 148 -84 36
6161096| 613853 1095427 613853 1095376 0 51 51 Say Sux
6321084 | 630286 1080808 630383| 1080736 -97 72 121 47 38
6441072| 640951 1069170 641035/ 1069117 -84 53 100| Sivdx
6441092| 643713 1089740 643809 1089697 -96 43 105 43

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH | 477.91 477.42 0.48| 99.8984 6161076 0.03 -0.24| 99.9386 100.4484
PH-PD| 370.71 372.47 -1.76|100.4734 6161096 -0.00 -0.26| 100.0064 100.4909
PD-LD | 480.39] 480.49 -0.10| 100.0204 6321084 0.02 -0.19| 99.9677| 100.3532
LD-LH | 370.71 371.64 -0.92| 100.2495 6441072 0.04 -0.13| 99.9272 100.2484

6441092 0.00 -0.15| 99.9968 100.2859
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
3 5 6441092 4 6 0.01 0.01 | 6441092 0.01 0.01




Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4057 —Ceska Trebova
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4057-Ceska-Trebova

612000 B0S000 GO4000 600000 588000 592000 588000 534000 530000 576000 572000
T T T T T T T T T T T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

: ......FH
B0B1076 :

Sa010a0

5961033
=

B031096

Lo saotin_

“ho

1062000

1072000

1076000

1080000

1084000

1082000

1092000

1096000

1100000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5801080| 578035/ 1077093 578171 1077056  -136 37 141 -102 28

5801100| 576267 1098887 576331 1098855 -64 32 72| sy Sux
5961088| 593491| 1085540 593581 1085527 -91 13 92 30 9
6081076| 606854 1074989 606992 1074956  -138 33 142|  Suvax

6081096| 604150 1094327 604231 1094303 -81 24 85 22

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5801080| 578035/ 1077093 578184 1077062  -149 31 152 -103 22
5801100| 576267 1098887 576334 1098865 -67 22 70| sy Sux
5961088| 593491| 1085540 593580 1085538 -89 2 89 30 12
6081076| 606854 1074989 606981 1074953  -127 36 131|  Suvax
6081096| 604150 1094327 604233 1094307, -83 20 85 23

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 477.92| 478.68 -0.77/100.1604 |5801080 -0.02| 0.02]100.0453 99.9588
PH-PD| 370.71] 370.58  0.13| 99.9645 |5801100 0.16/ 0.04| 99.6938 99.922§
PD-LD| 480.38 478.56] 1.82| 99.6219 |5961088 0.06/ -0.02| 99.8945 100.0457
LD-LH | 370.71| 371.11] -0.40/100.1084 |6081076 -0.06| -0.07|100.1060 100.140Q

6081096| 0.14| -0.06| 99.7441| 100.1079
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
6 8 6081076 8 11 0.01 0.01 | 5801100 0.01 0.01
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Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4149 - Kimda
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4149-Primda

404000 900000 396000 892000 388000 834000 B20000 876000 872000 8ES000 864000 860000
T T T T T T T T T T T T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1056000

.PH
© BoE1064 :

8651065

8341076

o
ar20ss

" PD

— 1060000

— 1064000

— 1068000

— 1072000

1076000

—~1080000

- 1084000

— 1083000

— 1092000

Kontrolni body — transformace na skut&nou polohu bodi km sité¢ S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8681068 | 866308 1066506 866387| 1066591 -79 -84 116 -95 -33

8721088| 870939 1087688 871033 1087635 -94 53 108|  Siv Sux
8841076 | 880135/ 1073564 8802501073599  -115 -35 120 13 53
8961064 | 893528 1063440 893621 1063506 -93 -66 114|  Suvax

38

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8681068 | 866308 1066506 866412 1066583  -104 -77 130/  -109 -17
8721088| 870939 1087688 871046/ 1087610  -106 78 132] sy Sux
8841076 | 880135/ 1073564 880270| 1073575  -135 -11 136 16 60
8961064 | 893528 1063440 893618| 1063499 -90 -59 108|  Suvax

44

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 480.38 480.44] -0.05/100.0114 |8681068 -0.02| -0.18|100.0305 100.3377
PH-PD| 370.70 371.90 -1.20/100.3244 |8721088 -0.06] -0.18|100.1099 100.3417
PD-LD| 482.85 483.49 -0.64/100.1314 |8841076 -0.03| -0.18|100.0648 100.3283
LD-LH | 370.70 371.90, -1.20/100.3227 |8961064 -0.01| -0.17/100.0209 100.3158

Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
2 3 8681068 3 5 0.01 0.02 | 8681068 0.02 0.03

" Jednou rirené teoretické sdadnice,” Odlehly posuriX
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Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4150 — HorSovsky Tyn
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4150-Hors-Tyn

863000 864000 860000 856000 852000 848000 344000 540000 336000 832000 823000 824000
T T T T T T T T T T T T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

LH

1064000

L PH

SE01072

321078
T

&451080
—=

;8641088
: -

S 83610092
LD

PD

— 1068000

— 1072000

1076000

—~1080000

- 1084000

—1088000

— 1092000

— 1096000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8321076| 829564 1075565 829630 1075547 -66 19 68 -94 17

8361092| 834424 1091391] 834513 1091343 -89 48 102| sy Sux
8481080/ 846459 1078210 846580 1078208  -120 2 120 24 18
8601072| 855963 1070458 856087 1070460  -124 -2 124|  Suvax

8641088| 861016 1087458 861087 1087441 71 17 73 21

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
8321076| 829564 1075565 829642 1075546 -78 19 80 -97 19
8361092| 834424 1091391] 834522 1091328 -98 63 117| sy Sux
8481080/ 846459 1078210 846576 1078204  -117 6 117 18 25
8601072| 855963 1070458 856079 1070471  -116 -13 117|  Suvax
8641088| 861016/ 1087458 861091 1087439 -74 19 77 22

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 480.38 479.98  0.40| 99.9164 |8321076] 0.07| -0.11]| 99.8644 100.2044
PH-PD| 370.70, 371.43 -0.73/100.1961]] |8361092 0.12| -0.10| 99.7743 100.1904
PD-LD| 482.84 481.54 1.30| 99.7309 |8481080 0.08] -0.16] 99.8411 100.2924
LD-LH | 370.70, 372.09] -1.39/100.374qd |8601072 0.06| -0.20| 99.8848 100.3831

8641088 0.11| -0.20| 99.7945 100.3704
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
3 4 8361092 5 7 0.01 0.01 | 8361092 0.01 0.02
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Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

4160 — Novy Jin
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4160-Novy-Jicin

G08000 504000 500000 496000 492000 483000 434000 430000 476000 472000 463000 464000
T T T T T T T T T I I T

5041116

o

041136

4851124

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1108000

....FH

-
47E1116

4TE1136

“IIF‘D

— 1112000

— 1116000

— 1120000

— 1124000

— 1128000

—1132000

— 1136000

— 1140000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
4761116| 474895 1112840 4749181112863 -23 -22 32 14 53
4761136| 474849 1132972 474803| 1132843 46 129 137 Sy Sux
4881124| 487495 1123320 487442| 1123319 52 2 52 37 57
5041116| 502782 1113907 502819 1113851 -38 57 68| Sivdx
5041136| 500677 1135808 500644 1135708 33 100 106 48

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
4761116| 474895| 1112840 474928| 1112856 -34 -15 37 14 60
4761136| 474849 1132972 474807| 1132841 42 130 137 Sy Sux
4881124| 487495 1123320 487443 1123301 52 19 56 38 56
5041116| 502782 1113907 502811| 1113855 -30 52 60| Sdvdx
5041136| 500677 1135808 500635| 1135693 42 115 123 48

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH | 480.39] 479.35 1.03| 99.7844 4761116, 0.11 -0.26| 99.8019 100.4874
PH-PD| 370.69 372.33 -1.64|100.4414 4761136 0.10 -0.24| 99.8051] 100.4535
PD-LD | 482.86/ 481.72 1.14| 99.7643 4881124 0.11 -0.32| 99.8032 100.5933
LD-LH | 370.69 373.68 -2.99| 100.8057 5041116 0.11 -0.41| 99.8019 100.7701

5041136 0.10 -0.39| 99.8051] 100.7269
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
5 8 5041136 7 10 0.01 0.01| 4761116 0.01 0.01
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Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4259 — Rerov
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4259-Prerov

548000 544000 540000 536000 532000 528000 524000 520000 516000 512000 508000 504000
T T T T T T T T T T T T

....... “Mapowy ram
LH = 20xzvetzeny posun

1132000

5401140 Sz ""'.PH

5281148

5441160 Z1E1160

D

.”.F'D

— 1136000

— 1140000

— 1144000

— 1145000

— 1142000

— 1186000

— 1160000

— 1164000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5121140| 511345 1136579 511372 1136482 -27 97 101 6 74

5161160| 513610 1158915 513572 1158793 39 121 127|  suy Sux
5281148| 525206 1147616 525204 1147531 2 85 85 26 39
5401140| 538387 1136603 538356 1136597, 31 6 32|  Suvax

5441160| 541626 1158607] 541642 1158547 -16 60 62 33

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5121140| 511345 1136579 511385 1136480 -40 99 107 3 78
5161160| 513610 1158915 513586/ 1158789 25 126 128|  suv Sux
5281148| 525206 1147616 525209 1147523 -3 92 92 29 41
5401140| 538387 1136603 538342 1136596 45 6 45|  Suvax
5441160| 541626 1158607] 541637 1158543 -11 65 66 36

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 482.84 480.85 1.99| 99.5879 |51211400 0.21| -0.19] 99.6100 100.3527
PH-PD| 370.68 372.00f -1.32/100.3564 |5161160 0.19| -0.19| 99.6339 100.3544
PD-LD| 485.30 483.47] 1.83| 99.622¢ |5281148 0.20| -0.18| 99.6196 100.3463
LD-LH | 370.68 371.95 -1.26/100.3409 |5401140 0.21| -0.18| 99.6100 100.3402

5441160 0.20| -0.18| 99.6339 100.3394
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
7 10 | 5281148 10 14 0.01 0.01| 5281148 0.02 0.02
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Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4355 — Moravské Budjovice

Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4355-Mor-Budejovice
GYG000 E92000 B88000 684000 GB0000 GYEOO0 672000 GEBO00 BE4000 BE0000 BSE000 B52000
T T T T T T T T T T T I

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1144000

...PH

6861152

BE01156

6761160
=

: BE51172 GG41172
o

.”.F'D

— 1145000

— 11452000

— 1156000

— 1160000

— 1164000

— 1168000

— 1172000

— 1176000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6601156| 658832 1155107 658971/ 1155119  -139 -12 139 -108 10

6641172| 662188 1170007 6623301170010  -143 -3 143| sy Sux
6761160| 674443 1158254 674518 1158242, -76 12 77 35 20
6881152| 687416/ 1150852 687541 1150845  -125 7 125|  Suvax

6881172| 687053 1171202 687111 1171154 -58 48 75 28

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6601156| 658832 1155107 658960/ 1155099  -128 8 129 -100 17
6641172| 662188 1170007 6623471169998  -159 9 159| sy Sux
6761160| 674443 1158254 674517 1158237 -74 17 76 47 20
6881152| 687416/ 1150852 6875321150855  -116 -3 116| Suvax
6881172| 687053 1171202 687076 1171147 -23 55 60 36

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 485.30 484.48  0.82| 99.8317 |6601156| 0.04| -0.26] 99.9269 100.4797
PH-PD| 370.66] 372.51 -1.85/100.4980 |6641172| -0.02| -0.26|100.0420 100.482(
PD-LD| 487.76| 487.99 -0.23/100.0479 |6761160 0.02| -0.22| 99.9562 100.414(
LD-LH | 370.66 372.03 -1.37/100.3694 |6881152 0.05| -0.19| 99.8993 100.3491

6881172 -0.02| -0.21]100.0421 100.3861
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
4 5 6881152 5 7 0.01 0.01 | 6881172 0.01 0.02
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Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4356 — Trebi¢
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4356-Trebic

BE0000  B5S6000 652000 H48000 644000 640000 E3IEO000 632000 E28000 E24000 620000 616000
T T T T T T T T T T I I

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1148000

© BE21156 :

E241160
—

G401163
——

6281176
B561176
o

T PD

— 1142000

— 1186000

— 1160000

— 1164000

— 1165000

— 1172000

— 1176000

— 1180000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6241160| 621542 1159584 621625/ 1159577 -83 8 83 -73 20

6281176| 625025 1173777] 625070 1173705 -45 72 85| sy Sux
6401168| 637266 1166856 637317 1166830 51 25 57 21 46
6521156| 650235 1152748 650322 1152808 -87 -60 106| Suvax

6561176| 654634 1175584 654733 1175529 -99 56 113 36

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6241160| 621542 1159584 621625 1159562, -84 23 87 -75 33
6281176| 625025 1173777] 625066 1173691 -41 85 95| sy Sux
6401168| 637266 1166856 637322 1166815 -55 41 69 24 47
6521156| 650235 1152748 650321 1152799 -87 -51 100|  Suvax
6561176| 654634 1175584 654741) 1175518  -107 66 126 37

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 485.31] 484.75] 0.56| 99.8844 |6241160 0.10| -0.19| 99.8217 100.3601
PH-PD| 370.67| 372.13 -1.47/100.3964 |6281176| 0.21| -0.19| 99.6141| 100.364(
PD-LD| 487.76| 485.40f 2.35| 99.517¢ |6401168 0.15/ -0.21| 99.7178 100.3967
LD-LH | 370.67| 372.28] -1.62/100.4364 |6521156 0.07| -0.23| 99.8702 100.4372

6561176 0.21| -0.23]| 99.6141| 100.4324
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
3 5 6241160 5 7 0.01 0.02 | 6281176 0.01 0.02
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Prilohac. 1 Vysledky pro ML

4359 — Uherské Hradist
Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4359-Uh-Hradiste

543000 544000 540000 536000 532000 528000 524000 520000 516000 512000 508000
T T T T T T T T T T T

....... “Mapow ram
o . ——== 20w zvetseny posun 1160000

'_: -{1164000

5441165 S161168

— 1168000
— 1172000

— 1176000
5281180
g

— 1180000
. S441184
— 1184000

S161168
LD e : -|1188000

“PD 1182000

Kontrolni body — transformace na skuté&nou polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5161168| 515286 1166658 515254 1166609 32 49 59 -8 56
5161188| 512462 1186722 512463 1186619 -0 103 103|  swy Sux
5281180| 526987| 1177830 526951 1177796 36 33 49 40 25
5441168| 540233 1166013 540280 1165971 -47 41 62| Sivax
5441184 | 542425/ 1182607 542487| 1182557 -62 50 80 33

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
5161168| 515286/ 1166658 515267 1166598 19 60 63 -12 74
5161188| 512462 1186722 512469 1186593 -6 129 129]  swy Sux
5281180| 526987| 1177830 526960 1177770 27 60 66 33 28
5441168| 540233 1166013 540277 1165963 -44 49 66| Sivax
5441184 | 542425/ 1182607 542480 1182535 -55 72 91 31

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %

LH-PH| 485.300 484.95 0.36] 99.9261] |5161168 0.04] -0.31] 99.9171 100.5749

PH-PD| 370.67| 372.85 -2.18/100.5879 |5161188 0.11] -0.31| 99.7938 100.5797%

PD-LD | 487.74 486.56 1.19| 99.7563 |5281180 0.08] -0.30] 99.8427 100.5724

LD-LH | 370.67] 372.69] -2.02/100.5449 |5441168 0.04] -0.30| 99.9171] 100.5585

5441184 0.10| -0.30| 99.8180 100.5631

Vybrané stiredni chyby

Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
5 7 5161169 7 10 0.01 0.02 | 5441184 0.01 0.01
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Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

4360 — Vizovice

Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4360-Vizovice

512000 508000 504000 500000 486000 492000 483000 434000 480000 476000 472000
T T T T T T T T T T T

S03117E

ey

o

001154

0311838

4841172
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....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1164000

. PH

" PD

— 1168000

— 1172000

— 1176000

— 1180000

— 1184000

— 1188000

— 1192000

— 1196000

Kontrolni body — transformace na skut&nou polohu bodi km sité¢ S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
4841172 | 481371 1168666 481418 1168580 -47 86 98 -26 79
4841192 | 480325| 1189012 480469 1188902 -144 111 182| siv Sux
5001184 | 496452 1182621 496469 1182532 -17 88 90 70 29
5081176 | 506455 1172872 506385 1172848 69 24 73|  Sdvdx
5081188 | 506468 1185310 506461 1185224 7 86 86 54

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
4841172 | 481371 1168666 481403 1168590 -32 77 83 -21 66
4841192 | 480325/ 1189012 480465| 1188905 -140 107 176 Sy Sux
5001184 | 496452 1182621 496458| 1182547 -6 73 74 68 32
5081176 | 506455 1172872 506384| 1172863 70 9 71| Sivdx
5081188| 506468 1185310 506467| 1185243 0 67 67 53

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH | 485.30{ 483.04 2.26| 99.5347 4841172 0.26 -0.18| 99.5150 100.3445
PH-PD| 370.67| 371.86 -1.19|100.3205 4841192 0.31 -0.18| 99.4213 100.333(0
PD-LD | 487.76| 484.82 2.94| 99.3979 |5001184 0.29| -0.20| 99.4577 100.374(
LD-LH | 370.67] 372.07| -1.40/100.3774 |5081176/ 0.27| -0.21| 99.4958 100.3934

5081188 0.30 -0.21| 99.4387 100.386(0
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
4 6 5081174 7 10 0.01 0.01 | 5081188 0.01 0.02

" Jednou rirené teoretické sdadnice,” Odlehly posurdY
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Prilohacd. 1

Vysledky pro ML

4455 — Slavonice

Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4455-Slavonice
700000 G96000 E92000 BE8000 GE4000 BB0000 BYEOO0 672000 BEEO0O0 EE4000 BEOOO0 E5SE000
T T T T T T T T T T I T
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....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1172000

BE41200

PD

— 1176000

— 1180000

— 1184000

— 1188000

— 1192000

— 1196000

— 1200000

1204000

Kontrolni body — transformace na skut&nou polohu bodi km sité¢ S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6641180 | 662889 1179025 663003 1178997 -114 28 118 -82 37
6641200 | 661416/ 1199508 661480 1199450 -64 58 87 Say Sux
6801188 | 677336| 1185339 677402 1185259 -66 80 104 26 50
6921180 | 689889 1176976 689939 1177032 -51 -55 75| Sivdx
6921196 | 690656/ 1195306 690767 1195229 -112 77 136 40

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6641180| 662889 1179025 662988 1178987 -99 38 107 -79 54
6641200 | 661416 1199508 661456 1199405 -40 103 111 S Sux
6801188| 677336/ 1185339 677404] 1185241 -69 98 119 31 64
6921180| 689889 1176976 689947| 1177041 -59 -65 87| Sivdx
6921196 | 690656 1195306 690783| 1195209 -127 96 160 50

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH | 487.76| 485.76 2.00| 99.5899 6641180, 0.22 -0.34| 99.5914 100.6351
PH-PD| 370.65 37307 -2.42|100.653( 6641200, 0.26 -0.34| 99.5111] 100.6314
PD-LD| 490.19] 487.61 2.58| 99.473§ 6801188 0.24 -0.35| 99.5585| 100.647(
LD-LH | 370.65 373.12 -2.47|100.6653 6921180 0.22 -0.35| 99.5914] 100.6586

6921196 0.25 -0.35| 99.5258 100.6574
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
6 8 692118( 9 13 0.01 0.01| 6921196 0.01 0.01

" Jednou rérené teoretické saadnice
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4456 — Znojmo

Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit): 4456-Znojmo
BE4000 EE0000 GSG000 652000 648000 644000 640000 H3IB000 32000 B28000 624000 E20000
T T T T T T T T T T I T

....... “Mapowy ram
—= 20xzvetseny posun

1176000

._._.6.2_8_1_184 EEP ._PH
T

f561154

64411392

G561 204
6321204

Lo

“ho

— 1180000

— 1184000

1188000

— 1192000

— 1196000

— 1200000

— 1204000

— 1208000

Kontrolni body — transformace na skut&nou polohu bodi km sité¢ S-JTSK [m]
CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6281184 | 624625 1180523 624778 1180502 -153 21 155 -98 79

6321204 | 631138 1202259 631247 1202131 -109 127 168|  suv Sux
6441192 | 640758 1191654 640859 1191537 -102 117 155 35 39
6561184 | 654459 1182877 654541 1182822  -82 55 98| Suvax

6561204 | 654640, 1201173 654687 1201097  -46 76 89 37

Kontrolni body — transformace na idealni polohu bodi km sité S-JTSK [m]

CB Yteo Xteo Ymer Xmer dY dx D d_Y &
6281184| 624625/ 1180523 624779 1180510  -154 13 154 -94 77
6321204 | 631138| 1202259 631245/ 1202132  -107 127 166|  suv Sux
6441192| 640758 1191654 640852 1191543 -94 111 145 36 41
6561184| 654459 1182877] 654524 1182828 -64 49 81| Suvax
6561204| 654640 1201173 654689 1201091 -49 83 96 38

Srazka mapového listu fnm] Srazka veétvercich si# SJTSK [mm]
strana Steo Smer abs. rel %. ctverec | abs. Y| absl. X | rel. Y % | rel. X %
LH-PH| 487.76| 487.12] 0.63| 99.8699 |6281184] 0.07| -0.11]| 99.8617 100.2123
PH-PD| 370.65 371.43 -0.78/100.2109 |6321204] 0.14| -0.11]| 99.7283 100.2045
PD-LD| 490.20| 488.59 1.61| 99.6723 |6441192 0.10| -0.14| 99.8081 100.254(
LD-LH | 370.65 371.78] -1.13/100.3054 |6561184 0.07| -0.16| 99.8617 100.3032

6561204 0.15| -0.15| 99.7283 100.2743
Vybrané stiredni chyby
Méteni teoretickych sdadnic m] Méreni z rastru mapynjin
Myx Mp CB |[maxmy| maxm | M, M, CB | max ny, | max ny
2 2 6441192 2 3 0.01 0.01 | 6281184 0.01 0.02

" Jednou rérené teoretické saadnice

-20 -
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Priloha ¢. 2

Ukazky vystupi programi



Prilohac. 2 Ukazky vystupprogrami

Druhd giloha obsahuje ukazku vystiupro jeden mapovy list 3752 Litongrice. Pro
ostatni jsou tyto Udaje ulozeny ndl@zeném DVD.

