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Piisp€vek k ocenéni nékterych pfesnych dilkoméri,
uZivanych v zemi Slovenské pfi polygonisaci.
~ Ing. Dr. Jan Cisaf.

Slovensko, i po technické sirdnce nejméné p¥ipravend dédst nového stitu, stalo
se brzy po prevratu stfediskem nejvétdich praci z odboru geodesie, providénych
na uzemi Ceskoslovenské republiky. Byly a vétSinou jesté jsou tu kondny ve velkém
rozsahu prace pro vybudovani jednotné a podrobné trigonometrické sits, velké price
mezindrodni komise rozhraniovaci, dopliiovani sité nivelaéni, soustavnd méfeni pro
mapovani vojensksd, mimofadnd méfeni pro zaloZeni a sjednoceni pozemkového
katastru, opatfeni geodetickych podkladii pro regula¢ni plany rychle vzristajiciho
hlavniho mésta Slovenska Bratislavy, éetnd zaméfovani pro komasace a pro mnozstvi
riznych projektt a Gprav technickych.

Nejrozsdhlejsi a nejobtiznéjsi uloha v oboru zaméfovini pfipadla zemské finanéni
spravé na Slovensku, kters m4d rychle zachytit pi‘esny obraz skutedného stavu po-
zemkové drzby v neustilenych pomérech majetkovych, zavinénych pfevdzné ne-
zdravym drobenim pédy, a déle postaditi s co nejrychlejéim piizptsobovanim svého
operstu rychle se ménicim vlastnickym pomérim.

7, celé ulohy bude vyzadovati nejvétsiho ndkladu opatfeni novych pFesnych
map a proto vétina snah po hospoddrnosti sméfuje k zjednoduseni a tim zkriceni
prace méFiéské. Nejvyznacénéjsim pokrokem v tom sméru pro zvlastni poméry slo-
venské, vykazujici ve vétsi Gdsti nezaméienych tsekdt obtiZny terén pahorkovity
a’hornaty, je zav4déni optického méfeni délek misto pracného mérepi latémi a pdsmem.

Na ziklad$ dobrych zkufenosti s presnymi ddlkoméry ve Svycarsku proniklo
do katastrélni sluzby na Slovensku znaéné mnoZstvi presnych stroji ddlkomérnych,
zatim co v ostatnich zemich pro mnohem piznivéjsi poméry terénni a menii tkoly
se tyto stroje vyskytuji jen ojedinéle a pronikaji pozvolna. Prvnimi dilkoméry na
Slovensku byly dvojobrazové dilkoméry Kernovy, pozdéji byly doplnény délko-
mérnym zafizenim jiz difve uzivané stroje Wildovy a postupné zavedeny délko-
méry Zeiss-Bogshardtovy, Breithauptovy, Kernovy v upravé Friové, Kernovy
v Gpravé Srb-Stysové a nitkové Breithauptovy v tpravé podle Heckmanna.

Viecky uvedené stroje jsou s vyhodou pouziviny, hlavné v té2kém terénu a
pii nepiiznivém tvaru parcel, pro zaméfovani t. zv. metodou polérni. Nékteré z nich
daji se v8ak spolehlivé pouziti i pro sité viech polygonovych pofadd pii méFeni
nejpFesnéjsi metodou polygondini a spliiuji za nejtézsich okolnosti viecky pozadavky
na presnost v urdeni délky kladené. Jsou to ddlkoméry Kernovy, Zeiss-Bosshardtovy
a Wildovy, jejichz vysledky urdeni délek na uréitém tseku polyg. sité jsou v na-
sledujici stati podetné zpracoviny soucasnd s vysledky z pfimého méfeni délek.

