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Sou¥adnicové referenéni systémy

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

Definice soutadnicového referen¢niho systému (SRS) a jeho
parametri je nutnou soudsti prostorovych dat. Informace o SRS
definuje spojitost soutadnic se zemskym povrchem. Z pohledu GIS,
kdy ¢asto musime kombinovat data vztaZena k rliznym SRS, je
také jednoznaléna definice SRS dilezitym krokem k (isp&sné
prenositelnosti dat mezi jednotlivymi softwarovymi produkty.
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Zakladni pojmy:
e soufadnicovy referenéni systém (SRS) soufadnicovy
referenéni systém - soufadnicovy systém spojeny se Zemf
pomoci datumu.



Sou¥adnicové referenéni systémy

Zakladni pojmy:
o Geodetické datum - parametr nebo soubor parametril, které
definuji potatek, mé&fitko a orientaci soufadnicového
referenéniho systému viz ISO19111. Dle (Vanicek) je

geodetickym datumem nap¥. elipsoid, nebo geoid.



Sou¥adnicové referenéni systémy

Zakladni pojmy:
e soufadnicovy systém zobrazeni (projected coordinate
reference system) - dvojrozmé&rny soufadnicovy systém
vzedly z kartografického zobrazeni (dle 1ISO19111).



Sou¥adnicové referenéni systémy

@ Pojmem transformacni kli¢ rozumime mnoZinu hodnot
transforma&nich parametri dané metody.



Sou¥adnicové referenéni systémy

P¥evod mezi riznymi soufadnicovymi referenénimi systémy:

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

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

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

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



Sou¥adnicové referenéni systémy
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Figure: Vztah mezi jednotlivymi soufadnicovymi systémy (pfevzato z
http://en.wikipedia.org/wiki/Geodetic_system)


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

Sou¥adnicové referenéni systémy

V rdmci jednoho datumu (nap¥. Besselova elipsoidu a ramce
S-JTSK) Ize na soufadnice nahliZet ve tfech ruznych
soufadnicovych systémech:

@ Rovinnych x,y
@ Geografickych ¢, A\
@ Geocentrickych X, Y, Z
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Molodé&nského transformace
Bursa Wolf, Position vector, Coordinate Frame

P¥evody mezi soufadnicovymi referenénimi systémy

Molod&nského transformace je p¥ima transformace mezi
geografickymi soufadnicemi, bez pfechodu na geocentrické
pravouhlé soufadnice.

(X, Y)1 = (2, M1 225" (0, A)2 = (X, V)2



M &nského transformace
Bursa Wolf, Position vector, Coordinate Frame

P¥evody mezi soufadnicovymi referenénimi systémy

@ Bursa-Wolf je jednim z nejuZivanéjsich algoritmi

@ V GIS ji Ize nalézt také pod nazvy Position Vector, Coordinate
Frame Rotation nebo nej¢astéji Bursa—Wolf (V geodézii se
Castéji setkdvame s ndzvem Helmertova sedmiprvkova 3D
transformace. Za zminku stoji i spojitost ndzvu metody
Bursa-Wolf s vyznamnym &eskym geodetem prof. Milanem
Bursou)



M kého transformace
Bursa Wolf, Position vector, Coordinate Frame

P¥evody mezi soufadnicovymi referenénimi systémy

Postup pfepoltu ma nasledujici kroky:

(X, V)1 = (2, 1= (X, Y, 2)1 25 (X, Y, Z)a = (9, M)2 = (X, V)2

Parametry:

AX - Posun pocatku cilové soustavy ve sméru osy X.
AY - Posun pocatku cilové soustavy ve sméru osy Y.
AZ - Posun pocatku cilové soustavy ve sméru osy Z.
Rotace cilové soustavy okolo osy X.
Rotace cilové soustavy okolo osy Y.
Rotace cilové soustavy okolo osy Z.
- Mé&fitko (nebo téz zkresleni m, kde g =1+ m).
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M &nského transformace
Bursa Wolf, Position vector, Coordinate Frame

P¥evody mezi soufadnicovymi referenénimi systémy

Transformaci mezi soustavami miZeme zapsat rovnici (x',y’, 2/
vyjadFuji soufadnice v cilovém systému a x, y, z v systému

vychozim):
x! X AX
Yy | =qR| v |+ | AY |, (1)
z' z A7

kde matice R popisuje tfi zminéné rotace a plati:

1 0 0 cosB 0 —sing cosy siny O
R= 0 cosa sin o 0 1 0 —siny cosy O
0 —sina cosa sinB 0 cospf 0 0 1

()
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® WWW.epsg.org
@ https://spatialreference.org/
@ https://epsg.io/
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Databaze transforma&nich parametri

Zdroje:
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