SM75priprav

Kromé nize uvedeného obrazkuéslovanim bod sit, ktery slouzi k orientaciip
meéieni, vytv& SM75pripravi vstupy pro SM75sita SM75pol Jejich piklady jsou
v tabulkachb.1a5.2 levacast.

Pomaocne cislovani - 3752-Litomerice
TBOOOO FTE000 TFy2000 7E8000 764000 TFeOOOO 756000 752000 748000 744000 740000 736000
T T T T T T T T T T T

T
P — 964000
®
110 i w §
108 107 %
o x x x 106 % x - 868000
401 507 506 403 204 203 ggg J0E ® X %
102
1M
p p p p p p p p ® EE — 872000
402 316 513 314 313 312 a1 310 509 SIHEN
P P P P P P P P ® % — 976000
403 523 524 523 522 321 520 319 318 ﬁ?
®
o x x « « « « x < x - 8a0000
Ly 333 532 331 330 524 528 527 526 204
WK ® 3 ® ® ® ® ® b " — 984000
043 242 a4 240 9349 938 937 438 433 203
WK ® ® ® ® ® ® ® b b — 985000
407552 5251 550 249 245 247 546 545 544 206
o b3 ® ® ® ® ® x I — 9592000
ez L] ggg ) 958 257 956 555 554 553 207
308 7 %
P
Wows  « 5 x 96000
3882 gﬁgma

SM75sit

Prvni graficky vystup slouzi jako pditka k uteni polohy bod sit S-JTSK
(podobré jako predchozi obrazek). Druhy pak zachycuje chybové wvgkto Systému
mapa, které jsou oproti skdteosti dvacetkrat z4Seny. Snsiuji z meiené polohy do
teoretické polohy bad sit. Cervert jsou ozn#éeny ty z vektol, které pekrasily svoji
délkou mezni velikost zadanot ppustni programu.

Z dvou textovych vystupje uveden pouze hlavni protokol. Uplny protokolpjéis

obsahly, ale nachazi sesvma DVD.
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Cislovani bodu

L ] PH
350 § 5
: 510 #5098 :
300 - : :
: SR sa E1B
250 -
525 w524
2001+ § |
;' R -:
150
5 s o :
100
ol 852 551 554 ><553§
ok et O R
LD PD
1 1 1 1 1 1
0 100 200 300 400 500
3752-Litomerice bad
--------- Mapowy ram
*  Body site
Chybove vektory v systemu mapy
LR . PH
360 § :
300 - §
250 1 §
200 - :
150 |
100 F ;
|:| - LP ................ o o I ................ o F] D |
0 100 200 300 400 500

A752-Litomerice td (dvacetkrat Zvetsenc)

--------- hWapowy ram
—= Chybayy vektor = 0.5 mm
Chybayy vektor < 0.5 mm
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Hlavni protokol (Protokol - 3752-Litomerice.t3t

# Hodnoceni zakresu site S-JTSK ve Specialni mape 1:75 000 #

# 3752-Litomerice.txt #
HHHHHHHEHHHH HHHHHHEHEHHHEH R
Pozn.: Udaje k bodum s merenymi souradnicemi [0 O] jsou do protokolu

zaznamenany - (pomickou).

SIT S-JTSK [m]
CB Y(teo) X(teo) Y(mer) X(mer) dy dX D

LH 773934 964276 - - - - -
PH 739003 969242 - - - - -
PD 742825 996784 - - - - -
LD 777939 991792 - - - - -
101 740000 969104 - - - - -
102 744000 968546 - - - - -
103 747898 968000 - - - - -
104 748000 967986 - - - - -
105 752000 967422 - - - - -
106 756000 966855 - - - - -
107 760000 966285 - - - - -
108 764000 965712 - - - - -
109 768000 965136 - - - - -
110 772000 964557 - - - - -
201 739386 972000 - - - - -
202 739941 976000 - - - - -
203 740000 976427 - - - - -
204 740496 980000 - - - - -
205 741051 984000 - - - - -
206 741606 988000 - - - - -
207 742161 992000 - - - - -
208 742716 996000 - - - - -
301 744000 996621 - - - - -
302 748000 996063 - - - - -
303 748452 996000 - - - - -
304 752000 995502 - - - - -
305 756000 994939 - - - - -
306 760000 994372 - - - - -
307 764000 993802 - - - - -
308 768000 993229 - - - - -
309 772000 992653 - - - - -
310 776000 992074 - - - - -
311 776508 992000 - - - - -
401 774476 968000 - - - - -
402 775058 972000 - - - - -
403 775640 976000 - - - - -
404 776000 978470 - - - - -
405 776223 980000 - - - - -
406 776805 984000 - - - - -
407 777387 988000 - - - - -
501 748000 968000 - - - - -
502 752000 968000 - - - - -
503 756000 968000 - - - - -
504 760000 968000 - - - - -
505 764000 968000 - - - - -
506 768000 968000 - - - - -
507 772000 968000 - - - - -
508 740000 972000 - -
509 744000 972000 743997 972005 3 -5 6
510 748000 972000 748006 972005 -6 -5 8
511 752000 972000 - - - - -

512 756000 972000 - - - - -

513 760000 972000 - - - - -

514 764000 972000 - -
515 768000 972000 768011 972007 -11 -7 14

516 772000 972000 771998 971997 2 3 3
517 740000 976000 - - - - -

518 744000 976000 744004 976011 -4 -11 11
519 748000 976000 748003 976004 -3 -4 4

520 752000 976000 - - - - -
521 756000 976000 - - - - -
522 760000 976000 - - - - -
523 764000 976000 - - - - -
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524 768000 976000 768011 976006 -11 -6 13
525 772000 976000 772000 975997 -0 3 3
526 744000 980000 - - - - -
527 748000 980000 - - - - -
528 752000 980000 - - - - -
529 756000 980000 - -
530 760000 980000 760011 980002 -11 -2 11
531 764000 980000 764013 980007 -13 -7 15
532 768000 980000 - - - - -
533 772000 980000 - - - - -
534 776000 980000 - - - - -
535 744000 984000 - - - - -
536 748000 984000 - - - - -
537 752000 984000 - - - - -
538 756000 984000 - -
539 760000 984000 760010 984002 -10 -2 11
540 764000 984000 764009 984001 -9 -1 9
541 768000 984000 - - - - -
542 772000 984000 - - - - -
543 776000 984000 - - - - -
544 744000 988000 - - - - -
545 748000 988000 - - - - -
546 752000 988000 - - - - -
547 756000 988000 - - - - -
548 760000 988000 - - - - -
549 764000 988000 - - - - -
550 768000 988000 - -
551 772000 988000 772000 987998 0

2 2
552 776000 988000 776002 987992 -2 8 8
553 744000 992000 744007 991991 -7 9 11
554 748000 992000 747994 991985 6 15 17
555 752000 992000 - - - - -
556 756000 992000 - - - - -
557 760000 992000 - - - - -
558 764000 992000 - - - - -
559 768000 992000 - - - - -
560 772000 992000 771995 991986 5 14 14
561 776000 992000 775999 991977 1 23 23
562 744000 996000 744007 995989 -7 11 13
563 748000 996000 747993 995980 7 20 21
System Mapa [mm]
CB y(teo) x(teo) y(mer) x(mer) dy dx d

LH 1.24 370.76 - - - - -
PH 471.69 370.76 - - - - -
PD 472.93 0.00 - - - - -
LD 0.00 0.00 - - - - -
101 458.27 370.72 - - - - -
102 404.42 370.57 - - - - -
103 351.94 370.47 - - - - -
104 350.57 370.46 - - - - -
105 296.70 370.40 - - - - -
106 242.83 370.37 - - - - -
107 188.96 370.39 - - - - -
108 135.08 370.45 - - - - -
109 81.19 370.54 - - - - -
110 27.30 370.68 - - - - -
201 471.82 333.64 - - - - -
202 472.00 279.79 - - - - -
203 472.02 274.05 - - - - -
204 472.18 225.94 - - - - -
205 472.36 172.09 - - - - -
206 472.54 118.25 - - - - -
207 472.71 64.40 - - - - -
208 472.89 10.55 - - - - -
301 457.11 -0.05 - - - - -
302 403.26 -0.20 - - - - -
303 397.18 -0.21 - - - - -
304 349.40 -0.30 - - - - -
305 295.54 -0.37 - - - - -
306 241.67 -0.39 - - - - -
307 187.79 -0.37 - - - - -
308 133.91 -0.32 - - - - -
309 80.03 -0.22 - - - - -
310 26.14 -0.08 - - - - -
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311
401
402
403
404
405
406
407
501
502
503
504
505
506
507
508
509
510
511
512
513
514
515
516
517
518
519
520
521
522
523
524
525
526
527
528
529
530
531
532
533
534
535
536
537
538
539
540
541
542
543
544
545
546
547
548
549
550
551
552
553
554
555
556
557
558
559
560
561
562
563

19.29
1.07
0.90
0.72
0.61
0.54
0.36
0.18
350.59
297.79
244.98
192.18
139.37
86.57
33.76
463.71
410.90
358.10
305.29
252.49
199.68
146.88
94.07
41.27
471.22
418.41
365.61
312.80
260.00
207.19
154.39
101.58
48.77
425.92
373.11
320.31
267.50
214.70
161.89
109.09
56.28
3.48
433.43
380.62
327.81
275.01
222.20
169.40
116.59
63.79
10.98
440.93
388.13
335.32
282.52
229.71
176.91
124.10
71.30
18.49
448.44
395.63
342.83
290.02
237.22
184.41
131.61
78.80
26.00
455.95
403.14

-0.06
320.59
266.69
212.79
179.50
158.89
104.99
51.10
370.27
362.77
355.26
347.75
340.25
332.74
325.23
332.48
324.98
317.47
309.96
302.46
294.95
287.44
279.93
272.43
279.68
272.17
264.66
257.16
249.65
242.14
234.64
227.13
219.62
219.37
211.86
204.35
196.84
189.34
181.83
174.32
166.82
159.31
166.56
159.05
151.55
144.04
136.53
129.03
121.52
114.01
106.50
113.76
106.25
98.74
91.23
83.73
76.22
68.71
61.21
53.70
60.95
53.44
45.94
38.43
30.92
23.42
15.91
8.40
0.89
8.14
0.64

78.84
25.97
455.84
403.19

61.23
53.81
61.06
53.66

8.59
1.20
8.28
0.91

Presnost zakresu site [m] - Empiricka stredni chyba

-0.04
0.03
0.11
-0.05

n  mY_emX_emXY_e (n = pocet merenych bodu site)

20 7.1 99 86

0.08
0.11

0.18
0.05

0.15
0.06

0.17
0.03

0.15
0.19

0.14
0.12

03

0.15
0.22

18
28

z rozdilu souradnic
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Teoreticke a skutecne rozmery ML [mm]
Strana s(teo) s(mer) ds

LH-PH 470.45 470.18 0.27
PH-PD 370.77 371.66 -0.89
PD-LD 472.93 471.84 1.09
LD-LH 370.77 371.95 -1.19

Vybrane stredni chyby mereni [mm]

CB mx my mxy mp
LH 0.01 0.01 0.01 0.02
PH 0.02 0.01 0.01 0.02
PD 0.01 0.01 0.01 0.02
LD 0.00 0.00 0.00 0.00
Stredni souradnicova chyba bodu site

Mxy = 0.00

Stredni polohova chyba bodu site

Mp =0.01

Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba bod u site
CB mxy mp

562 0.02 0.03

SM75pol

Grafické vystupy s vektory positurpro kontrolni body ziskané z transformace na
skute&nou polohu bodl si jsou v Riloze¢. 1. Druhy vystup pro body transformované na

idealni polohu baoil sitt se nachazi nize.

Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (idealni rohy): 3752-Litomerice

THO000 FYE000 772000 VEBOO0 FE4000 VEOOOO Y56000 752000 748000 744000 740000 736000
T T T T T T T T T T T T

....... .Mapowram
Ho —= 20w zvetseny posun [ 964000
- GEE000
..._PH
TIETE_ : - 872000
748976
= — 976000
- @&0000
764934

- gg4000

: -{ @ea0nn
©77eE92

LD : - 992000

SEETTIS 748285
L -{ 8ag00n
FD
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Hlavni protokol (Protokol SM75pol - 3752-Litomerice.tkt

#  Kartometricka analyza polohoveho souladu mapove k reshy a site S-JTSK v SM75 #
# 3752-Litomerice #
HHHHHHHEHHHH HHHHHHEHEHHHEHEHH R

KB S-JTSK [m] - Transformace na rohy z SM75sit

CB Y(teo) X(teo) Y(mer) X(mer) dY dX D

748976 744803 975426 744912 975424 -109 2 109

748996 746274 993820 746420 993773 -147 47 154

764984 760786 981675 760953 981677 -167 -2 167

772976 768732 972172 768842 972167 -110 4 110

776992 773764 989140 773930 989139 -165 1 165

Presnost polohoveho souladu [m] - Systematicka chyb a a stredni (nahodna) chyba z rozdilu
souradnic

n dY_pdX_psY_psX_psXY_p (n = pocet kontrolnich bodu)

5 -14011 26 18 22

KB S-JTSK [m] - Transformace na idealni rohy

CB Y(teo) X(teo) Y(mer) X(mer) dY dX D

748976 744803 975426 744910 975416 -107 10 108

748996 746274 993820 746421 993787 -148 32 151

764984 760786 981675 760942 981674 -156 1 156

772976 768732 972172 768834 972162 -102 9 102

776992 773764 989140 773930 989147 -166 -8 166

Presnost polohoveho souladu [m] - Systematicka chyb a a stredni (nahodna) chyba z rozdilu
souradnic

n dY_pdX_psY_psX_psXY_p (n = pocet kontrolnich bodu)

5 -1369 26 13 23

Teoreticke a skutecne rozmery ML [mm] - Srazka mapy

Strana s(teo) s(mer) absolutni relativni

LH-PH 470.45 470.18 0.27 99.9431 %
PH-PD 370.77 371.66 -0.89 100.2408 %
PD-LD 472.93 471.84 1.09 99.7693 %
LD-LH 370.77 371.95 -1.19 100.3196 %

Srazka mapy pro ctverce S-JTSK ve smerech os [mm]
(Ctverce oznaceny podrobnym bodem, ktery v nich lez i.)
CB absY absX relY relX

748976 0.04 -0.13 99.9158 % 100.2370 %
748996 0.10 -0.11 99.8111 % 100.2094 %
764984 0.07 -0.15 99.8688 % 100.2796 %
772976 0.04 -0.17 99.9158 % 100.3111 %
776992 0.09 -0.16 99.8225 % 100.3051 %

Vybrane stredni chyby mereni teoretickych souradnic [m]

Stredni souradnicova chyba podrobneho bodu
MXY =2

Stredni polohova chyba podrobneho bodu
MP =3

Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba pod robneho bodu
CB mXxY mP
776992 4 5
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Vybrane stredni chyby mereni ze skenu mapy [mm]

Stredni souradnicova chyba podrobneho bodu
Mxy" =0.01

Stredni polohova chyba podrobneho bodu
Mp' = 0.01

Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba pod robneho bodu
CB mxy” mp’
776992 0.01 0.02

(Podrobnejsi vysledky jsou ulozeny v: Uplny Protoko | SM75pol - 3752-Litomerice.txt

Uplny protokol (Uplny Protokol SM75pol - 3752-Litomerice.ixt

#  Kartometricka analyza polohoveho souladu mapove k reshy a site S-JTSK v SM75 #
# 3752-Litomerice #
HHHHHHHEHHHH HHHHHHEHEHHHEHEH R

! Veliciny jsou razeny tak, jak jsou postupne poc itany !

1) Volby modu a nacteni dat

Mod nacteni: 1

Jmena vstupnich souboru:
3752-Litomerice-lzgard.txt
3752-Litomerice-PBm.txt
3752-Litomerice-SM75pol.mat

2) Zpracovani namerenych hodnot

a) "Presne" souradnice v S-JTSK [m]

Stredni chyba jednoho mereni: mYi, mXi
Stredni chyba arit. prumeru: mY, mxX
Stredni souradnicova chyba: mXY
Stredni polohova chyba: mP

Pocet mereni podrobnych bodu: 2

CB Y X mYi mXi mY mX mXY mP
748976 744803 975426 1 0 0 0 0 1
748996 746274 993820 2 1 1 1 1 2
764984 760786 981675 1 1 1 1 1 1
772976 768732 972172 1 3 1 2 2 2
776992 773764 989140 7 3 5 2 4 5
Stredni chyba z celeho mereni (pro jedno mereni)

MYi=2 MXi =2

Stredni chyba z celeho mereni (pro arit. prumer z p octu opakovani mereni)
MY =2 MX =2

Stredni souradnicova a polohova chyba pro cele mere ni

MXY =2 MP =3

Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba bod u site

CB mXxXY mP

776992 4 5

Minimalni stredni souradnicova a polohova chyba bod u site

CB mXxXY mP

748976 0 1
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b) Merene PB z mapy [mm]

Stredni chyba jednoho mereni: myi’, mxi’

Stredni chyba arit. prumeru: my’, mx’

Stredni souradnicova chyba: mxy”

Stredni polohova chyba: mp’

Pocet mereni podrobnych bodu: 3

CB y X myi’ mxi® my” mx’ mxy” mp’
748976 519.25 4676.17 0.02 0.01 0.01 0.01 0.01
748996 506.21 4921.90 0.01 0.02 0.01 0.01 0.01
764984 719.62 4788.21 0.01 0.00 0.01 0.00 0.00
772976 840.95 4676.58 0.01 0.00 0.00 0.00 0.00
776992 877.22 4910.73 0.02 0.02 0.01 0.01 0.01
Stredni chyba z celeho mereni (pro jedno mereni)

Myi® =0.01 Mxi*= 0.01

Stredni chyba z celeho mereni (pro arit. prumer z p octu opakovani mereni)
My® =0.01 Mx'=0.01

Stredni souradnicova a polohova chyba pro cele mere ni
Mxy™ =0.01 Mp'=0.01

Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba bod u site
CB mxy” mp’

776992 0.01 0.02

Minimalni stredni souradnicova a polohova chyba bod u site
CB mxy” mp’

772976 0.00 0.00

3) Vypocty pro jednotlive ctverce

Ctverec pro bod: 748976

a) Vyhledani potrebnych udaju k rohum site pro PB

Teoreticke souradnice rohu ctverce

Y X

748000 972000

744000 972000

744000 976000

748000 976000

Dalsi udaje

CB Y(ide) X(ide) Y(SM75sit)
509 744000 972000 743997
510 748000 972000 748006
518 744000 976000 744004
519 748000 976000 748003

b) Afinni transformace s vyrovnanim - na prepoctene

Pretransformovany podrobny bod
X(mer)
975424

CB
748976

Transformacni klic

Y(mer)
744912

all al2

74.12133-10.22246

a2l

X(SM75sit)  y° X
972005 513.32 4629.22
972005 566.24 4636.52
976011 506.22 4682.28
976004 558.99 4689.47

rohy z SM75sit

az22 tX ty

10.09616 74.38113 634128 659078

Opravy na identickych bodech - rozich [m]

CB vY

509 -0.23
510 0.23
518 0.23
519 -0.23

vX
0.13
-0.13
-0.13
0.13

0.02
0.01
0.01
0.00
0.02
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Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.150.270.38

c¢) Afinni transformace s vyrovnanim - na idealni ro

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
748976 744910 975416

Transformacni klic
all al2 a2l a22 tX
74.08971-10.15661 10.05359 74.31160 634234

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
509 -3.00 -1.73
510 3.00 1.73
518 3.01 1.73
519 -3.01 -1.74

Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
2.003.474.91

d) Udaje o srazce

Rozmery ctvercu na mape [mm]
Strana  teo. mer.

