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Azimutalni zobrazeni

Jan Jezek



Azimutalni zobrazeni

Pouzivdme kartograficky pél (soutadnice S, D).
Zenitovy tihel ¢ = 90°—S), D



Azimutalni zobrazeni

Pouzivdme kartograficky pél (soutadnice S, D).
Zenitovy tihel ¢ = 90°—S), D

p=f(¥),
e=D
Pro pravoluhlé:
X =p-cose
Y =p-sine



Azimutalni zobrazeni

Zkresleni:
_ _dp
 R-dy

__pde _ _p
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Zobrazeni ekvidistantni v polednicich

Zobrazeni ekvidistantni v polednicich - Postelovo zobrazeni (Postel
- Fracie, 1568)
dp

_F 1
R - dy



Zobrazeni ekvidistantni v polednicich

Zobrazeni ekvidistantni v polednicich - Postelovo zobrazeni (Postel
- Fracie, 1568)

dp _q
R-dvy
Po separaci proménnych a volb& konstanty tak, Ze pdl je zobrazen
jako bod:
p =Ry
e=D



Zobrazeni ekvidistantni v polednicich

Zkresleni délkové:

<

mp,=1,m, =

sin



Zobrazeni ekvidistantni v polednicich

Zkresleni délkové:

1 ¥
Mp = & Mr = sin ¢
Zkresleni Ghlové: )
sin Aw P —siny
] —_—=
2 Y+ siny
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Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

pdp 4
R2 sin ) dv)
Po integraci:
2
5= R?(1 — cos )
Vzhledem k obecnému vztahu: 1 — cosa = 2sin? % k - integraéni
konstanta, pro zobrazni pélu jako bod k = —2R

p:2R-sin%+k






Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

TnS%




Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

Lambert azimutal equal area http://en.wikipedia.org/wiki/
Lambert_azimuthal_equal-area_projection


http://en.wikipedia.org/wiki/Lambert_azimuthal_equal-area_projection
http://en.wikipedia.org/wiki/Lambert_azimuthal_equal-area_projection
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Konformni zobrazeni

dp P

Rdy R -sin(v)




Konformni zobrazeni

dp _ P
Rdy R -sin(v)
Separace proménnych
dp _ d¢
p  siny



Konformni zobrazeni

dp _ P
Rdy R -sin(v)
Separace proménnych
dp _ di
p  siny
Po integraci:
_ v
p=k- tan(E)

Konstanta k je urena z podminky, aby pro stfed mapy ¢» =0
platilo m, = 1.



Konformni zobrazeni

Vzhledem ke konformité plati:

p
r= - :1
m <Rsm¢>w0




Konformni zobrazeni

Vzhledem ke konformité plati:

p
r= - :1
m <Rsm¢>w0

Po dosazeni za p (%)w - 1




Konformni zobrazeni

Vzhledem ke konformité plati:

p
r= - :1
m <Rsm¢>w0

‘ k-tan 1 /2) _
Po dosazeni za p (%w)wzo =1
I'Hospitalovo pravidlo: kK = 2R




Konformni zobrazeni

Vysledné rovnice:

p=2R - tan <12ﬂ>7

e=D

Stereografickd projekce






Konformni zobrazeni

TnS%




Konformni zobrazeni

rowina many

Jan Jezek



Konformni zobrazeni

Zobrazeni odvozené geometrickym zptisobem - azimutalni projekce
e ¢ =0, E = R - projekce gnémonicka (ortodroma jako p¥imka)

¢ = R, E = 2R - projekce stereografickd (konformnf)

¢ > R, E > 2R - projekce extern{

¢ =0, E = co - projekce ortograficka (ekvidistnatni v
rovnobé&zkach)



Konformni zobrazeni

Gnémonicka projekce



Konformni zobrazeni

Gnémonika projekce




Konformni zobrazeni

Gnémonika projekce
https:
//bl.ocks.org/Fil/14ddff5e46b6fe9341dae91c3c83304b


https://bl.ocks.org/Fil/14ddff5e46b6fe9341dae91c3c83304b
https://bl.ocks.org/Fil/14ddff5e46b6fe9341dae91c3c83304b

Konformni zobrazeni

Ortograficka projekce

xSk

L) ]
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Konformni zobrazeni

Ortografickd projekce
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Soutadnicové referenéni systémy

@ SRS = Spatial reference system = Sou¥adnicovy referencni
systém
o Terminologie dle CCSN/ISO-19111, OGC



Soutadnicové referenéni systémy

@ SRS = Spatial reference system = Sou¥adnicovy referencni

systém
o Terminologie dle CCSN/ISO-19111, OGC

Definice sou¥adnicového referen¢niho systému (SRS) a jeho
parametri je nutnou souasti prostorovych dat. Informace o SRS
definuje spojitost sou¥adnic se zemskym povrchem. Z pohledu GIS,
kdy &asto musime kombinovat data vztazena k riznym SRS, je
také jednozna&nd definice SRS diileZitym krokem k (isp&sné
prenositelnosti dat mezi jednotlivymi softwarovymi produkty.



Soutadnicové referenéni systémy

Zakladni pojmy:
e soufadnicovy referenéni systém (SRS) soufadnicovy
referenéni systém - soufadnicovy systém spojeny se Zemi
pomoci datumu.



Soutadnicové referenéni systémy

Z3akladni pojmy:

o Geodetické datum - parametr nebo soubor parametri, které
definuji po¢atek, méFitko a orientaci soufadnicového
referen¢niho systému viz ISO19111. Dle (Vanicek) je
geodetickym datumem nap¥. elipsoid, nebo geoid.



Soutadnicové referenéni systémy

Zakladni pojmy:
e soufadnicovy systém zobrazeni (projected coordinate

reference system) - dvojrozmé&rny soufadnicovy systém
vzedly z kartografického zobrazeni (dle ISO19111).



Soutadnicové referenéni systémy

@ Pojmem transformacni kli¢ rozumime mnoZinu hodnot
transformaénich parametri dané metody.



Soutadnicové referenéni systémy

Figure: Vztah mezi jednotlivymi soufadnicovymi systémy (pFevzato z

Jan Jezek


http://en.wikipedia.org/wiki/Geodetic_system)

Soutadnicové referenéni systémy

P¥evod mezi rliznymi soutadnicovymi referenénimi systémy:

@ V rdmci jednoho datumu (nap¥. S-JTSK) miZeme pFevadét

soufadnice z roviny na elipsoid a pfipadné na geocentrické
soutadnice XYZ.

@ Pro pfechodu na jiny datum je nuntnd transformace XYZ
pripadn& o, A (vice v MK2) pomoci tranforma&niho klice.

@ Dostupné tranformaéni kli¢e a postupy viz www.epsg.org.



Soutadnicové referenéni systémy

Zdroje:

[ Grafarend E., Krumm F.: Map Projections, Springer, Germany,
2006

[ Buchar P.: Mtematickd kartografie 10, Skriptum CVUT, 2002
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