Ih-ph 53.46 53.42

ph-pd 53.41 53.53

pd-id 53.31 53.26

Id-lh 53.31 53.44

Srazka mapy ve smerech os S-JTSK [mm)]
absY absX rely relX
0.04 -0.13 99.9158 % 100.2370 %

Ctverec pro bod: 748996

a) Vyhledani potrebnych udaju k rohum site pro PB

Teoreticke souradnice rohu ctverce
Y X

748000 992000

744000 992000

744000 996000

748000 996000

Dalsi udaje

CB Y(ide) X(ide) Y(SM75sit)  X(SM75sit)
553 744000 992000 744007 991991
554 748000 992000 747994 991985
562 744000 996000 744007 995989
563 748000 996000 747993 995980

b) Afinni transformace s vyrovnanim - na prepoctene

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
748996 746420 993773

Transformacni klic
all al2 a2l az22 tX
74.13625-10.26587 10.06834 74.46433 634078

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
553 -0.01 -0.01
554 0.01 0.01
562 0.01 0.01
563 -0.01 -0.01

ty
659311

477.59
530.16
470.43
523.00

ty
659170

hy

4893.90
4901.09
4946.83
4954.00

rohy z SM75sit

-10 -
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Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.010.010.02

c¢) Afinni transformace s vyrovnanim - na idealni ro

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
748996 746421 993787

Transformacni klic
all al2 a2l a22 tX
74.21381-10.14067 10.10443 74.71075 633648

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
553 -0.15 -0.52
554 0.15 0.52
562 0.15 0.52
563 -0.15 -0.52

Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.600.170.77

d) Udaje o srazce

Rozmery ctvercu na mape [mm]
Strana  teo. mer.

Ih-ph 53.46 53.42

ph-pd 53.41 53.53

pd-id 53.31 53.26

Id-lh 53.31 53.44

Srazka mapy ve smerech os S-JTSK [mm)]
absY absX rely relX
0.10 -0.11 99.8111 % 100.2094 %

Ctverec pro bod: 764984

a) Vyhledani potrebnych udaju k rohum site pro PB

Teoreticke souradnice rohu ctverce
Y X

764000 980000

760000 980000

760000 984000

764000 984000

Dalsi udaje

CB Y(ide) X(ide) Y(SM75sit)  X(SM75sit)
530 760000 980000 760011 980002
531 764000 980000 764013 980007
539 760000 984000 760010 984002
540 764000 984000 764009 984001

b) Afinni transformace s vyrovnanim - na prepoctene

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
764984 760953 981677

Transformacni klic
all al2 a2l az22 tX
74.08716-10.23606 10.16078 74.40813 634298

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
530 -0.23 0.13
531 0.23 -0.13
539 0.23 -0.13
540 -0.23 0.13

v

ty
658869

X

710.22
763.00
702.98
755.72

ty
658756

hy

4764.30
4771.66
4817.29
4824.56

rohy z SM75sit

-11 -
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Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.150.270.38

c¢) Afinni transformace s vyrovnanim - na idealni ro

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
764984 760942 981674

Transformacni klic
all al2 a2l a22 tX
74.13762-10.28350 10.20381 74.40371 634088

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
530 -1.03 -1.56
531 1.03 1.56
539 1.03 1.56
540 -1.03 -1.57

Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
1.811.192.65

d) Udaje o srazce

Rozmery ctvercu na mape [mm]
Strana  teo. mer.

Ih-ph 53.46 53.42

ph-pd 53.41 53.53

pd-id 53.31 53.26

Id-lh 53.31 53.44

Srazka mapy ve smerech os S-JTSK [mm)]
absY absX rely relX
0.07 -0.15 99.8688 % 100.2796 %

Ctverec pro bod: 772976

a) Vyhledani potrebnych udaju k rohum site pro PB

Teoreticke souradnice rohu ctverce
Y X

772000 972000

768000 972000

768000 976000

772000 976000

Dalsi udaje

CB Y(ide) X(ide) Y(SM75sit)  X(SM75sit)
515 768000 972000 768011 972007
516 772000 972000 771998 971997
524 768000 976000 768011 976006
525 772000 976000 772000 975997

b) Afinni transformace s vyrovnanim - na prepoctene

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
772976 768842 972167

Transformacni klic
all al2 a2l az22 tX
74.06626 -10.21537 10.20094 74.36672 634381

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
515 -0.24 0.12
516 0.24 -0.12
524 0.24 -0.12
525 -0.23 0.12

ty
658542

830.28
882.91
823.01
875.66

ty
658598

hy

4672.95
4680.07
4725.93
4733.08

rohy z SM75sit

-12 -
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Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.140.270.37

c¢) Afinni transformace s vyrovnanim - na idealni ro

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
772976 768834 972162

Transformacni klic
all al2 a2l a22 tX
74.10245-10.04522 10.21108 74.60148 634064

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
515 0.42 0.49
516 -0.42 -0.49
524 -0.42 -0.49
525 0.41 0.48

Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.560.480.90

d) Udaje o srazce

Rozmery ctvercu na mape [mm]
Strana  teo. mer.

Ih-ph 53.46 53.42

ph-pd 53.41 53.53

pd-id 53.31 53.26

Id-lh 53.31 53.44

Srazka mapy ve smerech os S-JTSK [mm)]
absY absX reY relX
0.04 -0.17 99.9158 % 100.3111 %

Ctverec pro bod: 776992

a) Vyhledani potrebnych udaju k rohum site pro PB

Teoreticke souradnice rohu ctverce
Y X

776000 988000

772000 988000

772000 992000

776000 992000

Dalsi udaje

CB Y(ide) X(ide) Y(SM75sit)  X(SM75sit)
551 772000 988000 772000 987998
552 776000 988000 776002 987992
560 772000 992000 771995 991986
561 776000 992000 775999 991977

b) Afinni transformace s vyrovnanim - na prepoctene

Pretransformovany podrobny bod
CB Y(mer) X(mer)
776992 773930 989139

Transformacni klic
all al2 a2l az22 tX
74.06565-10.25232 10.20030 74.43759 634416

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
551 -0.22 0.12
552 0.22 -0.12
560 0.22 -0.12
561 -0.22 0.12

ty
658345

853.85
906.63
846.55
899.35

ty
658540

hy

4892.10
4899.31
4944.93
4952.12

rohy z SM75sit

-13 -
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Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.140.260.36

c¢) Afinni transformace s vyrovnanim - na idealni ro
Pretransformovany podrobny bod

CB Y(mer) X(mer)

776992 773930 989147

Transformacni klic
all al2 a2l a22 tX tY

74.32753-10.14111 10.2638574.37753 633041 658281

Opravy na identickych bodech - rozich [m]
CB vY vX
551 0.19 -0.57
552 -0.19 0.57
560 -0.19 0.57
561 0.19 -0.57

Stredni chyby klice [m]
mX mY moO
0.660.220.85

d) Udaje o srazce

Rozmery ctvercu na mape [mm]
Strana  teo. mer.

Ih-ph 53.46 53.42

ph-pd 53.41 53.53

pd-id 53.31 53.26

Id-lh 53.31 53.44

Srazka mapy ve smerech os S-JTSK [mm)]
absY absX rely relX
0.09 -0.16 99.8225 % 100.3051 %

4) Souhrnne vysledky

KB S-JTSK [m] - Transformace na rohy z SM75sit

CB Y(teo) X(teo) Y(mer) X(mer) dY dX
748976 744803 975426 744912 975424 -109
748996 746274 993820 746420 993773 -147
764984 760786 981675 760953 981677 -167
772976 768732 972172 768842 972167 -110
776992 773764 989140 773930 989139 -165

Presnost polohoveho souladu [m] - Systematicka chyb
souradnic

n dY_pdX_psY_psX_psXY_p (n = pocet kontrolnich
5 -14011 26 18 22

KB S-JTSK [m] - Transformace na idealni rohy

CB Y(teo) X(teo) Y(mer) X(mer) dY dX
748976 744803 975426 744910 975416 -107
748996 746274 993820 746421 993787 -148
764984 760786 981675 760942 981674 -156
772976 768732 972172 768834 972162 -102
776992 773764 989140 773930 989147 -166

Presnost polohoveho souladu [m] - Systematicka chyb
souradnic

n dY_pdX_psY_psX_psXY_p (n = pocet kontrolnich
5 -1369 26 13 23

5) Srazka mapoveho listu

Teoreticke a skutecne rozmery ML [mm]

Strana s(teo) s(mer) absolutni relativni

LH-PH 470.45 470.18 0.27 99.9431 %
PH-PD 370.77 371.66 -0.89 100.2408 %
PD-LD 472.93 471.84 1.09 99.7693 %
LD-LH 370.77 371.95 -1.19 100.3196 %

10

hy

D
109
154
167
110
165

a a stredni (nahodna) chyba z rozdilu

bodu)

108
151
156
102
166

a a stredni (nahodna) chyba z rozdilu

bodu)

-14 -
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SM75zhodnot

Ukazky grafickych vystujp se nachazeji #asti 6.6. Protokol pro vSechnyérené

kontrolni body je niZe.

Protokol  (Zhodnoceni-Posuny-KB.t3t

BHHHH R R R BHHHHH R
Vyhodnoceni dat pro: Posuny-KB

IR TN TR TR TR TR TR TR TR TR TR T TR TN TN TN TN TN TR TR IR TR TR TR TR TR TR T TR TN TN TN TN TN TR TR TRTRTRTRTSTRT NI T ININT] ITRTRTN TR TR TRTR TR TR TR TR TR T TR N TN TN TN IR TN TR TR IRTRTRTRTRTRT ST T INTNT]
HHHHHHHHHH R A HHHHHHHHHH

Korelacni koeficient mezi dY a dX + Test hypotezy R 0=0
ro | tr talfa/2 alfa

0.24f 249 1.98 0.05
V zakladnim souboru neni koeficient korelace roven 0.

Stredni souradnicova chyba posunu
sXY =50

IR TR TN TR TR TR TR TR TR TR TR TR T TN TN TN TN TN TN TR TR IR TR TR TR TR TR TR T TR TN TN TN TN TN TR TR IRTRTRTRTRTRT NI INTNT] IR TRTRTRTRTRTRTRTR TR TR TR T TR TN IR TN TN TN IR TR IRTRTRTRTRTRT NI TN
HHHHHHHHHH R A HHHHHHHHHH A

Zhodnoceni pro dY
HHHHHHHEHHHH HHHHHHEHEHHHEH R

1) Zkouska pusobeni systematicke chyby
n E(eps)=c=[eps)/n sigma 1.96*mezl

99 -84 56 20
Systematicka chyba pusobi.

Prekrocena mezni chyba 140 (pro t = 2.5) u mereni:
153

2) Zkouska asymetrie/sikmosti
A 1.96*mezA t

0.77 0.47 3.21
Zjistena asymetrie.

3) Zkouska spicatosti/excesu
E 1.96*mezE t

0.21 0.90 0.46
Exces nezjisten.

4) Lillieforsuv test (Kolmogorovuv-Smirnovuv test p ro neznamou distibucni fci)
LKS mezLKS p alfa

0.11 0.09 NaN 0.05
Zamitnuta hypoteza o normalite.

5) Jarqueruv-Berauv test
JB mezJB p alfa

9.88 5.99 0.01 0.05
Vyber nema normalni rozdeleni

6) Chi-kvadrat test dobre shody
CHI2 mezCHI2 p alfa

14.30 11.07 0.01 0.05
Vyber neni z normalniho rozdeleni.

- 15 -
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IR NIRRT RT R TR TR TR TR TR T TR N TN TN TN TN TR TR IR TR TR TR TR TR NI TR T TN TN TN IR TR TR IRTRTRTRTRTRT NI T ININT] IR TRTN TR TR TRTRTRTR TR TR TR T TR IN TN TN TN TR TR IRTRTRTRTRTRT ST T INTNT]
HHHHHHHHHH R A HHHHHHHHHH A

Zhodnoceni pro dX
BHHHH R R BHHHHH R

1) Zkouska pusobeni systematicke chyby
n E(eps)=c=[eps)/n sigma 1.96*mezl1

99 36 43 11
Systematicka chyba pusobi.

Prekrocena mezni chyba 107 (pro t = 2.5) u mereni:
-120

2) Zkouska asymetrie/sikmosti
A 1.96*mezA t

-0.18 0.47 -0.76
Asymetrie nezjistena.

3) Zkouska spicatosti/excesu
E 1.96*mezE t

0.23 0.90 0.50
Exces nezjisten.

4) Lillieforsuv test (Kolmogorovuv-Smirnovuv test p ro neznamou distibucni fci)
LKS mezLKS p alfa

0.07 0.09 NaN 0.05
Hypoteza o normalite neni zamitnuta.

5) Jarqueruv-Berauv test
JB mezJB p alfa

0.76 5.99 0.68 0.05
Vyber ma normalni rozdeleni s neznamym prumerem a v arianci.

6) Chi-kvadrat test dobre shody
CHI2 mezCHI2 p alfa

4.37 9.49 0.36 0.05
Vyber je nahodny vyber z normalniho rozdeleni.
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Zdrojové kody prograin

Zdrojové kody jsou powmné obsahlé. Jejich podstatn@ast tvdi rutinni kod pro

vypis protokoti. V zdmu Uspory mista je tento kdéd vynechdn u o SM75sit

SM75polaSM75zhodnotUpIné verze se nachéazeji na DVD.

SM75priprav

T
% DIPLOMOVA PRACE

Dol I T I G S
% Pomocny program na zpracovani m

%
% Podminky pouziti

% Mod 1: Spravne zadat Fi, Lambda a vystupni soubor
% Mod 2: Spravne zadat Fi, Lambda, pocet vstupnich
% nazvy, nazev vystupniho souboru. Ve vstupnich sou
% stejne body. Tj. aby odpovidal pocet a kazdy bod

% je pocet souboru. Nejde tedy kombinovat mereni si
% rohu a podobne. Pokud jsou rohy mereny vickrat ne
% mereni do vstupniho souboru pro SM75sit rucne.

% Poradi souradnic: y x

% vycisteni pameti
clear all

clc

%
% 0) Volba modu
%

volba = menu('Co chces pripravit?' ,

'Zpracovat mereni ze seznamu souradnic pro SM75sit

% fprintf('Co chces pripravit?\n')

% fprintf('Pouze teoreticke souradnice site S-JTSK
% fprintf('Zpracovat mereni ze seznamu souradnic pr
% volba = str2double(input(",'s"));

%
% 1) Nacteni dat
%

% a) Zemepisne Souradnice LEVEHO HORNIHO rohu mapov

SR AR B e R R

HHHHHH R
ereni

S merenim

souboru a jejich spravne

borech musi byt zmereny
byl zmeren n-krat, kde n

te + rohy a mereni pouze
z sit dopln nadbytecna

'Pouze teoreticke souradnice site S-JTSK pro ML.'

a SM75pol." );

pro ML. [zadej 1]\n")
0 SM75sit. [zadej 2]\n")

eho listu

fprintf( \nZadejte zemepisne souradnice LEVEHO HORNIHO rohu mapoveho listu SM75' )

fiLH = input( "\nFive stupnich =" );

lambdaLH = input( ‘“\nLambda ve stupnich (od Ferra) =" );

S s —

% 2) Vypocet rohu mapoveho listu v S-JTSK

Of)mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmeeee e

% Vypocet rohu v zem. souradnicich (poradi rohu LH PH PD LD)

rohy_filambda = [fiLH, lambdalLH; fiLH, lambdaLH+0.5; fiLH- 0.25, lambdalLH+0.5; fiLH- 0.25
lambdalLH; J;

stredy_filambda = [fiLH, lambdaLH+ 0.25 ; fiLH- 0.25, lambdaLH+0.25 ; ;

%Prevod do S-JTSK (zaokrouhlene na metry)
for i = l:length(rohy_filambda)

rohy_SJTSK(,:)= round(bessel2sjtsk(rohy_filambda(i,
end

for i = l:length(stredy_filambda)
stredy_SJTSK(i,:)=
end

% SH SD

stredy_SJTSK = [ stredy_SJTSK( 1,); 0, 0;

%
% 3) Vypocet teoreticke polohy krizku site S-JTSK
%
format rational
%Uprava rohu

round(bessel2sjtsk(stredy_filambda(i,

stredy_SJTSK( 2,);

1), rohy_filambda, 2) )

1), stredy_filambdai,

0, 0;];

2) )
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rohy_SJTSK2 = [rohy_SJTSK; rohy SJTSK( 1,)];

%a) Body na mapovem ramu
n = 0; %celkovy pocet bodu site
for i = 1:4

dY(1,i) rohy_SJTSK2(i, 1) - rohy SJTSK2(i+ 1, 1);

dX(1,i) rohy_SJTSK2(i, 2) - rohy_SJTSK2(i+ 1, 2);
m = 0; %pocet bodu site na ramu mezi 2 rohy
%Vypocet parametru Newtonova interpolacniho polynom u
if i =11 i ==
%Vypocet polynomu
NIP_X(:,i) = [rohy_SJTSK2(i, 2); stredy_SJTSK(i, 2); rohy_SJTSK2(i+ 1, 2);];
NIP_A(1:) =11, 0, O]
NIP_A(2,;)) = [1, stredy_SJTSK(, 1)-rohy_SJTSK2(i, 1), O]
NIP_A(3,;) = [1, rohy_SJTSK2(i+ 1, 1)-rohy_SJTSK2(, 1), (rohy_SJTSK2(i+ 1, 1)-

rohy_SJTSK2(i, 1))*(rohy_SJTSK2(i+ 1, 1)-stredy_SJTSK(i, )]k
%Koeficienty

NIP_h(,i) = ((NIP_AM- 1))*NIP_X(:,i);

%Parametry kvadraticke rovnice

NIP_a( 1,i)) = NIP_h( 3,i);

NIP_b( 1,) = NIP_h( 2,) - NIP_h( 3,)*stredy_SJTSK(, 1)+rohy_SJTSK2(i,  1));
NIP_c( 1,) = NIP_h( 1,) + NIP_h( 3,i)*stredy_SJTSK(, 1)*rohy SJTSK2(i, 1) -
NIP_h( 2,i*rohy_SJTSK2(, 1);

end

%Interpolace ve smeru osy X (1. zpusob)
for k = rohy_SJTSK2(i, 2):(- 21*sign(dX(i))):rohy_SJTSK2(i+ 1,2)

if rem(k, 4000) ==
n=n+1;
m=m+ 1;
sit_ SJTSK(n, 3) = k;
%X bodu

%Interpolace v primce (pro levy a pravy ram)

if i =2 i ==
dx = rohy_SJTSK2(i, 2) - sit SJTSK(n, 3);
sit. SJTSK(n, 2) = rohy_SJTSK2(i, 1) - dx * dY(i)/dX(i);
%Y bodu
%Interpolace Newtonovym IP 2. radu pro horni a doln i ram
else
sit. SJTSK(n, 2) = (-NIP_b( 1,)) - sqgrt(NIP_b( 1,)» 2 -
A*NIP_a( 1,i)*(NIP_c( 1,i)-k)) )Y( 2*NIP_a( 1,i)); %Y bodu
end
end
end

%Interpolace ve smeru osy Y (1. zpusob)

for j = rohy_SJTSK2(i, 1):(- 21*sign(dY(i))):rohy_SJITSK2(i+ 1,1)
if rem(, 4000) ==

n=n+1,

m=m+ 1,

sit_SJTSK(n, 2) = |

%Y bodu

%Interpolace v primce (pro levy a pravy ram)

if i =21 i =4
dy = rohy_SJTSK2(i, 1) - sit_ SJTSK(n, 2);
sit. SJITSK(n, 3) = rohy_SJTSK2(i, 2) - dy * dX(i)/dY();

%X bodu

%Interpolace Newtonovym IP 2. radu pro horni a doln i ram

else
%X bodu
sit. SJTSK(n, 3) = NIP_h( 1,i) + NIP_h( 2,i)*(j-rohy_SJTSK2(i, 1) +

NIP_h( 3,i)*(j-rohy_SJTSK2(i, 1))*(-stredy_SJITSK(i, 1));
end
end
end
%0Ocislovani bodu a jejich serazeni (ve smeru sourad . 08)
if rem(, 2) ==
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3); %razeni podle X

2); %razeni podle Y

sit_SJITSK((n-m+  1):n,:) = sortrows(sit_SJTSK((n-m+ 1):n,2),
sit. SITSK((n-m+ 1):n, 1) = ((i* 100+1):(i* 2100 + m))"; %cislo bodu
else
sit_SJTSK((n-m+  1):n,:) = sortrows(sit_SJTSK((n-m+ 1):n,2),
sit._ SITSK((n-m+ 1):n, 1) = ((i* 100+1):(i* 100 + m))"; %cislo bodu
end
end
%Db) Body uvnitr mapoveho ramu - interpolace ve smer uosyY
%Vyber okrouhlych hodnot Y
%Konstrukce vhodne vynechava body primek || Y, kter e prochazi rohy ML
h =1,
poc_uPH = 0;
poc_uLD = 0;
for i = 1in

if  rem(sit_SJITSK(, 3), 4000)== 0
% Vynechani vsech bodu blizkych LH (1 m)

if  (abs(sit_SJTSK(i, 2) - rohy_SJTSK( 1,1)) < 1) && (abs(sit_SJTSK(i,
rohy_SJTSK( 1,2)) < 1)
% Vynechani vsech bodu blizkych PD (1 m)
elseif (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy SJTSK( 3,1)) < 1) && (abs(sit_SJITSK(,
rohy_SJTSK( 3,2)) < 1)
% Ponechani 1 bodu blizkeho PH (1 m) - je potreba p ro primku
elseif (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy SJTSK( 2,1)) < 1) && (abs(sit_SJITSK(,
rohy_SJTSK( 2,2)) < 1)
if poc_uPH ==
Y_primky(h,:) = sit_SJITSK(i,:);
h=h+ 1,
poc_uPH = poc_uPH + 1;
end
% Ponechani 1 bodu blizkeho LD (1 m) - je potreba p ro primku
elseif (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy SJTSK( 4,1)) < 1) && (abs(sit_SITSK(,
rohy_SJTSK( 4,2)) < 1)
if poc_uLD ==
Y_primky(h,:) = sit_SJITSK(i,:);
h=h+1;
poc_uLD = poc_uLD + 1;
end
else
Y_primky(h,:) = sit_SJITSK(i,:);
h =h+ 1,
end
end
end
%Srovnani
Y_primky = sortrows(Y_primky, 3);
%Interpolace (2. zpusob, mene narocny na vypocty)
s = 0;
for i = 21:length(Y_primky)/ 2
%Vyhledani nejblizsi nizsi hodnoty Y
bod = rem(Y_primky( 2*- 1, 2), 4000);
bod = Y_primky( 2*- 1,2) - bod;
%Vypocet bodu v jedne primce
while (bod < (Y_primky( 2%, 2)- 4000))
s =s + 1; %celkovy pocet bodu uvnitr ramu
n=n+1; %celkovy pocet bodu
sit SJITSK(n, 1) = 500 + s; %cislo bodu
bod = bod + 4000;
sit_SJTSK(n, 2) = bod; %Y bodu
sit. SJTSK(n, 3) = Y_primky( 2*- 1, 3); %X bodu
end
end
format long g
Qe e
% 4) Mod 1 - vypis souradnic site S-JTSK pro zvol eny ML
S s —
if volba == 1
protokol_sit = input( 'Zadejte jmeno vystupniho souboru (*.txt)\n' , st )
fid = fopen(protokol_sit, W',
for i = 2l:length(sit_SJTSK)

3)

3)

3)

3)
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fprintf(fid, '%.0f\t%.0f\t%.0f\n' , Sit_SJTSK(i,:));
end
fclose(fid);
fprintf([ \nVysledky jsou ulozeny v: ' protokol_sit \n' )
% Graficke znazorneni (nastaveni prevzato ze SM75po )
scrsz - = get( 0, 'ScreenSize' );
figure( 'Name' ,[ 'Pomocne cislovani - ' protokol_sit( 1:(length(protokol_sit)-
4))], 'NumberTitle' , 'off" , 'Position’
[scrsz( 3)/ 4 scrsz( 4)/ 4 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2],...
'FileName' , ['Pomocne cislovani - ' protokol_sit( 1:(length(protokol_sit)- 4))

"png" 1)
xlim(frohy_SJTSK( 3, 1), rohy SJTSK( 4, 1)]);
ylim(frohy_SJTSK( 1, 2)- 3000 rohy_SJTSK( 3, 2)+ 2000]);

axis equal

hold on

%Krovakovske osy (ale Ykrovak = Xmatlab, Xkrovak = Ymatlab)

set(gca, 'YDir' , 'reverse' , 'XDir' , ‘'reverse' , 'XAxisLocation' , 'top' , 'YAxisLocation'
'right' , 'FontSize' , 9);

%Nastaveni popisu 0s
ZnamenkaY(1) = rohy SJTSK( 2,1) - rem(rohy_SJTSK( 2, 1), 4000);
ZnamenkaX( 1) = rohy _SJTSK( 1,2) - rem(rohy_SJTSK( 1, 2), 4000);
i =1
while  ZnamenkaY(i)) < rohy_SJTSK( 4, 1)
ZnamenkaY(i + 1) = ZnamenkaY() + 4000;
=0+ 1;
end
=1
while  ZnamenkaX(j) < rohy_SJTSK( 3, 2)
ZnamenkaX(] + 1) = ZnamenkaX(j)) + 4000;

=i+
end
set(gca, 'Xtick' , ZnamenkaY, 'Ytick® , ZnamenkaX, 'XtickLabel , num2str(ZnamenkaY'),
'YtickLabel' , hum2str(ZnamenkaX));
title([ 'Pomocne cislovani - ' protokol_sit( 1:(length(protokol_sit)- 4))], 'FontSize'

%Konec nastaveni

plot(sit_SJTSK(:, 2), sit_ SIJTSK(, 3), 'xb" )
text(sit_SJTSK(:, 2), sit_ SJTSK(;, 3)+350, num2str(sit_ SITSK(, 1)), 'FontSize' , 8,
‘Color' , 'b' ...

‘VerticalAlignment' , 'top' , 'HorizontalAlignment' , ‘center' ),

plot(rohy_SJTSK(:, 1), rohy_SJTSK(, 2), 'xr' )

end

Qpmmmmmmmmmm e e
% 5) Mod 2 - zpracovani mereni pro SM75sit
72—
if volba ==

%Nacteni dat

pocet_souboru = input( 'Zadejte pocet vstupnich souboru s merenim.\n' );
for i = 1l:pocet_souboru
vstup = input(( ‘\nZadejte jmeno" numa2str(i) '. vstupniho souboru s merenim
(*.txt)\n' 1, 's" )
fid = fopen(vstup);
udaje = textscan(fid, '%s %f %f' );
fclose(fid);

%Prevod LH, PH, PD, LD na 1001, 1002, 1003, 1004
for j = l:length(udaje{ 1}
if stremp(udaje{  1}(), ‘LH )

udaje{ 1}(j) = {'1001" }

elseif strcemp(udaje{  1}(j), 'PH" )
udaje{ 1}(j) = {'1002" }

elseif  stremp(udaje{  1}(j), 'PD" )
udaje{ 1}(j) = {'1003" }

elseif strcemp(udaje{  1}(j), ‘LD )
udaje{ 1}(j) = {'1004' }

15)
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end

end
end

mereni(;, 1,i) str2double(udaje{ 1});

mereni(:, 2,)) = udaje{ 2}
mereni(:, 3,i) = udaje{ 3}
end
vystup = input( "\nZadejte jmeno vystupniho souboru s merenim (*.tx H\n’
%Cisla bodu pro ML
sit_cisla(;, 1) = [1001; 1002; 1003; 1004; sit SITSK(, 1)

%Umisteni merenych bodu site
n = 0; %citac poctu mereni podrobnych bodu

for i = 1l:pocet_souboru
sit_mereni(:, 1,) = sit_cisla(;, 1);
for k = 1:length(mereni(:, 1, 1))
for j = l:length(sit_cisla)
if sit_cisla(j, 1) == mereni(k, 1,)
sit_mereni(j, 2:3,)) = mereni(k, 2:3,i); %body site
end
end
if mereni(k, 1,1) > 2000
n=n+1,
podrobne_body(n,:) = mereni(k,:,i); %podrobne body
end
end
%Preskupeni do jedne matice
if i ==
sit_mereni2 = sit_mereni(:,:, 1);
else
sit_mereni2 = [sit_mereni2; sit_mereni(:,:,i)];
end
end

%Pomocne odstraneni mereni bodu s ¢.b < 500
for i = 1:length(sit_mereni2)
if  sit_mereni2(i, 1) < 500
sit_mereni2(i, 2:3) =[ 00 [
end
end

%Setrideni

sit_mereni2 = sortrows(sit_mereni2, 1);

podrobne_body = sortrows(podrobne_body, 1);

d = length(sit_SJTSK)*pocet_souboru; %Pocet merenych bodu site

sit_mereni2 = [[pocet_souboru, pocet_souboru, 0]; sit_mereni2((d+ 1): end,);

sit_mereni2(  1:d,);];

%Ulozeni pro SM75sit
fid = fopen(vystup, ‘'w' );
fprintf(fid, '%.0f\t%.0f\t%.0f\n' , sit_mereni2(  1,));

for i = 2:length(sit_mereni2)
fprintf(fid, '%.0f\t%.3f\t%.3f\n' , sit_mereni2(i,:));
end
fclose(fid);
fprintf([ \nVstupni soubor pro SM75sit je ulozen v: ' vystup  ‘\n" ]);

%Ulozeni pro SM75pol

vystup2 = [vystup( 1:( end-4)) '-PBm.txt ]; %Podrobne body merene
fid = fopen(vystup2, w');

fprintf(fid, '%.0f\t%.0f\t%.0f\n' , [pocet_souboru 0 0]);

for i = 1l:length(podrobne_body)
fprintf(fid, '%.0f\t%.3f\t%.3f\n' , podrobne_body(i,:));
end
fclose(fid);
fprintf([ ‘\nVstupni soubor pro SM75pol je ulozen v: ' vystup2  \n' ]);

g
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SM75sit
OOHHHHHHHHHHHHHHH A HHHHH T T
% BAKALARSKA PRACE

I T T T R T R T R R HIREH T R T

% vycisteni pameti

clear all

clc

% —
% 1) Nacteni dat

% —

% a) Zemepisne Souradnice LEVEHO HORNIHO rohu mapov eho listu

fprintf( 'Zadejte zemepisne souradnice LEVEHO HORNIHO rohu m apoveho listu SM75' )
fiLH = input( "\nFive stupnich =" );

lambdalLH = input( ‘\nLambda ve stupnich (od Ferra) =" );

% b)Mereni
vstup = input( ‘\nZadejte jmeno vstupniho souboru s merenim (*.txt Nn' o, 'St )
mereni = load(vstup);

% c) Mezni velikost chyboveho vektoru pro vyznaceni v obrazku
fprintf( "\nZadejte mezni velikost chyboveho vektoru pro vyz naceni v obrazku\n' )
mezni_velikost = input( 'Mezni velikost [mm] =" );

% d) Info o vysledcich

fprintf( \nVysledky jsou ulozeny:\n' );

fprintf([ 'a) v hlavnim protokolu:\tProtokol - ' vstup ‘\n' )

fprintf([ 'b) v uplnem protokolu:\tUplny Protokol - * vstup  ‘\n" ]);

fprintf([ 'c) v vstupnim souboru pro SM75pol:\t' vstup( 1:(length(vstup)- 4)) -

SM75pol.mat\n\n’ D;
tic;  %Zapnuti stopek
S —

% 2) Vypocet rohu mapoveho listu v S-JTSK
Ofmmmmmmmmmmmmmmmmmmmemmmmmmmmmmemmmemmmmmmeem

% Vypocet rohu v zem. souradnicich (poradi rohu LH PH PD LD)

rohy_filambda = [fiLH, lambdalLH; fiLH, lambdaLH+ 0.5 ; fiLH- 0.25, lambdaLH+ 0.5 ; fiLH- 0.25 ,
lambdalLH; ];

stredy_filambda = [fiLH, lambdalLH+ 0.25 ; fiLH- 0.25, lambdalLH+ 0.25 ; J;

%Prevod do S-JTSK (zaokrouhlene na metry)
for i = l:length(rohy_filambda)

rohy_SJTSK(i,:)= round(bessel2sjtsk(rohy_filambda(i, 1), rohy_filambda(i, 2) )
end

for i = l:length(stredy_filambda)
stredy_SJTSK(,:)= round(bessel2sjtsk(stredy_filambda(i, 1), stredy_filambdagi, 2) )
end

% SH SD
stredy_SJTSK = [ stredy SJTSK( 1,); 0,0; stredy SJTSK( 2,); 0, 0;];

Of)mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmeee e
% 3) Vypocet teoreticke polohy krizku site S-JTSK v SM75
S s —
format rational

%Uprava rohu

rohy_SJTSK2 = [rohy SJTSK; rohy_ SJTSK( 1,)];

%a) Body na mapovem ramu
n = 0; %celkovy pocet bodu site
for i =1:4

dy(1,0)
dX(1,0)

rohy_SJTSK2(i, 1) - rohy_SJTSK2(i+ 1, 1),
rohy_SJTSK2(i, 2) - rohy SJTSK2(i+ 1, 2);

m = 0; %pocet bodu site na ramu mezi 2 rohy

%\Vypocet parametru Newtonova interpolacniho polynom u
if i =11 i ==
%Vypocet polynomu
NIP_X(:,i) = [rohy_SJTSK2(i, 2); stredy_SJTSK(, 2); rohy_SJTSK2(i+ 1, 2);];
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NIP_A(1,) =11, 0, Of
NIP_A(2,) = [1, stredy SITSK(i, 1)-rohy SJTSK2(i, 1), Ol
NIP_A(3,:)) = [1, rohy SJTSK2(i+ 1, 1)-rohy_SJTSK2(i, 1), (rohy_SJTSK2(i+ 1, 1)-

rohy_SJTSK2(i, 1))*(rohy_SJTSK2(i+ 1, 1)-stredy_SJITSK(i, )
%Koeficienty

NIP_h(:,i) = ((NIP_AN- 1))*NIP_X(,i);

%Parametry kvadraticke rovnice

NIP_a( 1,) = NIP_h( 3,i);

NIP_b( 1,) = NIP_h( 2,) - NIP_h( 3,i)*(stredy_SJTSK(, 1)+rohy_SJTSK2(i,  1));
NIP_c( 1,) = NIP_h( 1,) + NIP_h( 3,)*stredy_SJTSK(, 1)*rohy_SJTSK2(i, 1) -
NIP_h( 2,i)*rohy_SJTSK2(i, 1);

end

%Interpolace ve smeru osy X (1. zpusob)

for k = rohy_SJTSK2(i, 2):(- 21*sign(dX(i))):rohy_SJITSK2(i+ 1,2)
if rem(k, 4000) ==
n=n+1,
m=m+ 1,
sit. SJTSK(n, 3) = k;
%X bodu
%Interpolace v primce (pro levy a pravy ram)
if i =2 i =4
dx = rohy_SJTSK2(i, 2) - sit_ SJTSK(n, 3);
sit. SJITSK(n, 2) = rohy_SJTSK2(i, 1) - dx * dY(i)/dX(i);
%Y bodu
%Interpolace Newtonovym IP 2. radu pro horni a doln i ram
else
sit. SJTSK(n, 2) = (-NIP_b( 1,)) - sqgrt(NIP_b( 1,) 2 -
A*NIP_a( 1,i)*(NIP_c( 1,i)-k)) )Y( 2*NIP_a( 1,i)); %Y bodu
end
end
end

%Interpolace ve smeru osy Y (1. zpusob)
for j = rohy_SJTSK2(i, 1):(- 21*sign(dY(i))):rohy_SJITSK2(i+ 1,1)

if rem(, 4000) == 0
n=n+1,
m=m+ 1;
sit. SJITSK(n, 2) = j;
%Y bodu

%Interpolace v primce (pro levy a pravy ram)

if i =21 i =4
dy = rohy_SJTSK2(i, 1) - sit_SJTSK(n, 2);
sit_SJTSK(n, 3) = rohy_SJTSK2(i, 2) - dy * dX(i)/dY(i);
%X bodu
%Interpolace Newtonovym IP 2. radu pro horni a doln i ram
else
%X bodu
sit. SJTSK(n, 3) = NIP_h( 1,i) + NIP_h( 2,i)*(j-rohy_SJTSK2(i, 1) +
NIP_h( 3,i)*(j-rohy_SJTSK2(j, 1))*(-stredy_SJITSK(, 1));
end
end
end
%0Qcislovani bodu a jejich serazeni (ve smeru sourad . 0S)
if rem(, 2) ==
sit_SJTSK((n-m+  1):n,:) = sortrows(sit_SJTSK((n-m+ 1):n,2), 3); %razeni podle X
sit._ SITSK((n-m+ 1):n, 1) = ((i* 100+1):(i* 100 + m))"; %cislo bodu
else
sit_ SIJTSK((n-m+  1):n,:) = sortrows(sit_SJTSK((n-m+ 1):n,2), 2); %razeni podle Y
sit._ SITSK((n-m+ 1):n, 1) = ((i* 100+1):(i* 100 + m))"; %cislo bodu
end
end
%Db) Body uvnitr mapoveho ramu - interpolace ve smer uosyY
%Vyber okrouhlych hodnot Y
%Konstrukce vhodne vynechava body primek || Y, kter e prochazi rohy ML
h =1,
poc_uPH = 0;
poc_uLD = 0;
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for i = 1:n

if  rem(sit_SJITSK(, 3), 4000)== 0
% Vynechani vsech bodu blizkych LH (1 m)

if (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy SJTSK( 1,1)) < 1) && (abs(sit_SITSK(,

rohy_SJTSK( 1,2)) < 1)
% Vynechani vsech bodu blizkych PD (1 m)

elseif (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy SJTSK( 3,1)) < 1) && (abs(sit_SJITSK(,

rohy_SJTSK( 3,2)) < 1)
% Ponechani 1 bodu blizkeho PH (1 m) - je potreba p ro primku

elseif (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy_SJTSK( 2,1)) < 1) && (abs(sit_SJTSK(i,

rohy_SJTSK( 2,2)) < 1)
if poc_uPH ==
Y_primky(h,:) = sit_SJITSK(i,:);
h=h+1;
poc_uPH = poc_uPH + 1;
end
% Ponechani 1 bodu blizkeho LD (1 m) - je potreba p ro primku

elseif (abs(sit_SJITSK(i, 2) - rohy_SJTSK( 4,1)) < 1) && (abs(sit_SJTSK(,

rohy_SJTSK( 4,2)) < 1)

if poc_uLD ==
Y_primky(h,:) = sit_SJITSK(i,:);
h =h+ 1,
poc_uLD = poc_uLD + 1;
end
else
Y_primky(h,:) = sit_SJITSK(i,:);
h =h+ 1,
end
end
end
%Srovnani

Y_primky = sortrows(Y_primky, 3);

%Interpolace (2. zbusob, mene narocny na vypocty)
s = 0;
for i = l:length(Y_primky)/ 2

%Vyhledani nejblizsi nizsi hodnoty Y
bod = rem(Y_primky( 2%- 1,2), 4000);
bod = Y_primky( 2*- 1,2) - bod;

%Vypocet bodu v jedne primce
while (bod < (Y_primky( 2%, 2)- 4000))

s =s + 1; %celkovy pocet bodu uvnitr ramu
n=n+1; %celkovy pocet bodu

sit SJITSK(n, 1) = 500 + s; %cislo bodu

bod = bod + 4000;

sit_ SJTSK(n, 2) = bod,; %Y bodu

sit. SJITSK(n, 3) = Y_primky( 2*- 1, 3); %X bodu

end

end

Qe e
% 4) Vypocet rozmeru ML

Qe e
format long g

%Delky stran z S-JTSK

for i =1:2

3)

3)

3)

dm@i, 1) = sqi( (rohy SJTSK( 2%- 1,1) - rohy SJTSK( 2%, 1))* 2 + (rohy SJTSK( 2%- 1,2) -

rohy_SJTSK( 2*, 2)" 2 );

SD(1,)
SH(1,)

( rohy SJTSK( 4,) + rohy SITSK( 3,) ) 2;
( rohy SJTSK( 1,) + rohy SITSK( 2,) ) 2;

end
d_m(3,1) =sart( ( SH(1) - SD(1) )2 + ( SD(2) - SH(2) "2 )

%Oprava ze zobrazeni
body m = [ rohy_SJTSK; SH; SDj;

for i =1:3
bodS(i, 1) = ( body_m(2*- 1,1) + body m(2*, 1) )/ 2;
bodS(i, 2) = ( body_m(2%- 1,2) + body_m(2%, 2) )/ 2,
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R(@, 1) = sgrt( body_m(2%- 1,1)»2 + body_m(2%- 1,2)*2 );

R(@, 2) = sgrt( bodS(i, 1)*2 + bodS(i, 2)*2 ),

R(@i, 3) = sgrt( body_m(2*, 1)»2 + body_m(2*, 2)*2 ),

for j = 1:3

dR(i.j) = R(i,j)- 1298039 ;
m(i,j) = 0.9999 + 1.22822 *( 107 14)*dR(i,j* 2 - 3.154 *( 107 21)*dR(ij)* 3+

1.848 *( 107 27)*dR(i,j)~ 4 - 1.15 *( 10" 33)*dR(ij)" 5;

end

d_mo(, 1) = (d_m(@, 1)*6) /( m(@, 1) + 4*m@, 2) + m(i, 3) ); %opacna redukce

d_ram(i, 1) = d_mo(i, 1)/ 75; %! rozmery v mm !
end
%Rohy v systemu mapa [y, x] (poradi rohu LH PH PD L D)
rohy_mapa( 1,;)) = [(d_ram( 2)-d_ram( 1)) 2, d_ram( 3)];
rohy_mapa( 2,;)) = [(d_ram( 2)-(d_ram( 2)-d_ram( 1))/ 2), d_ram( 3)];
rohy_mapa( 3,;) = [d_ram( 2), O0];
rohy_mapa( 4,) = [0, O];
72—
% 5) Vypocty s merenim
Qpmmmmmmmmmm e e
%Pocet opakovani mereni rohu a vlastni site
opakovani_rohy = mereni( 1, 1);
opakovani_sit = mereni( 1, 2);
% a) Vypocty pro rohy ML (poradi LH PH PD LD) - pro jedno mereni defakto nic nepocita,
chyby =0
for i =1:4

rohy_mereni(i, 1) = mean(mereni( (2+(i- 1)*opakovani_rohy):( 1+i*opakovani_rohy) , 2));
%souradnice y

rohy_mereni(i, 2) = mean(mereni(  (2+(- 1)*opakovani_rohy):( 1+i*opakovani_rohy) , 3));

%souradnice X

%Stredni chyba (smerodatna odchylka) jednoho mereni

rohy_mereni_std(i, 1) = std(mereni( (2+(@- 1)*opakovani_rohy):( 1+i*opakovani_rohy) , 2));
%my

rohy_mereni_std(i, 2) = std(mereni( (2+(i- 1)*opakovani_rohy):( 1+i*opakovani_rohy) . 3);
%mx
end

%Stredni chyba (smerodatna odchylka) aritmetickeho
rohy_mereni_std_mean rohy_mereni_std A

%Stredni souradnicova chyba
rohy_mereni_std_mxy
rohy_mereni_std_mean(:,

sgrt(  (rohy_mereni_std_mean
2).n 2). 2);

%Stredni polohova chyba
rohy_mereni_std_mp

rohy_mereni_std_mxy.*sqrt(

% b) Vypocty pro body site - pro jedno mereni defak

prumeru

sqgrt(opakovani_rohy);

G, 1A 2 +

2);

to nic nepocita, chyby =0

for i = 1:( length(mereni(, 1)) - (opakovani_rohy* 4 + 1))/opakovani_sit
e = opakovani_rohy* 4 + 2 + (i- 1)*opakovani_sit;
f = opakovani_rohy* 4 + 1 + i*opakovani_sit;
sit_mereni(i, 1) = mereni(e, 1); %cislo bodu
sit_mereni(i, 2) = mean(mereni(e:f, 2)); %souradnice y
sit_mereni(i, 3) = mean(mereni(e:f, 3)); %souradnice x
%Stredni chyba (smerodatna odchylka) jednoho mereni
sit_mereni_std(i, 1) = mereni(e, 1); %cislo bodu
sit_mereni_std(i, 2) = std(mereni(e:f, 2)); %my
sit_mereni_std(i, 3) = std(mereni(e:f, 3)); %mx

end

%Stredni chyba (smerodatna odchylka) aritmetickeho prumeru

sit_mereni_std_mean(;, 1) = sit_mereni(, 1);

sit_mereni_std_mean(:, 2:3) = sit_mereni_std(:, 2:3) . sqrt(opakovani_sit);
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%Stredni souradnicova chyba

sit_mereni_std_mxy(:, 1) = sit_mereni(, 1);

sit_mereni_std_mxy(:, 2) = sgrt(  (sit_mereni_std_mean(:, )N 2 +
sit_mereni_std_mean(:, 3)N 2). 2)

%Stredni polohova chyba

sit_mereni_std_mp(;, 1) = sit_mereni(, 1);

sit_mereni_std_mp(:, 2) = sit_mereni_std_mxy(:, 2).xsqrt( 2);

%Stredni chyba z celeho mereni (pro jedno mereni)

sit_mereni_std_My = sgrt(sum(  (sit_mereni_std(:, 2).N 2).*(opakovani_sit- 1) ) /
(opakovani_sit*length(sit_mereni_std)));
sit_mereni_std_Mx = sqrt(sum(  (sit_mereni_std(:, 3).N 2).*(opakovani_sit- 1) ) /

(opakovani_sit*length(sit_mereni_std)));

%Stredni chyba z celeho mereni (pro arit. prumer z poctu opakovani mereni)
sit_mereni_std_My_mean = sit_mereni_std_My | sgrt(opakovani_sit);
sit_mereni_std_Mx_mean = sit_mereni_std_Mx | sgrt(opakovani_sit);

%Stredni souradnicova chyba pro cele mereni
sit_mereni_std_Mxy = sqrt(  (sit_mereni_std_My_mean” 2 + sit_mereni_std_Mx_mean” 2) 2);

%Stredni polohova chyba pro cele mereni
sit_mereni_std_Mp = sgrt(  sit_mereni_std_My_ mean”® 2 + sit_mereni_std_Mx_mean” 2);

%Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba
[a b] = max(sit_mereni_std_mxy(:, 2));

sit_mereni_std_m_max( 1,1) = sit_mereni_std_mxy(b, 1);
sit_mereni_std_m_max( 1,2) = g
sit_mereni_std_m_max( 1, 3) = sit_mereni_std_mp(b, 2);

%Minimalni stredni souradnicova a polohova chyba

[a b] = min(sit_mereni_std_mxy(:, 2));

sit_mereni_std_m_min( 1,1) = sit_mereni_std_mxy(b, 1);
sit_mereni_std_m_min( 1,2) = g

sit_mereni_std_m_min( 1, 3) = sit_mereni_std_mp(b, 2);

Lo oo e ——

% 6) Transformace teoretickych hodnot S-JTSK do s ystemu mapa

B e

%!!! Pocitano obyc. podobnostni transformaci, Helme rtova nema smysl,
%(presnost neovlivni, kdyz budu transformovat jen z e 2 identickych bodu)!!!
%Sestaveni matic podobnostni transformace, vypocet klice a transformace

%IB = LH a PD; smt jako S-JTSK -> mapa teoreticka
%vektor X [x1yl x2 y2]'
vecsmt_X = [rohy_mapa( 1,2); rohy _mapa( 1,1); rohy _mapa( 3, 2); rohy _mapa( 3,1) I

%Matice A[X1-Y110;Y1X101;X2-Y210;Y2X2 01]
matsmt_A( 1,:) [rohy_SJTSK( 1,2) -rohy SJTSK( 1,1) 1 0];
matsmt_A( 2,:) [rohy_SJTSK( 1,1) rohy SJTSK( 1,2) 0 1];
matsmt_A( 3,) [rohy_SJTSK( 3,2) -rohy SJTSK( 3,1) 1 0J;
matsmt_A( 4,) [rohy_SJTSK( 3,1) rohy SJTSK( 3,2) 0 1J;

%Vypocet transformacniho klice h =[a b tx ty]'
vecsmt_h = (matsmt_ A)N- 1) * vecsmt_X;

%\Vypocet uhlu stoceni [gon] a meritka
omegasmt = atan2(vecsmt_h(  2),vecsmt_h( 1))* 200/pi;
meritkosmt = sqgrt( vecsmt_h( 1) 2 + vecsmt_h( 2)* 2 );

%Sestaveni matice podrobnych bodu

=1

for i = l:length(sit_SJTSK)
matsmt_Ap(j,:) = [sit_SJITSK(i, 3) -sit_SJITSK(, 2) 1 0]
matsmt_Ap(+ 1,;)) = [sit_SITSK(, 2) sit_ SJTSK(@, 3) 0 1];

j =i +2
end

%Vypocet podrobnych bodu
pb = matsmt_Ap * vecsmt_h;

%Uprava vysledku do smysluplnejsiho formatu
for k = 1:length(pb)/ 2
sit_mapa_teoreticka(k, 1) = sit SITSK(k, 1); %cislo bodu

-10 -
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sit_mapa_teoreticka(k, 2) = pb( 2*k); %y bodu
sit_mapa_teoreticka(k, 3) = pb(2*k- 1)+1); %x bodu

end

Offmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmeem e

% 7)Transformace teoretickych hodnot ramu ze system u mapa do systemu mereni

e e e e
rohy_mapa2 = [rohy_mapa; rohy_mapa( 1,:)];

rohy_mereni2 = [rohy_mereni; rohy_mereni(  1,)];
%Sestaveni matic podobnostni transformace, vypocet klice a transformace
=15
for i =1:4
%Sestaveni matic podobnostni transformace
% vektor X [x'1 x'1 x'2 x'2]' (mtm jako mapa teoret icka -> mereni)
vekmtm_X(:,i) = [rohy_mereni2(i, 2);  rohy_mereni2(i, 1); rohy_mereni2(i+ 1, 2);

rohy_mereni2(i+ 1, 1)];

%Matice A [x1-y110;y1x101;x2-y210;y2x2 01]

matmtm_A( 1,((- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mapa2(i, 2) -rohy_mapa2(i, 1) 1
matmtm_A( 2,((- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mapa2(i, 1) rohy_mapa2(i, 2) 0
matmtm_A( 3,((- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mapa2(i+ 1,2) -rohy_mapa2(i+ 1,1) 1 0];
matmtm_A( 4,((- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mapa2(i+ 1,1) rohy_mapa2(i+ 1,2) 0O

%Vypocet transformacniho klice h =[a b tx ty]'

vecmtm_h(:,i) = ( (matmtm_A(,((i- 1)* 4+1):(*  4A)N- 1) ) * vekmtm_X(.,i);
%\Vypocet uhlu stoceni [gon] a meritka

omegamtm(i, 1) = atan2(vecmtm_h( 2,i),vecmtm_h(  1,i))* 200/pi;

meritkomtm(i, 1) = sgrt( vecmtm_h( 1,)* 2 + vecmtm_h( 2,i)* 2 );

%Sestaveni matice bodu na ramu

n=1;

while  (sit_mapa_teoreticka(], 1) > (i* 100)) && (sit_mapa_teoreticka(j, 1) < ((i+ 21)* 100))
matmtm_Ap(n,:) = [ sit_mapa_teoretickay(], 3) -sit_mapa_teoreticka(, 2) 1 0]
%liche radky
matmtm_Ap(n+ 1,:) = [ sit_mapa_teoreticka(j, 2) sit_mapa_teoreticka(j, 3) 0 1]; %sude
radky
n=n+ 2
j=i o+

end

%Vypocet podrobnych bodu
pb = matmtm_Ap * vecmtm_h(,i);

%Uprava vysledku do smysluplnejsiho formatu
for k = 1:length(pb)/ 2

pb2(k, 1) = i* 100 + k; %cislo bodu
pb2(k, 2) = pb( 2*k); %y bodu
pb2(k, 3) = pb(2*Kk- 1)+1); %x bodu
end
sit_mereni_teoreticke( (J-K):@- 1),1) = pb2;
clear pb2;

clear matmtm_Ap
end

Ofymmmmmmm e mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmemmmem .
% 8) Oprava o vliv srazky
Qpmmmmmmmmmm e e

% a) Ramy ML
%Sestaveni matic podobnostni transformace, vypocet klice a transformace
=15
for i =1:4
%Sestaveni matic podobnostni transformace
% vektor X [x1 y1 x2 y2]' (r jako ram)
vekr_X(:,i) = [rohy_mapa2(i, 2); rohy_mapa2(i, 1); rohy_mapa2(i+ 1,2); rohy _mapa2(i+ 1, 1)];

%Matice A[xX'1-y'110;y'1x101;x2-y210; y2x201]

matr_A(  1,((- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mereni2(i, 2) -rohy_mereni2(i, 1) 1 0];
matr_A(  2,((i- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mereni2(i, 1) rohy_mereni2(i, 2) 0 1J;
matr_A(  3,((i- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mereni2(i+ 1,2) -rohy_mereni2(i+ 1,1) 1 0]
matr_A(  4,((- 1)* 4+1):(i* 4) ) [ rohy_mereni2(i+ 1,1) rohy_mereni2(i+ 1,2) 0 1]

-11 -



Prilohac. 3

Zdrojové kody prograin

%Vypocet transformacniho klice h =[a b tx ty]'

vecr_h(.,i) = ( (matr_A(,((- 1)* 4+1):(* 4N 1)
%Vypocet uhlu stoceni [gon] a meritka

omegar(i, 1) = atan2(vecr_h(  2,i),vecr_h( 1,i)* 200/pi
meritkor(i, 1) = sgrt( vecr_h( 1,) 2 + vecr_h( 2,)"

%Sestaveni matice bodu na ramu

) * vekr_X(,i);

2);

n =1;

while  (sit_mereni(j, 1) > (i* 100)) && (sit_mereni(j, 1) < ((i+ 1)* 100))
matr_Ap(n,:) = [ sit_mereni(j, 3) -sit_mereni(j, 2) 1 0]; %liche radky
matr_Ap(n+ 1,;)) = [ sit_mereni(, 2)  sit_mereni(j, 3) 0 1]; %sude radky
n=n+ 2
=i+ 0L

end

%Vypocet podrobnych bodu

pb = matr_Ap * vecr_h(,i);

%Uprava vysledku do smysluplnejsiho formatu

for k = 1:length(pb)/ 2
pb2(k, 1) = i* 100 + k; %cislo bodu
pb2(k, 2) = pb( 2*k); %y bodu
pb2(k, 3) = pb(2*k- 1)+1); %x bodu

end

sit_mapa_merena( (J-K):@- 1),) = pb2;

clear pb2;

clear matr_Ap

end
% b) Vnitrek ML - metoda postupnych transformaci v primkach

%Vyber VB pro transformace (ve smeru osy Y)
for o = 1l:length(sit_mereni_teoreticke)
for p = l:length(Y_primky)

% V Y_primky mam cisla potrebnych vlicovacich bodu

if Y_primky(p, 1) == sit_mereni_teoreticke(o, 1)
VB_mapa(p,:) = sit_mapa_teoreticka(o,:);
VB_mereni(p,:) = sit_mereni_teoreticke(o,:);

end

end
end

%Vyber podrobnych bodu

r = 1;

cpocet = 0O;

for u = l:length(VB_mapa)/ 2
%Pocet bodu v kazde primce
pocet(u, 1) = 0;
numero = O;

for w = jlength(sit_SJTSK)
if sit SITSK(w, 3)==
pocet(u, 1) = pocet(u,

Y_primky( 2*u- 1, 3)
1) + 1;

end
end

if pocet(u, 1) ~= 0
%Sestaveni matic podobnostni transformace, vypocet
%Sestaveni matic podobnostni transformace
% vektor X [X1 Y1 X2 Y2]' (s jako sit)
veks_X(:,u) = [VB_mapa(r, 3); VB_mapa(r, 2);

%Matice A[x1-y110;y1x101;x2-y210;y2x2

mats_A(  1,((u- 1)* 4+1):(u* 4) ) = [ VB_mereni(r,
mats_A(  2,((u- 1)* 4+1):(u* 4) ) = [ VB_mereni(r,
mats_A( 3,((u- 1)* 4+1):(u* 4) ) = [ VB_mereni(r+
mats_A( 4,((u- 1)* 4+1):(u* 4) ) = [ VB_mereni(r+
r=r + 2

%Vypocet transformacniho klice h =[a b tx ty]'

vecs_h(:,u) = ( (mats_A(,((u- 1)* 4+1):(u*  A))N(-

VB_mapa(r+ 1, 3);

klice a transformace

01]
3) -VB_mereni(r, 2)
2) VB_mereni(r, 3)
-VB_mereni(r+ 1, 2)
VB_mereni(r+ 1, 3)

1) ) * veks_X(,u);

VB_mapa(r+ 1, 2)];

1 0];
0 1];
1 0];
0 1

-12 -
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%Vypocet uhlu stoceni [gon] a meritka
omegas(u, 1) = atan2(vecs_h( 2,u),vecs_h( 1,u))* 200/pi;
meritkos(u, 1) = sqgrt( vecs_h( 1,u)® 2 + vecs_h( 2,u)® 2 );

%Sestaveni matice podrobnych bodu

for t = 1l:pocet(u, 1)
mats_Ap( 2*t- 1,)
mats_Ap( 2*,:)
=i+

end

[ sit_mereni(, 3) -sit_mereni(j, 2)
[ sit_mereni(j, 2) sit_mereni(j, 3)

%Vypocet podrobnych bodu
pb = mats_Ap * vecs_h(;,u);

%Uprava vysledku do smysluplnejsiho formatu

for k = 1:length(pb)/ 2
pb2(k, 1) 500 + k + cpocet; %cislo bodu
pb2(k, 2) pb( 2*k); %y bodu
pb2(k, 3) pb( 2*(k- 1)+ 1); %x bodu

end

pocet(u, 3) = cpocet + pocet(u, 1);

pocet(u, 2) = pocet(u, 3) - pocet(u, 1) + 1;

cpocet = cpocet + pocet(u, 1);

sit_mapa_merena( (J-K):@- 1),1) = pb2;
clear pb2;
clear mats_Ap
else
r =r + 2; %preskoceni udaju pro primku, na ktere neni bod sit
end
end

72—
% 9) Transformace merenych hodnot ze systemu mapa do S-JTSK
72—

%!!! Pocitano obyc. podobnostni transformaci, Helme rtova nema smysl,
%(presnost neovlivni, kdyz budu transformovat je ze 2 identickych bodu)!!!

%Sestaveni matic podobnostni transformace, vypocet klice a transformace
%IB = LH a PD; mts jako mapa teoreticka -> S-JTSK
%vektor X [X1 Y1 X2 Y2]'

vecmts_X = [rohy _SJTSK( 1, 2); rohy SJTSK( 1,1); rohy SJTSK( 3,2); rohy SJTSK( 3,1) I;

%Matice A [x1-y110;ylx101;x2-y210;x2y2 01]
matmts_A( 1,) [rohy_mapa( 1,2) -rohy_mapa( 1,1) 1 0J;
matmts_A( 2,) [rohy_mapa( 1,1) rohy_mapa( 1,2) 0 1];
matmts_A( 3,:) [rohy_mapa( 3,2) -rohy_mapa( 3,1) 1 0];
matmts_A( 4,) [rohy_mapa( 3,1) rohy _mapa( 3,2) 0 1J;

%Vypocet transformacniho klice h =[a b tx ty]'
vecmts_h = (matmts_A)*(- 1) * vecmts_X;

%\Vypocet uhlu stoceni [gon] a meritka
omegamts = atan2(vecmts_h(  2),vecmts_h( 1))* 200/pi;
meritkomts = sqgrt( vecmts_h( 1) 2 + vecmts_h( 2)* 2 );

%Sestaveni matice podrobnych bodu

1 0];
0 1

=1

for i = 1:length(sit_mapa_merena)
matmts_Ap(j,:) = [sit_mapa_merena(i, 3) -sit_mapa_merena(i, 2) 1 0]
matmts_Ap(ji+ 1,;)) = [sit_mapa_merena(i, 2) sit_mapa_merena(i, 3) 0 1

=i+ 2
end

%Vypocet podrobnych bodu
pb = matmts_Ap * vecmts_h;

%Uprava vysledku do smysluplnejsiho formatu
for k = 1:length(pb)/ 2

sit_ SJITSK_merena(k, 1) = sit SITSK(k, 1); %cislo bodu
sit. SJTSK_merena(k, 2) = pb( 2*k); %y bodu
sit. SJTSK_merena(k, 3) = pb(2*k- 1)+1); %x bodu

end

B et
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% 10) Zpracovani vysledku - ciselne
%
% Cast pridana 24.10.2008 - uprava bodu s merenim [
% nesmysly do hlavniho protokolu a obrazku
for i = 1:length(sit_mereni)
if  (sit_mereni(, 2)
sit_mapa_merena(i,
sit_SJTSK_merena(i,

0) && (sit_mereni(i
2:3) =[0 0]
2:3) = [0 0]
end
end
%Dalsi zmeny pro rozdily a chybove vektory u jejich
%---

% a) V systemu mapy

rozdil_mapa(:, 1) = sit_mapa_teoreticka(:,
%Pricitam 1000 aby to nedelalo bordel pro zaporne h
rozdil_mapa(:, 2:3) = (sit_mapa_teoreticka(:,

1);

%Chybovy vektor - velikost
Ch_vec_mapa(;, 1) = sit_mapa_teoreticka(:,

= 1);
Ch_vec_mapa(:, 2) = sgrt(rozdil_mapa(:,

2)r 2

%Vysledky pro system mapa
vysledky_mapa(:, 1:3)
vysledky_mapa(:, 4:5) sit_mapa_merena(:, 2:
vysledky_mapa(:, 6:7) = rozdil_mapa(:, 2:3);
vysledky_mapa(:, 8) = Ch_vec_mapa(;, 2);

sit_mapa_teoreticka(:,

% b) V S-JTSK
rozdil_SJTSK(, 1) = sit SITSK(, 1);
rozdil_SJTSK(:, 2:3) = sit_SITSK(, 2:3) -
%Chybovy vektor - velikost

Ch_vec_SJTSK(:;, 1) = sit_SITSK(;, 1);
Ch_vec_SJTSK(:;, 2) = sqrt(rozdil_SJITSK(, 2).n
%Vysledky pro S-JTSK
vysledky SJTSK(:, 1:3)
vysledky SJTSK(:, 4:5)
vysledky SJTSK(:, 6:7)
vysledky SJTSK(:, 8) =

sit_SJTSK(;, 1:3);
sit_SJITSK_merena(:,
rozdil_SJTSK(, 2:3);
Ch_vec_SJTSK(;, 2);

%c) Udaje o srazce (rozmerech mapoveho ramu)

for i = 1:4 %Poradi LH-PH, PH-PD, PD-LD, LD-LH
rozmery_teo_a_mer(i, 1) = sgrt(

(rohy_mapa2(i, 2)-rohy_mapa2(i+ 1,2)* 2 );
rozmery_teo_a_mer(i, 2) = sart(

(rohy_mereni2(i, 2)-rohy_mereni2(i+

end

rozmery_teo_a_mer(;,

L) 2 )

3) = rozmery teo_a_mer(,
% d) Empiricka stredni kvardaticka chyba, stredni c
% 25.11.2008
%vyber jen merenych bodu
k = 1;
for i = 21:length(sit_mereni)
if any(sit_mereni(i, 2:3))

rozdily_SJTSK(K,:) = rozdil_SJTSK(,);

k =k + 1,

end
end
d_e(;, 1) = rozdily_SJITSK(, 1);
d_e(:, 2:3) = rozdily_SJITSKC(, 2:3).N 2;
n_e = length(d_e(;, 2));
mY_e = sqrt(sum(d_e(;, 2)) | n_e);
mX_e = sqrt(sum(d_e(;, 3)) [/ n_e);
mXY_e = sgrti((mY_e™ 2 + mX_e™2) 2);

sit_ SJITSK_merena(;,

(rohy_mapa2(i,

(rohy_mereni2(i,

0 0], aby se nevypisovaly

; 3) =0

zakresu a vypisu

odnoty

2: 3)+1000) - (sit_mapa_merena(:,

+ rozdil_mapa(:, 3).N 2);

1: 3);
3)

2:3);

2 + rozdil_SJTSK(, 3).N 2);

2:3);

1)-rohy_mapa2(i+

1)-rohy_mereni2(i+

1) - rozmery_teo_a_mer(:,

hyba rozdilu - doplneno

1,0 2 +

2);

2: 3)+1000);

1, n 2 +
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% ____________
% 11) Zpracovani vysledku - graficky
pmmmmmmmmmm e e

% a)Obrazek s vektory

%?Zjisteni chybovych vektoru vetsich nez mezni velik ost [mm]

%Q0setreno, aby se nevykreslovaly vektory pro mereni [0 0]

j =1; k =1;

%Inicializace Ch_vecm_ano a Ch_vecm_ne + hloupe ose treni vykresleni legendy

%pro vektory, ktere se nevyskytnou
Ch_vecm_ano = [0 0 0.00001 OJ;
Ch_vecm_ne = [0 O 0.00001 O];

for i = l:length(sit_mapa_merena)
if  (sit_mapa_merena(i, 2) ~= 0) && (sit_mapa_merena(i, 3) ~=0)
if Ch_vec_mapa(i, 2) > mezni_velikost
Ch_vecm_ano(j,:) = [ sit_mapa_merena(i, 2), sit_mapa_merena(i, 3),
rozdil_mapa(i, 2), rozdil_mapa(i, 3) I
=i+ 0L
else
Ch_vecm_ne(k,:) = [ sit_mapa_merena(i, 2), sit_mapa_merena(i, 3),
rozdil_mapa(i, 2), rozdil_mapa(i, 3) I

k =k + 1;
end
end
end

% Rozmery obrazovky

scrsz - = get( 0, 'ScreenSize' );
figure( 'Name' , 'Chybove vektory v systemu mapy"' , 'NumberTitle' , 'off" , 'Position’ JIscrsz( 3)/ 4
scrsz( 4)/ 4 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2],...

'FileName' , ['Chybove vektory - vstup( 1:(length(vstup)- 4)) ‘'png' 1)

xlim([rohy_mapa( 4, 1)- 25, rohy_mapa( 3, 1)+ 25]);
ylim([rohy_mapa( 4, 2)- 25, rohy_mapa( 1, 2)+ 25]);
axis equal

hold on

%Vykresleni mereneho ramu
plot(rohy_mapa2(:, 1), rohy_mapa2(:, 2), 'm: )

%Vykresleni vektoru
%Meritko vektoru je skutecne*20

quiver(Ch_vecm_ano(:, 1), Ch_vecm_ano(;, 2), Ch_vecm_ano(:, 3)* 20, Ch_vecm_ano(:, 4)* 20, O,
o)

quiver(Ch_vecm_ne(:, 1), Ch_vecm_ne(;, 2), Ch_vecm_ne(:, 3)* 20, Ch_vecm_ne(:;, 4)* 20, 0, ¢
legend( 'Mapovy ram' , ['Chybovy vektor >" numa2str(mezni_velikost) ‘mm' ],...

[ 'Chybovy vektor < numa2str(mezni_velikost) "mm' ], 'Location’ , 'NorthEastOutside' )

title(  'Chybove vektory v systemu mapy"' , 'FontSize' , 15)
xlabel([vstup ' (dvacetkrat zvetseno)' ], 'FontSize' , 12)
text(  rohy_mapa( 1, 1)- 10, rohy_mapa( 1, 2)+ 10, 'LH' ,'FontSize’ , 10, 'Color , 'm')
text( rohy_mapa( 2, 1), rohy _mapa( 2, 2)+10, 'PH' ,'FontSize’ , 10, 'Color' , 'm')
text( rohy_mapa( 3,1), rohy _mapa( 3, 2)- 10, 'PD' , 'FontSize’ , 10, 'Color' , 'm')
text(  rohy_mapa( 4, 1)- 10, rohy_mapa( 4, 2)- 10, 'LD' , 'FontSize' , 10, 'Color' , 'm')
hold  off
% b) Obrazek s popisem bodu
% Osetreno, aby se nevykreslovaly body s merenim [0 0]
figure( 'Name' , 'Cislovani bodu’ , 'NumberTitle' , 'off , 'Position’ JIscrsz( 3)/ 4+30 scrsz( 4)/ 4-30
scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2],...

'FileName' , [ 'Cislovani bodu - vstup( 1:(length(vstup)- 4)) ‘'png' 1)

xlim([rohy_mapa( 4,1)- 25, rohy_mapa( 3, 1)+ 25]);
ylim([rohy_mapa( 4,2)- 25, rohy_mapa( 1, 2)+ 25]);

axis equal

hold on

%Vykresleni mereneho ramu a site

plot(rohy_mapa2(:, 1), rohy_mapa2(:, 2), 'm:! )

for i = 1:length(sit_mapa_merena)
if  (sit_mapa_merena(i, 2) ~= 0) && (sit_mapa_merena(i, 3) ~=0)

plot(sit_mapa_merena(i, 2), sit_mapa_merena(i, 3), xb' )

end

end

legend( 'Mapovy ram' , 'Body site' , 'Location’ , 'NorthEastOutside' )
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title(  ‘Cislovani bodu’ , 'FontSize' , 15)
xlabel(vstup, 'FontSize' , 12)
%0Ocislovani rohu
text( rohy_mapa( 1, 1)- 10, rohy_mapa( 1, 2)+ 10, 'LH' ,'FontSize’ , 10, 'Color , 'm')
text( rohy_mapa( 2,1), rohy _mapa( 2,2)+10, 'PH' ,'FontSize’ , 10, 'Color' , 'm')
text( rohy_mapa( 3,1), rohy _mapa( 3, 2)- 10, 'PD' ,'FontSize’ , 10, 'Color' , 'm')
text( rohy_mapa( 4, 1)- 10, rohy_mapa( 4, 2)- 10, 'LD' ,'FontSize' , 10, 'Color , 'm')
%0Ocislovani bodu site
for i = l:length(sit_mapa_merena)

if  (sit_mapa_merena(i, 2) ~= 0) && (sit_mapa_merena(i, 3) ~=0)

text(  sit_mapa_merena(i, 2)+ 3, sit_mapa_merena(i, 3)+ 3,

numa2str(sit_mapa_merena(i, 1)), 'FontSize' , 8, 'Color' , 'b" )

end
end
hold off

Vynechanyasti pro vypis protokdl do soubai.

% ____________
% 14) Ulozeni do souboru - Data pro SM75pol
S —

% a) Priprava promennych - vyber nenulovych mereni

% Poradi bodu site: CB Y(teo) X(teo) Y(mer) X(mer) y'(mer) x(mer)
k =1,
for i = 1:length(sit_mereni)

if  any(sit_mereni(i, 2:3))

vysledky_pro_pol(k, 1:3)
vysledky_pro_pol(k, 4:5)
vysledky_pro_pol(k, 6:7)
k =k + 1

end

sit_SJTSK(i, 1:3);
sit_SJTSK_merena(i, 2:3);
sit_mereni(i, 2:3);

end

% Udaje o srazce v: rozmery_teo_a_mer

% b) Ulozeni

save([vstup(  1:(length(vstup)- 4)), '-SM75pol' ], 'rozmery_teo_a_mer' , 'vysledky_pro_pol'
rohy_SJTSK' , ‘'rohy SJTSK2' );
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SM75pol

Wbt L B L MR L RS L B b R i
% IPLO A PRACE

HHHBHHBHH AR

Yottt

%
%

Program vyhodnocujici posun polohopisu vu

% vycisteni pameti
clear all

clc

%
% 1) Volby modu a nacteni dat
%
% Podrobne body = PB = kontrolni body = KB

nacteni

menu('Zvol formu nacteni dat.' ,
'Rucni zadani vsech vstupnich souboru.’

% Vstupni soubory:

% i) Soubor s merenim "presnych” souradnic kontroln
Izgard.txt

% ii) Soubor s merenim kontrolnich bodu z mapy = vy
Litomerice-PBm.txt

% iii) Vystup z SM75sit. Pr.: 3752-Litomerice-SM75p

% a) Mod 1 - automaticke nacteni pri dodrzeni pravi

ci siti S-JTSK

'Automaticky z korene nazvu.'

)i

ich bodu. Pr.: 3752-Litomerice-
stup z SM75priprav. Pr.: 3752-
ol.mat

del pro nazvy vstupnich souboru

if nacteni ==

vstup = input( ‘'Zadejte jmeno ML (Pr.: 3752-Litomerice)\n’ , st )

% i)

PB_mereni_presne = load([vstup "-Izgard.txt' D;

% ii)

PB_mereni_zmapy = load([vstup “PBm.txt'  ]);

% iii)

load([vstup -SM75pol' ], ‘'rozmery_teo_a_mer' , 'vysledky_pro_pol' , 'rohy_SJTSK' ,
‘rohy_SJTSK2' );
end
% b) Mod 2 - rucny zadani jmen souboru
if nacteni ==

% i)

vstup = input( ‘'Zadejte jmeno souboru s merenim "presnych" souradn ic kontrolnich
bodu(*.txt)\n' , st )

PB_mereni_presne = load(vstup);

% ii)

vstup2 = input( 'Zadejte jmeno souboru s merenim souradnic kontroln ich bodu z
mapy (*.txt)\n' , st )

PB_mereni_zmapy = load(vstup2);

% iii)

vstup3 = input( 'Zadejte jmeno vystupu z SM75sit (*.mat)\n' , st )

load(vstup3, 'rozmery_teo_a_mer' , 'vysledky_pro_pol' , 'rohy_SJTSK' , 'rohy SJTSK2' );
end

%
% 2) Zpracovani namerenych hodnot
%
% a) "Presne" souradnice v S-JTSK

opak_prPB = PB_mereni_presne( 1, 1);
if opak_prPB > 1
for i = 1:( (length(PB_mereni_presne)- 1)/opak_prPB)
e 2 + (- 1)*opak_prPB;

f 1 + i*opak_prPB;

% V lzgradu je poradi X Y

PB_SJTSK(i, 1) PB_mereni_presne(e, 1);
PB_SJTSK(i, 2) mean(PB_mereni_presne(e:f,
PB_SJTSK(, 3) mean(PB_mereni_presne(e:f,

% Stredni chyba (smerodatna odchylka) jednoho meren

PB_SJTSK_ std(i, 1) = PB_mereni_presne(e, 1);
PB_SJTSK_ std(i, 2) = std(PB_mereni_presne(e:f,
PB_SJTSK_std(i, 3) = std(PB_mereni_presne(e:f,

end

% cislo bodu
%Y
% X

3));
2));

i
% cislo bodu
% mY
% mX

3));
2));
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else

end

%Srovnani
PB_SJTSK = sortrows(PB_SJTSK, 1);
PB_SJTSK std = sortrows(PB_SJTSK_std, 1);

%Stredni chyba (smerodatna odchylka) aritmetickeho prumeru
PB_SJTSK_std_mean(:;, 1) = PB_SJTSK(, 1);
PB_SJTSK_std_mean(:, 2:3) = PB_SJTSK_std(;, 2:3) . sqrt(opak_prPB);

%Stredni souradnicova chyba

PB_SJTSK_std_mxy(:, 1) = PB_SJTSK(, 1);

PB_SJTSK_std_mxy(:;, 2) = sgrt( (PB_SJTSK_ std_mean(:, 2)" 2 +
PB_SJTSK std_mean(;, 3)." 2). 2);

%Stredni polohova chyba
PB_SJTSK_std_mp(:, 1)
PB_SJTSK_std_mp(:, 2)

PB_SJTSK(;, 1);
PB_SJTSK_std_mxy(:, 2).*sqrt(  2);

%Stredni chyba z celeho mereni (pro jedno mereni)

PB_SJTSK_std_My = sqgrt(sum(  (PB_SJTSK_std(:, 2).» 2).*(opak_prPB- 1) )/
(opak_prPB*length(PB_SJTSK_std)));

PB_SJTSK_std_Mx = sgrt(sum(  (PB_SJTSK_std(:, 3).* 2).*(opak_prPB- 1) ) /
(opak_prPB*length(PB_SJTSK_std)));

%Stredni chyba z celeho mereni (pro arit. prumer z poctu opakovani mereni)
PB_SJTSK_std_My mean = PB_SJTSK_std_My / sqrt(opak_prPB-  1);
PB_SJTSK_std_Mx_mean = PB_SJTSK_std_Mx / sqrt(opak_prPB-  1);

%Stredni souradnicova chyba pro cele mereni
PB_SJTSK_ std_Mxy = sqrt( (PB_SJTSK_std_My mean” 2 + PB_SJTSK_ std_Mx_mean”® 2)/ 2 );

%Stredni polohova chyba pro cele mereni
PB_SJTSK_std_Mp = sqrt( PB_SJTSK_std_My _mean™2 + PB_SJTSK_std_Mx_mean™ 2 );

%Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba

[a b] = max(PB_SJTSK_ std_mxy(:, 2));
PB_SJTSK_std_m_max( 1, 1) PB_SJTSK_std_mxy(b, 1);
PB_SJTSK std_m_max( 1, 2) a;

PB_SJTSK_std_m_max( 1, 3) PB_SJTSK_std_mp(b, 2);

%Minimalni stredni souradnicova a polohova chyba

[a b] = min(PB_SJTSK_std mxy(;, 2));
PB_SJTSK_std_m_min( 1, 1) PB_SJTSK_std_mxy(b, 1);
PB_SJTSK_std_m_min( 1, 2) a;

PB_SJTSK std_m_min( 1, 3) PB_SJTSK_std_mp(b, 2);

% V lIzgradu je poradi X Y

PB_SJTSK(;, 1) PB_mereni_presne( 2:end, 1); % cislo bodu
PB_SJTSK(;, 2) PB_mereni_presne( 2: end, 3); %Y
PB_SJTSK(:, 3) = PB_mereni_presne( 2:end, 2); % X
PB_SJTSK = sortrows(PB_SJTSK, 1);

% b) Merene kontrolni body z mapy/rastru
opak_mePB = PB_mereni_zmapy( 1, 1);

if

opak_mePB > 1
for i = 1:( (length(PB_mereni_zmapy)- 1)/opak_mePB)

e
f

2 + (- 1)*opak_mePB;
1 + i*opak_mePB;

PB_merene(i, 1) = PB_mereni_zmapy(e, 1); % cislo bodu
PB_merene(i, 2) = mean(PB_mereni_zmapy(e:f, 2)); %y
PB_merene(i, 3) = mean(PB_mereni_zmapy(ef, 3)); % X

% Stredni chyba (smerodatna odchylka) jednoho meren i

PB_merene_std(i, 1) = PB_mereni_zmapy(e, 1); % cislo bodu
PB_merene_std(i, 2) = std(PB_mereni_zmapy(e:f, 3)); % my"
PB_merene_std(i, 3) = std(PB_mereni_zmapy(e:f, 2)); % mx’

end

%Stredni chyba (smerodatna odchylka) aritmetickeho prumeru

PB_merene_std_mean(;, 1) = PB_merene(;, 1);
PB_merene_std_mean(;, 2:3) = PB_merene_std(:, 2:3) ./ sgrt(opak_mePB);
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%Stredni souradnicova chyba
PB_merene_std_mxy(:, 1)
PB_merene_std_mxy(:, 2)
PB_merene_std_mean(:, 3).

PB_merene(;, 1);
sgrt(  (PB_merene_std_mean(:, )N 2 +
2).] 2);

>

%Stredni polohova chyba
PB_merene_std_mp(:;, 1)
PB_merene_std_mp(:, 2)

PB_merene(;, 1);
PB_merene_std_mxy(;, 2).*sqrt(  2);

%Stredni chyba z celeho mereni (pro jedno mereni)

PB_merene_std_My = sqrt(sum(  (PB_merene_std(, 2).nN 2).*(opak_mePB- 1) ) /
(opak_mePB*length(PB_merene_std)));

PB_merene_std_Mx = sqgrt(sum(  (PB_merene_std(:, 3).N 2).*(opak_mePB- 1) ) /
(opak_mePB*length(PB_merene_std)));

%Stredni chyba z celeho mereni (pro arit. prumer z poctu opakovani mereni)
PB_merene_std_My mean = PB_merene_std_My / sqrt(opak_mePB- 1);
PB_merene_std_Mx_mean = PB_merene_std_Mx / sqrt(opak_mePB- 1);

%Stredni souradnicova chyba pro cele mereni

PB_merene_std_Mxy = sqgrt( (PB_merene_std_My mean® 2 + PB_merene_std_Mx_mean® 2)/ 2 );

%Stredni polohova chyba pro cele mereni
PB_merene_std_Mp = sqrt( PB_merene_std_My_mean® 2 + PB_merene_std_Mx_mean”® 2 );

%Maximalni stredni souradnicova a polohova chyba

[a b] = max(PB_merene_std_mxy(:;, 2));
PB_merene_std_m_max( 1, 1) PB_merene_std_mxy(b, 1);
PB_merene_std_m_max( 1, 2) a;

PB_merene_std_m_max( 1, 3) PB_merene_std_mp(b, 2);

%Minimalni stredni souradnicova a polohova chyba

[a b] = min(PB_merene_std_mxy(:, 2));
PB_merene_std_m_min( 1, 1) = PB_merene_std_mxy(b, 1);
PB_merene_std_m_min( 1, 2) a;
PB_merene_std_m_min( 1, 3) PB_merene_std_mp(b, 2);

else
PB_merene(:, 1) = PB_mereni_zmapy( 2:end, 1); % cislo bodu
PB_merene(:, 2) = PB_mereni_zmapy( 2:end, 2); %y
PB_merene(:, 3) = PB_mereni_zmapy( 2:end, 3); % X

end

% 3) Vyhledani potrebnych udaju k rohum site pro KB

%

% Cyklus pro kazdy podrobny bod

for

k = 1l:length(PB_merene)
%Pocitany PB je PB_merene(k,:)

%Cislo PB oznacuje souradnice v km LD rohu cteverce 4* 4 km
PB = num2str(PB_merene(k, 1));
rohy( 1,1) = str2double(PB(  1:3))* 1000; % Y,Y<XproCR,Y vzdy 3 cifry

rohy( 1,2) = str2double(PB(  4:end))* 1000; % X

%Zbyle rohy a serazeni do poradi LH PH PD LD

rohy( 2,;) = [rohy( 1,1) rohy( 1,2) - 4000]; %LH
rohy( 3,;) = [rohy( 1,1)- 4000 rohy( 1,2) - 4000]; %PH
rohy( 4,;)) = [rohy( 1,1)- 4000 rohy( 1, 2)]; %PH
rohy( 5,:) = rohy( 1,:);
rohy_k_PB(:,:,K) = rohy( 2:5,);
% Vyber udaju k rohum ctverce v nemz lezi PB (kontr olni body)
n=1;
for i = l:length(vysledky_pro_pol)
for j = 21:length(rohy_k_PB(:,:,k))
if ( (vysledky_pro_pol(i, 2) == rohy_k PB(, 1,)k)) && (vysledky_pro_pol(,
rohy_k_PB(, 2,k)))
udaje_k_PB(n,:,k) = vysledky_pro_pol(i,:);
n=n+1;
end
end
end

% —
% 4) Prevod namerenych souradnic PB do S-JTSK

% - afinni trasformace s vyrovnnanim

%

3)
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% a) Transformace na prepoctene rohy z SM75sit

% Prehazeni do poradi X Y
idtb = udaje_k _PB(:, 4:end,k);

idt¢c, 1) = idibG,  2);
idt¢c, 2) = idib¢, 1)
idt¢, 3) = idtb(, 4
idt¢, 4) = idtb(¢, 3):

podrb = [PB_merene(k, 3) PB_merene(k, 2)];

% Transformace

[udajl  koef_tr(k,:) udaj3 chyby_tr(k,:)] = tr_afinni6(idt,podrb);
% Ulozeni vysledku ( + prehazeni do Y X)

PB_merene_potransf(k,:) = PB_merene(k,:);

PB_merene_potransf(k, 2) = udajl( 2);

PB_merene_potransf(k, 3) = udajl( 1);

opravy_tr(:,:,K) = zeros(size(udaj3, 1), 1+size(udaj3, 2));
opravy_tr(:, 1,k) = udaje_k PB(:;, 1,k);

opravy_tr(;, 2,k) = udaj3(:, 2);

opravy_tr(;, 3,k) = udaj3(:, 1);

clear udajl udaj3
% b) Transformace na idealni rohy

% Prehazeni do poradi X Y
idtb2 = udaje_k_PB(:,[ 2 36 7],k);

idt2¢, 1) = idtb2¢, 2);
idt2¢,  2) = idtb2(, 1);
idt2¢,  3) = idtb2(, 4);
idt2(,  4) = idtb2(, 3);

podrb2 = [PB_merene(k, 3) PB_merene(k, 2)];

% Transformace

[udajl  koef_tr2(k,:) udaj3 chyby_tr2(k,:)] = tr_afinni6(idt2,podrb2);

% Ulozeni vysledku ( + prehazeni do Y X)
PB_merene_potransf2(k,:) PB_merene(k,:);

PB_merene_potransf2(k, 2) = udajl( 2);

PB_merene_potransf2(k, 3) = udajl( 1);

opravy_tr2(:,:,k) = zeros(size(udaj3, 1), 1+size(udaj3, 2));
opravy_tr2(:, 1,k) = udaje_k PB(:;, 1,k);

opravy_tr2(:, 2,k) = udaj3(:, 2);

opravy_tr2(:, 3,k) = udaj3(;, 1);

clear udajl udaj3

% —
% 5) Vypocet srazky v ctvercich site S-JTSK
%

%Teoreticke z prepoctenych rohu z SM75 sitfmm]

rozmery_ctvercu( 1,1k) = sgrt( (udaje_k_PB( 1, 4,k)-udaje_k PB(
(udaje_k_PB( 1, 5,k)-udaje_k PB( 2,5k) 2 ) 75; % |lhph|
rozmery_ctvercu( 2,1k) = sort( (udaje_k_PB( 1, 4k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 1, 5,k)-udaje_k_PB(  3,5k)" 2 ) 75; % |phpd|
rozmery_ctvercu( 3,1k) = sgrt( (udaje_k_PB( 3, 4,k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 3, 5,k)-udaje_k PB(  4,5k)" 2 ) 75; % |pdld|
rozmery_ctvercu( 4,1k) = sqrt( (udaje_k_PB( 2, 4,k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 2, 5,k)-udaje_k_PB(  4,5k)" 2 ) 75; % |lhph|

%Merene [mm]

rozmery_ctvercu( 1,2,k) = sgrt( (udaje_k PB( 1, 6,k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 1, 7,k)-udaje_k_PB( 2, 7,k)" 2 ); % |lhph|
rozmery_ctvercu( 2,2k) = sgrt( (udaje_k_PB( 1, 6,k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 1, 7,k)-udaje_k_PB( 3, 7,K) 2 ); % |phpd|
rozmery_ctvercu( 3,2k) = sort( (udaje_k_PB( 3, 6,k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 3, 7,k)-udaje_k_PB( 4, 7,k)" 2 ); % |pdid|
rozmery_ctvercu( 4,2k) = sgrt( (udaje_k _PB( 2, 6,k)-udaje_k_PB(
(udaje_k_PB( 2, 7,k)-udaje_k_PB( 4,7, k) 2 ); % |lhph|

%Lze zanedbat prevod do nuloveho horizontu vyhledem k meritku SM

2, 4.k
3, 4,k"
4, 4, k"

4, 4,k

2,6,k"
3, 6,k
4, 6,k

4, 6,k)"
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%Rozdil Teoreticke - Merene
rozmery_ctvercu(:, 3,k) = rozmery_ctvercu(:, 1,k) - rozmery_ctvercu(:, 2.k);

%Absolutni srazka ve smerech os Y a X
rozmery_ctvercu( 1,4k) = (rozmery_ctvercu( 1, 3,k) + rozmery_ctvercu( 3, 3.k)/
rozmery_ctvercu( 2,4k) = (rozmery_ctvercu( 2,3,k) + rozmery_ctvercu( 4, 3,k)/

%Relativni srazka ce smerech os Y a X

rozmery_ctvercu( 3,4k) = 100*( rozmery_ctvercu( 1,2,k) + rozmery_ctvercu(
(( rozmery_ctvercu( 1,1,k) + rozmery_ctvercu( 3,1k ) 2);
rozmery_ctvercu( 4,4k) = 100*( rozmery_ctvercu( 2,2k) + rozmery_ctvercu(

((  rozmery_ctvercu( 2,1,k) + rozmery_ctvercu( 4,1k ) 2);
end

%Relativni srazka pro ML
rozmery_teo_a_mer(, 4) = 100 * rozmery_teo_a_mer(:, 2) ./ rozmery teo_a_mer(,

% -
% 6) Uprava vysledku
%

% a) Vysledky pro prepoctene rohy z SM75sit (CB Yt Xt Ym Xm dY dX d)
vysledky_pol = [ PB_SJTSK, PB_merene_potransf(, 2:3), (PB_SJTSK(, 2:3) -
PB_merene_potransf(:, 2: 3);

vysledky_pol(:, 8) = sart( vysledky_pol(, 6)." 2 + vysledky_pol(:, NN 20

% b) Vysledky pro idealni rohy (CB Yt Xt Ym Xm dY d X d)

vysledky_pol2 = [ PB_SJTSK, PB_merene_potransf2(:, 2:3), (PB_SJTSK(, 2:3) -
PB_merene_potransf2(:, 2: 3

vysledky_pol2(:, 8) = sart(  vysledky_pol2(;, 6).~ 2 + vysledky_pol2(;, nN 20
%c) Stredni hodnota, Empiricka stredni nahodna chyb a, stredni chyba rozdilu, presnost

polohoveho souladu
%pro prepoctene rohy z SM75sit

dY_p = mean(vysledky_pol(, 6));
dX_p = mean(vysledky_pol(:, 7);
sY_p = std(vysledky_pol(:, 6), 1);
sX_p = std(vysledky_pol(:, 7), 1);
n_p = size(vysledky_pol(:, 6), 1);

sXY_p = sart((sY_p* 2 + sX_p"2) 2);

%(d) Stredni hodnota, Empiricka stredni nahodna chyb a, stredni chyba rozdilu, presnost
polohoveho souladu
%pro prepoctene idealni rohy

dY_p2 = mean(vysledky_pol2(:, 6));
dX_p2 = mean(vysledky_pol2(:, 7));
sY_p2 = std(vysledky_pol2(:, 6), 1);
sX_p2 = std(vysledky_pol2(:, 7), 1);
n_p2 = size(vysledky_pol2(:, 6), 1);

sXY_p2 = sgrt((sY_p2" 2 + sX_p2~2) 2);

Qmmmmmmmmm e e e
% 7) Zpracovani vysledku - graficky
72—

% a) Obrazek s chybovymi vektory pro prepoctene roh y z SM75sit

%Nastaveni obrazku
scrsz = get( 0, 'ScreenSize' );

figure( 'Name' ,[ 'Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit):

vstup], ‘NumberTitle' ,'offt ..
'Position’ JIscrsz( 3)/ 4 scrsz( 4)) 4 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2], 'FileName' ...
[ 'Posuny KB-SM75sit - * vstup  ‘.png’ ]);

xlim([rohy_SJTSK(  3,1), rohy SJTSK( 4, 1)]);
ylim([rohy_SJTSK( 1, 2)- 3000,rohy_SJTSK( 3, 2)+ 2000]);

axis equal

hold on

%Krovakovske osy (ale Ykrovak = Xmatlab, Xkrovak = Ymatlab)

set(gca, 'YDir' , ‘'reverse’ , 'XDir' , ‘'reverse' , 'XAxisLocation' , 'top' , 'YAxisLocation'
right' , 'FontSize' , 9);

%Nastaveni popisu 0s
ZnamenkaY(1l) = rohy SJTSK( 2, 1) - rem(rohy_SJTSK( 2, 1), 4000);
ZnamenkaX( 1) rohy_SJTSK( 1,2) - rem(rohy_SJTSK( 1, 2), 4000);

Y 2) 1

Y 2) |
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i =1

while  ZnamenkaY() < rohy SJTSK( 4, 1)

ZnamenkaY(i + 1) = ZnamenkaY(i)

i =i + 1
end
"

J ;
while  ZnamenkaX(j) < rohy_SJTSK( 3, 2)

+ 4000;

ZnamenkaX(] + 1) = ZnamenkaX(j)) + 4000;

=0+t
end
set(gca, 'Xtick' , ZnamenkaY, 'Ytick® , ZnamenkaX, 'XtickLabel
'YtickLabel' , hum2str(ZnamenkaX));

%~Konec nastaveni

%Vykresleni ramu
plot(rohy_SJTSK2(:, 1),

%Vykresleni vektoru

rohy_SJTSK2(;, 2),

%Meritko vektoru je skutecne*20

quiver(vysledky_pol(:,
b )

%Q0znaceni potencialnich, nepresne zmerenych bodu mp

%Teoreticke
leg = false;
if opak_prPB > 1

4)

vysledky_pol(:,

for i = 1l:size(PB_SJTSK_ std_mp, 1)
if PB_SJTSK_ std_mp(i, 2) > 15

plot(vysledky_pol(i,

20*vysledky_pol(i, 7, ')
leg = true;
end
end
end
%Merene z mapy
leg2 = false;
if opak_mePB > 1
for i = 1l:size(PB_merene_std_mp, 1)
if PB_merene_std_mp(i, 2) > 0.2
plot(vysledky_pol(i, 4), vysledky_pol(i,
leg2 = true;

end
end
end

if leg && leg2
legend( 'Mapovy ram'
‘Location’ , 'NorthEast'
elseif leg && ~leg2
legend( 'Mapovy ram'
elseif ~leg && leg2
legend( 'Mapovy ram'
elseif ~leg && ~leg2
legend( 'Mapovy ram'
end

title([ '‘Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (rohy z SM75sit):
rohy_SJTSK( 1, 2), 'LH' , 'VerticalAlignment'
'right' , 'FontSize'

text(  rohy_SJTSK( 1, 1),
‘Horizontal Alignment' ,
text(  rohy SJTSK( 2, 1),
'HorizontalAlignment' ,
text(  rohy_SJTSK( 3, 1),
‘Horizontal Alignment' ,
text(  rohy SJTSK( 4, 1),
'HorizontalAlignment' ,

%Popisy bodu

)

rohy_SJTSK( 2, 2),

'20x zvetseny posun'

'20x zvetseny posun'’
'20x zvetseny posun'

'20x zvetseny posun'’

‘left’ , 'FontSize'
rohy_SJTSK( 3, 2),
‘left’ , 'FontSize'

rohy_SJTSK( 4, 2), '
right' , 'FontSize'

for i = 1:size(vysledky_pol,

if  vysledky_pol(i,
polohaH = 'right'

elseif vysledky_pol(i,
polohaH = 'left'

end

if  vysledky_pol(,
polohaV = 'top’

6)

7)

elseif  vysledky_pol(i,

1)
<0

"6) >=0
<0

7) >= 0

vysledky_pol(:,

, num2str(ZnamenkaY'),

6)* 20, vysledky_pol(:,

>25m~0.33mm

4) + 20*vysledky_pol(i,

‘Color'

5),

6),

‘teo: mp >15m'

vysledky_pol(i,

5)

, 'mer:mp>0.2mm' s

m )

‘teo: mp >15m' , 'Location’ ,
‘mer: mp > 0.2 mm' , 'Location’
‘Location’ , 'NorthEast' )
vstup], 'FontSize'
, 'bottom’
‘Color' ‘m')
', 'VerticalAlignment' , 'bottom’
‘Color' m' )
'PD' , 'VerticalAlignment' , 'top'
‘Color' ‘m')
', 'VerticalAlignment' , 'top'

7)* 20, O,
‘NorthEast' )
‘NorthEast' )
, 15)
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polohaV = 'bottom' ;

end
text(  vysledky_pol(i, 4), vysledky_pol(i, 5), num2str(vysledky_pol(i, 1)),...
‘VerticalAlignment' , polohaV, ‘'HorizontalAlignment' , polohaH, ‘'FontSize'" , 7,
‘Color , 'b" )
end
hold off
% b) Obrazek s chybovymi vektory pro idealni rohy c tvercu

%Nastaveni obrazku
figure( 'Name' ,[ 'Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (idealni rohy): '

vstup], ‘NumberTitle' ,'offt ..
'Position’ JIscrsz( 3)/ 4+30 scrsz( 4)/ 4-30 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4)/ 2], 'FileName' ..
[ 'Posuny KB-idr - vstup  ‘.png’ I);

xlim([rohy_SJTSK( 3,1), rohy SJTSK( 4, 1)]);
ylim([rohy_SJTSK( 1, 2)- 3000,rohy_SJTSK( 3, 2)+ 2000]);

axis equal

hold on

%Krovakovske osy (ale Ykrovak = Xmatlab, Xkrovak = Ymatlab)

set(gca, 'YDir' , 'reverse' , 'XDir' , ‘'reverse' , 'XAxisLocation' , 'top' , 'YAxisLocation' s
right' , 'FontSize' , 9);

%Nastaveni popisu 0s

set(gca, 'Xtick' , ZnamenkaY, 'Ytick' , ZnamenkaX, 'XtickLabel , num2str(Znamenkay"),
"YtickLabel' , num2str(Znamenkax"));

%~Konec nastaveni

%Vykresleni ramu
plot(rohy_SJTSK2(:, 1), rohy_SJTSK2(:;, 2), 'm: )

%Vykresleni vektoru
%Meritko vektoru je skutecne*20

quiver(vysledky_pol2(:, 4), vysledky_pol2(:, 5), vysledky_pol2(;, 6)* 20,
vysledky_pol2(:, 7)< 20, 0, b )
%0Oznaceni potencialnich, nepresne zmerenych bodu mp >25m~0.33 mm
%Teoreticke
leg = false;
if opak_prPB > 1
for i = l:size(PB_SJTSK_std_mp, 1)
if PB_SJTSK_ std_mp(i, 2) > 15
plot(vysledky_pol2(i, 4) + 20*vysledky_pol2(i, 6), vysledky_pol2(i, 5) +
20*vysledky_pol2(i, 7), 't )
leg = true;
end
end
end

%Merene z mapy
leg2 = false;
if opak_mePB > 1

for i = 1:size(PB_merene_std_mp, 1)
if PB_merene_std_mp(i, 2) > 0.2
plot(vysledky_pol2(i, 4), vysledky_pol2(i, 5), ™' )
leg2 = true;
end
end

end

if leg && leg2

legend( 'Mapovy ram' , '20x zvetseny posun' , 'teoomp>15m' , 'mer:mp>0.2mm' ,
‘Location’ , 'NorthEast' )
elseif leg && ~leg2

legend( 'Mapovy ram' , '20x zvetseny posun' , 'teo:mp>15m' , 'Location’ , 'NorthEast' )
elseif ~leg && leg2

legend( 'Mapovy ram' , '20x zvetseny posun' , 'mer: mp>0.2mm' , 'Location’ , 'NorthEast' )
elseif ~leg && ~leg2

legend( 'Mapovy ram' , '20x zvetseny posun' , 'Location’ , 'NorthEast' )
end
title([ 'Posuny kontrolnich bodu v S-JTSK (idealni rohy): ' vstup], ‘'FontSize' , 15)
text(  rohy_SJTSK( 1, 1), rohy SJTSK( 1, 2), 'LH' , 'VerticalAlignment' , 'bottom'
‘Horizontal Alignment' , 'right' , 'FontSize' , 9, 'Color , 'm')
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text(  rohy_SJTSK( 2, 1),
text(  rohy_SJTSK( 3, 1),
text(  rohy_SJTSK( 4, 1),

%Popisy bodu
for i = 1:size(vysledky_pol2, 1)

if  vysledky_pol2(i, 6) <0
polohaH = 'right' ;

elseif  vysledky_pol2(i, 6) >=0
polohaH = ‘left' ;

end

if  vysledky_pol2(i, 7) <0
polohaV = 'top' ;

elseif vysledky_pol2(i, 7) >=0

polohaV = ‘bottom’

end
text(  vysledky_pol2(i, 4),
‘VerticalAlignment' , polohaV,
‘Color , 'b" )
end
hold off

vysledky_pol2(i, 5),

rohy_SJTSK( 2, 2), 'PH' , 'VerticalAlignment'
‘Horizontal Alignment’ , left! , 'FontSize' , 9, 'Color'

. 'm)

rohy_SJTSK( 3, 2), 'PD' , 'VerticalAlignment'
‘Horizontal Alignment' , left! , 'FontSize' , 9, 'Color'

, 'm')

rohy_SJTSK( 4, 2), 'LD' , 'VerticalAlignment'
‘Horizontal Alignment’ , 'right' , 'FontSize' , 9, 'Color

. 'm)

‘Horizontal Alignment' ,

Na tomto mist vynechan kéd pro vypis protokol

'bottom’
‘top"

‘top’

num2str(vysledky_pol2(i,
polohaH,

'FontSize'
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SM75zhodnot

Wbt L B L MR L RS L B b R i BHHBHHBHH AR

IPLO

A PRACE

% Program vyhodnocuijici data pro celou repu

% vycisteni pameti
clear all
clc

Of)mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmeee s
% 1) Nacteni dat a volba
% _______________

vstup = input( ‘'Zadejte jmeno souboru s rozdily souradnic(*.txt)\n
rozdily = load(vstup);

Of)mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmee s
% 2) Empiricka stredni kvardaticka chyba, stredni chyba rozdilu
SO oSt ——————

n = size(rozdily, 1);

% mY = sqgrt(sum(rozdily(:,1)."2) / n);

% mX = sqgrt(sum(rozdily(:,2)."2) / n);

% mXY = sqrt((mY”~2 + mX"2)/2);

% _______________
% 3) Zkouska normality souboru mereni (rozdilu) - empiricke momenty
% _______________

%Bacha! sort srovnava oba sloupce, nejsou zachovany pary
eps = sort(rozdily(;, 1: 2)); %Ypripadne upravit pokud budu nacitati Y a X
eps_abs = sort(abs(eps));

%Momenty

vl sum(eps)/n;

v2 sum(eps.® 2)/n;
v3 sum(eps.® 3)/n;
v4 sum(eps.® 4)/n;

% a) Zkouska nulove hypotezy v1_spruh = E(eps) = 0 - kriterium pusobeni
% systematicke chyby E(eps) =c¢

%empiricka stredni (kvadraticka chyba) i s pripadno u sys. chybou
mc = sqrt(v2);

mez1l = 1.96 *mc/sqrt(n); % t =1.96 pro alfa = 95%
for j = 1lisize(eps, 2)

if abs(vi(j)) > mezl(j)
sys_chyba( 1,j)) = true;

c(:j) = vi(j); %odhad systematicke chyby
else

sys_chyba( 1,)) = false;

c() = vi@)
end

end

sigma = sgrt(mc.* 2 - ¢ 2); % =m = sqrt(sum(delta.”2)/n); = std(delta,1)
sXY = sqrt((sum(sigma.” 20 2);
delta;, 1) = eps(;, 1) - c(1);
delta(;, 2) = eps(;, 2) - c(2)

%mezni chyba eps_alfa = 2.5*sigma

eps_alfa = 2.5 *sigma;
q=1[0 0]
for j = 1:size(delta, 2)
for i = 1nn
if abs(delta(i,j)) > eps_alfa(j)
a) =a@) + L
prekroc_mez_chyba(q(j).j, 1) = delta(i,);
end
end
end

g
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% b) Zkouska asymetrie

mi2 = v2 - vliA 2;

mi3 = v3 - 3.*2*1 + 2*%1A 3
A =mi3 ./ (mi2~( 3/2));

mezA = 1.96 *sqrt((  6*(n- 2))/((n+
tA = Alsart(( - 6%(n- 2))((n+  1)*(n+ 3)));

for j = l:size(delta, 2)
if abs(A())
asymetrie( 1,) = true; %=1
else
asymetrie( 1,)) = false; % =0
end
end

% c) Zkouska spicatosti rozdeleni
mi4 = v4 - 4*v3.*vl

E = mi4./mi2» 2) - 3;
mez = 1.96 * sqrt( (24*n*(n- 2)*(n- 3))
tE = E/sqrt( (24*n*(n- 2)*(n- 3)) /1 ( ((
for j = 1:size(delta, 2)
if abs(E()) > mezE
exces( 1,j) = true;
if EG >0
spicatost(  1,j)) = true;
elseif EG) <O
plochost( 1) = true;
end
else
exces( 1,) = false;
end
end

%

% 4) Zkouska normality souboru mereni (rozdilu) -

%

% hyp = 0, neni zamitnuta nulova hypoteza tj. ze to

for j = 1lisize(eps, 2)

% a) Lillieforsuv test (Kolmogorovuv-Smirnovuv test

[Lhyp(  1,)),_p( 1,j),l_stat( 1,),_c

% b) Jarqueruv-Berauv test
b_hyp( 1), jo_p( 1)),

% c) Chi-kvadrat test dobre shody
[chi2_hyp( 1,j),chi2_p( 1,j),chi2_stat(
chi2_critval( 1,)) = chi2inv( 0.95,

jb_stat(

end

%
% 5) Korelacni koeficient a test hyp.
%

% a) Korelacni koeficient
kk = corrcoef(rozdily);
r = kk(1,2);

% b) Test - zda r odpovida Ro =0
t kk = r*sqgrt(n- 2)/sgrt( 1-r 2);

% kriticka hodnota t alfa/2, alfa = 5%, oboustranny

t_kk_krit = tinv( 0.975 ,n- 2);
if abs(t_kk) >t kk_krit
korkoef0 = false;
else
korkoef0 = true;
end

%
% 6) Obrazky
%

% a) Rozptylogram s elipsamy chyb
scrsz = get( 0, 'ScreenSize' );

D+ 3));

> mezA %nejsem si jist abs hodnotou

+ 6*v2.*vlN 2 - 3*1A 4,

I( ((n+ 1) 2)*(n+ 3)*(n+ 5) ) );
n+ " 2)*(n+ 3)*(n+ 5) ) )

neni norm rozdeleni

pro neznamou distibucni fci)

ritval( 1.)] = lillietest(eps(:,j));

1,), jb_critval( 1,)] = jbtest(eps(:,)));

1) = chi2gof(eps(:,)));
chi2_stat(  1,j).df);

test
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figure( 'Name' ,[ 'Rozplylogram -' vstup( 1:( end-4))], ‘NumberTitle' ,'off , 'FileName'
[ 'Rozplylogram - ' vstup( 1:( end-4)) ‘png" ...
'Position’ JIscrsz( 3)/ 4 scrsz( 4)/ 4 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2));
title([ 'Rozplylogram - vstup( 1:( end-4))], 'FontSize' , 15)
xlim([min(rozdily(:, 1))- 20, max(rozdily(:, 1))+ 20]);
ylim([min(rozdily(:, 2))- 20, max(rozdily(:, 2))+ 20]);
axis equal
hold on
%Krovakovske osy (ale Ykrovak = Xmatlab, Xkrovak = Ymatlab)
set(gca, 'YDir' , 'reverse' , 'XDir' , ‘'reverse' , 'XAxisLocation' , 'top' , 'YAxisLocation' s
right' , 'FontSize' , 9);
xlabel( 'dY' , ‘'FontSize' , 12);
ylabel( 'dX' , 'FontSize'" , 12);
scatter(rozdily(:, 1),rozdily(:, 2))
%elipsy chyb
elip_par = parametry(cov(rozdily));
plot_ellipse(c, [elip_par( 5), elip_par( 6), [, elip_par( 7), [1 0 0]);
plot_ellipse(c, [2.5 *elip_par( 5), 2.5 *elip_par( 6)], [, elip_par( 7), [0 1 0]);
legend( 'Posuny (Rozdily)' , 'Stredni elipsa chyb’ , 'Elipsa pro p =95,6%' , 'Location’ ,
‘NorthWest' )
set(gca, 'Position’ , [-002 001 1 0.87 J);
% b) 3D Histogram, Stereogram
figure( 'Name' ,[ 'Stereogram -' vstup( 1:( end-4))], ‘NumberTitle' ,'off , 'FileName'
[ 'Stereogram - ' vstup( 1:( end-4)) ‘'png" ],..

'Position’ J[scrsz( 3)/ 4+30 scrsz( 4)/ 4-30 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2));

hist3(rozdily)

set(gca, 'YDir' , ‘'reverse'’ , 'XDir' , 'reverse' , 'FontSize'’ , 9);
xlabel( 'dY' , ‘'FontSize' , 12);

ylabel( 'dX' , 'FontSize'" , 12);

zlabel( 'Absolutni cetnost' , 'FontSize' , 12);

title([ 'Stereogram - ' vstup( 1:( end-4))], 'FontSize' , 15)
set(gca, 'Position’ , [0.07 0.10 0.90 0.84 1);

% c) Normplot

figure(  'Name' ,[ 'Normplot - vstup( 1:( end-4))], ‘NumberTitle' ,'off , 'FileName' , ['Normplot

- vstup( 1:( end-4)) ‘png ...
'Position’ J[scrsz( 3)/ 4+60 scrsz( 4)/ 4-60 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2));

normplot(rozdily)

xlabel( 'Posuny' , 'FontSize' , 12);

ylabel( 'Pravdepodobnost' , 'FontSize' , 12);

title([ ‘Normplot - * vstup( 1:( end-4))], 'FontSize' , 15)

legend( 'dY' , 'dX' , ‘'Location' , 'NorthWest' )

set(gca, 'Position’ , [0.07 0.10 0.90 0.84 1)

% d) QQplot

figure(  'Name' ,[ 'QQplot - ' vstup( 1:( end-4))], ‘NumberTitle' ,'off , 'FileName' , ['QQplot -

vstup( 1:( end-4)) ‘'png" ],..
'Position’ J[scrsz( 3)/ 4490 scrsz( 4)/ 4-90 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2));

qqplot(rozdily)

xlabel(  'Standartni normalni kvantily' , 'FontSize' , 12);
ylabel(  'Kvantily vstupnich vyberu' , 'FontSize' , 12);
title([ '‘QQplot - vstup( 1:( end-4))], 'FontSize'’ , 15)
legend( 'dY' , 'dX' , 'Location' , 'Northwest' )
set(gca, 'Position’ , [0.07 0.10 0.90 0.84 1)
% --- Nutne dva obrazky
for i = 1:size(rozdily, 2)
if i ==
dl = dy' ;
else
dl = 'dX' ;
end
% e) 2DHistogram
figure( 'Name' ,[ 'Histogram' d -’ vstup( 1:( end-4))], 'NumberTitle' ,'off
'FileName' ...
[ 'Histogram ' dl - vstup( 1:( end-4)) ‘'png" ],.

'Position’ J[scrsz( 3)/ 4+90+i* 30 scrsz( 4)/ 4-90-i* 30 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2));
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histfit(rozdily(:,i))

xlabel(dl, 'FontSize' , 12);
ylabel( 'Absolutni cetnost' , 'FontSize' , 12);
title([ 'Histogram ' dl - vstup( 1:( end-4))], 'FontSize' , 15)
legend( 'Histogram cetnosti' , 'Gaussova krivka' , 'Location’ , 'NorthEast'
set(gca, 'Position’ , [0.07 0.10 0.90 0.84 ),
end
% f) Empiricka scitana distribucni fce
figure( 'Name' ,[ 'Distribucni fce - " vstup( 1:( end-4))], ‘NumberTitle' , 'off'
[ 'Distribucni fce - vstup( 1:( end-4)) ‘png" ...
'Position’ J[scrsz( 3)/ 4+180 scrsz( 4)/ 4-180 scrsz( 3)/ 2 scrsz( 4) 2));
for i = 1:size(rozdily, 2)

cdfplot(rozdily(:,i))

hold on;
end
xlabel( 'Posuny' , 'FontSize' , 12);
ylabel( 'F(x)' , 'FontSize' , 12);
title([ 'Distribucni funkce - ' vstup( 1:( end- 4))],
legend( 'dY' , 'dX' , ‘'Location' , 'NorthEast' )
set(gca, 'Position’ , [0.07 0.10 0.90 0.84 1)

% rucne dodelat barvy

Opét vynechan kod pro vypis do protokol

'FontSize' , 15)

)

'FileName'
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Funkce tr_afinni

function [b h v chyby] = tr_afinni6(ID_body, PB_body)
% Sesti prvkova afinni transformace s vyrovnanim
% tvar matice pro ID_body (1 radek): X1 Y1 x1y1
% tvar matice pro PB_body (1 radek): xPB1 yPB1

%Kontrola dostatecneho poctu bodu
if length(ID_body) >= 3

% 1) Vypocet klice
for i = 1:size(ID_body, 1)
% sestaveni vektoru mereni

I (2% 1)( 2%), 1) = (ID_body(i, 1:2)) "

% sestaveni matice A
A( (2%- 1):( 2%),: ) = [ ID_body(i, 3:4) 00 10; 0O ID_body(i, 3:4) 0 1];

end

% all, al2, a21, a22, tx, ty, geometricke parametry pripadne doplnit
h = (inv(A*A))*A™;

% 2) Dalsi vypocty - Ize dopsat dalsi charakteristi ky

% X = A*h;

v = A*h - |;

% Chyby

sumavvX = 0;

sumawyY = O0;

for i = l:length(v)

if rem@, 2) == 1
sumavwX = sumawvX + (v(i))» 2;

else
sumawyY = sumawy + (v(i))* 2;
end
end
mX = sqgrt(sumavvX/(size(ID_body, 1)- 1));
mY = sqgrt(sumavvY/(size(ID_body, 1)- 1));

mO0 = sqrt((v*v)/(length(v)-length(h)));
chyby = [mX mY mOJ;

%srovnani vystupu vX vY
for i = 1:(length(v)/ 2)
v2(i,}) = (v( (2% 1):( 2%), 1),
end
vV = V2,

% 3) Vypocet PB
if length(PB_body) >= 1
for i = l:size(PB_body, 1)
% sestaveni matice B - podrobnych bodu
B( (2%- 1):( 2%),: ) = [ PB_body(,:) 001 0; 00 PB_body(,) 0 1J;
end

b = B*h;

% Srovnani vystupu XPB YPB
for i = 1:(size(b, 1)/ 2)
b2(i,:) = (b( (2% 21):( 2%), 1)),
end
b = b2;
else
b = NaN;
end

else
h = NaN;
v = NaN;
chyby = NaN;
end
end
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Funkce bessel2sjtsk

function [v] = bessel2sjtsk(fi, lambda)

%Prevod zemepisnych souradnic na Besselove elipsoid u do S-JTSK
% [v] = bessel2sjtsk(fi, lambda)

% v =[YX]

%

%Fi a lambda se zadava ve stupnich. Lambda se bere od Ferrskeho poledniku.
%

%Priklad:

% [a b] = bessel2sjtsk(50,30.75)

% a=

%

% 839110.06

% b=

%

% 1038804.09

%Konstanty

fio = 495;

U0 = 49.459957291667

alfa = 1.000597498372
R = 6380703.6105 ;

Uk = 59.71186025 ;

Vk = 42.5253936806

SO = 785 ;

Ro0 = 0.9999 *R*( 1/tand(S0));
n = sind(S0);

%a1) fi, lambda -> U, V

di = fi - fio;

U = U0 + 99.8585979496 *( 10/- 2)*dfi + 86.50351075 *( 107- 6)*dfir
117.3673 *( 107 10)*dfir 4 - 180.0 *( 10~ 14)*dfir  5;

V = alfa*lambda;

%2)U,V->S,D
S
D

asind(  cosd(U)*sind(Vk - V) [ cosd(S) );

%3) S, D -> Ro, Epsilon
Ro = RoO*( (tand(SO/ 2 + 45)) [/ (tand(S/ 2 + 45)) )'n;
Epsilon = n*D;

%4) Ro, Epsilon -> Y, X
Y = Ro*sind(Epsilon);

X = Ro*cosd(Epsilon);
v = [Y X]
end

asind(  sind(U)*sind(Uk) + cosd(U)*cosd(Uk)*cosd(Vk - V) )

2 -15.10901 *( 107- 8)*dfir

3 -
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Funkce parametry

Eunction [Par] = parametry(KovMat)

Z;zFunkce pro vypocet strednich chyb a parametru elip sy chyb
E’?ZPracuje s matici 2 na 2 (pro jeden bod) [rad]

Z;szstup: mx, my, mp, mxy, a, b, omega [mm, grady]

0jZVytvoreno pro ulohu 5: Model geodetickych uloh, G eo 40

% Kontrola vstupnich parametru
if ( nargin ~= 1)

error( 'Chybny pocet vstupnich parametru' );
end

if ( size(KovMat) ~= 2)

error( 'Spatny rozmer matice' );
end
%Vypocet

Mx
My

sgrt(KovMat( 1, 1));
sgrt(KovMat( 2, 2));

Mp = sgrt(KovMat( 1, 1)+KovMat( 2, 2));
Mxy = sqgrt( (KovMat( 1, 1)+KovMat( 2, 2))/ 2 );

Omega = atan2( 2*KovMat( 1, 2),KovMat( 1, 1)-KovMat( 2, 2));
if (Omega <= 0)
Omega = Omega + 2*pi;
end
Omega = Omega/2;

A = sgrt( KovMat( 1, 1)*(cos(Omega))® 2 + KovMat( 1, 2)*sin( 2*Omega) +
KovMat( 2, 2)*(sin(Omega))® 2);
B = sqgrt( KovMat( 1, 1)*(sin(Omega))* 2 - KovMat( 1, 2)*sin( 2*Omega) +
KovMat( 2, 2)*(cos(Omega))» 2 );

%0Omega = Omega*(200/pi);
%A = A;
%B = B;

%Vystup
format short
Par = [Mx My Mp Mxy A B Omega]’;
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Struény postup vyhodnoceni

Ctvrta piloha uvadi heslovity navod, jak postupovat pyhodnoceni jednoho

mapoveého listu.

1) Vybrat ML se zakresem &i5-JTSK — 6.1
2) Zobrazit sicislovani bod sit programenSM75priprav—5.1.1
3) Zmgeiit souradnice se skenu mapy
a) Pripojit rastr vMicroStationua zavésGromu— 6.4.1
b) Vytvorit seznam saiadnic a odé&st soutadnice — 6.4.1
i) Rohi ML
i) Kontrolnich bod — 6.2
iil) Rohi prislusnychétverai kilometrove si¢ S-JTSK
c) Ulozit seznam saadnic do textového formatu
d) Opakovat body b) a c) podle peby
4) Zmefit teoretické sotadnice kontrolnich badz interaktivni mapy
a) Vybrat vhodny zdroj(e) — 6.3
b) Ode&ist sodtadnice KB v kazdém zdroji — 6.4.2
c) Ulozit data do vhodhnaformatovaného souboru — 5.3.1
5) Sjednotit kteni ze skenu mapy v prograr8v75priprav 5.1.2
6) Vyhodnotit zakres sitS-JTSK vSM75sit— 5.2.2
a) Po kontrole protokdl piipadré prenefit neg'esné body a znovu vyhodnotit
b) Ulozit vystupy
7) Vyhodnotit posuny KB programe®M75pol 5.3.2
a) Po kontrole protokdl piipadré prenefit neg'esné body a znovu vyhodnotit
b) UlozZit vystupy

Pro celkové vysledky ze vSech mapovychilist

8) Vyhodnotit programen$M75zhodnot
a) Vybrat z protokoh SM75poludaje o posunech — 6.5
b) Rwn¢ zkopirovat do textového souboru vybrana data — 6.5
c) SpustitSM75zhodnoé uloZit vystupy — 5.4
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Obsah DVD

Méfeni a vstupy — ML
e 3752-Litomerice

- textové soubory s #&ienim, vstupy do prograimSM75priprav, SM75sita

SM75sit

e 4456-Znojmo

Obrazky

* Obrazky pouzité s textu diplomové prace
Pouzita literatura

» Bakalarska prace [1]

- Adres&e a soubory s bakakkou praci, na kterou navazuje tato prace

+ [9], [10]
Program
* Pro MATLAB
- m-soubory prograin(zdrojové kody)
* Samospustitelné
- exeactf soubory prograitn
- Upravené m-soubory vhodné ke kompilaci
- MCRInstaller.exe
Rastry map a DGN
» Skeny mapovych lista vykresyMicroStationu
Text
* Diplomova prace ve formapdfadoc
e Zadéni diplomové préace
Vstupy — CR
» Vstupni soubory pr&M75zhodnot
Vysledky — CR
+ Ctvefice ML

- Adresé&e s vysledkysM75zhodnopro ¢tvefice mapovych list
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« Hlavni—CR
- Vysledky pro vSechny a vybrané kontrolni body
o Sit
- Vysledky pro bodytyikilometrové si& S-JTSK
»= Vysledky ML
o 3752-Litomerice
- Grafické vystupy a protokoly ze vSech progtapnacujicich pro jeden ML

e 4459-Znojmo
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prace
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siti systému S-JTSK a polohopisnou kresbosowboru specialnich mg
1: 75000 na GzendiR.
K vypoctu polohovych odchylek se pouZivaji gadnice kontrolnich
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a soutadnice ¥&chto bodi zjiSttné z nezavislého zdroje vySSiepnosti.
Prepaiet je realizovan afinni transformac s vyrovnanisoftwaruMATLAR
Zjisténé polohové odchylky se analyzuji pomoci statigtibkmetod.
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