Mezi 4 trigonometrickymi body 4, B, C, D (viz obr.) bylo uvazovdno 12 poly-
gondlnich poradt T ... Ty, stykajicich se v 5 uzlovych bodech 7, 19, 28, 40, 44.
V tomto useku polygondlni sité byly zaméFeny horizontdlni 4hly na jednotlivych
bodech Zeiss-Bosshardtovym strojem s non. dif. 02, protoZe zaiizeni na latich
tohoto typu umozitovalo nejlepsi signalisaci. Ziskané udaje byly poufity p¥i vy-
podtech pro viechny pifpady, aby vliv Ghlit byl stejny a mohly se posuzovati jen
vlivy rzné zjisténych délek.
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1:10.000

Prehledny nskres polyg. sité s vyznacenim postupu vypodtu.
Dané body: 4 (¥ — 4152836 m, X— -+ 603.24 m)
B (Y= 57852 m, X— 1 1697.43 m)
C (Y =+ 132640 m, X = -+ 2068.01 m)
D (Y= + 194308 m, X=+ 1272.99 m)

Pfi méfeni délek byly u viech stroji zachovévény podminky vyskytujici se
obvykle pii zaméfovani, aby vysledek nebyl zvldtnim p¥ipadem zkouSeni, ale jen
vyhatkem ze souvislého zaméFovani vétifho rozsahu. Bylo proto hlavni zdsadou za-
chovdni rychlosti bézného méfeni a ponechdvini i zdanlivé méné priznivyeh vy-
sledkdi, aby se nahodilym nahromadénim nepifznivych okolnosti v nékterém misté
projevila p¥ipadni mensi spolehlivost stroje. R4z nahodilosti useku bude ddn 12 pofady
v riiznych smérech rozloZenymi s dostateénym podtem polygondlnich bodi.

Y

Vysledky tedy nebudou méritkem pro maximalni dosazitelnou pFesnost v urdeni
vzdilenosti, jak obydejné byvd pii zkoufeni na p¥imce p¥edem znimé délky, ale
nahodilym obrazem vnitini hodnoty polygondlni sité v daném useku, jejiz jakost
viak bude v p¥imé souvislosti se spolehlivosti ddlkomérného stroje.

V bodech uzlovych, v nichZ se viemi sméry sbihaji polygondlni pofady, od
pevnyeh bodi trigonometrickych vychézejici, mizZe se nejvhodnéji projeviti vliv
riznych nejistot v urdeni délek jednotlivych polygondlnich stran a vyrovmndni po-
skytuje spolehlivy obraz o vlivu nepFesnosti v uréovanych délkach na jakost celé sité.

Pro vyrovndni zvolena metoda nejmensich étvercih a jen pro zajimavost srov-
nani byly p#iblizné hodnoty pro vyrovnani potfebné uréeny pfedem vyrovninim
obeenym primérem aritmetickym, V nafem piipadé péti uzlovych bodd a dvandeti
pofadi mdme 7 nadbyteényeh pozorovéni, tedy 7 korelit a 7 normalnich rovnic
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p¥i vyrovndni podle pozorovini zdvislych. P¥i pozorovini zprostiedkujicim bude
5 nezndmych uzlovyeh bodit a tedy 5 rovnic normélnich. Ponévad# Fe¥eni norm4l-
nich rovnic se musi konati pro thly, pro soufadnice Y a pro soufadnice X, tedy
t¥ikrat, a k tomu jeité pro 4 riizné druhy ziskanych hodnot ¢étyfikrat v kaZdé
sou¥adnici, bude uZiti pozorovéni zprostfedkujiciho znamenati znaénou usporu prace.

Vyrovnani provedeme ve 3 skupindch:

V 1. skuping vyrovndni ihlové pro viecky druby uréenych délek stejné, v 2. sku-
piné vyrovnini soufadnic Y uzlovyeh bodi a ve 3. skupind obdobné vyrovnini
soufadnic X. Soufadnice vyrovnime soudasné pro 4 hodnoty ve vhodném formulafi.

Pti dhlovém vyrovnini uzijeme za p¥iblizné jizniky v uzlovych bodech hodnot
vyrovnanych obecnym aritmetickym primérem, oznadenyeh ¢, na rozdil od defi-
nitivnich vyrovnanych jiznik@ o. Mezi nimi bude platiti vzdjemny vztah:

0 =@7 + d¢r 010 = Qa0 + dQso
019 = Q19 + A 019 Oy =04 + doyu )
Oag = Q35 - d 0ss
Obecné by mély byti splnény podminky:
S {(O'w 19, Oagy G40, Ogy) — 9”1} =0
: @)
fiz {(00, G159, Oag, Oag, 044) — @%2} = O.
Ponévadz nezndme spravnych hodnot jiznikii, pouzijeme vztah@ z rovnic (1) a pro
nahodilé chyby v méFeni dostaneme misto O malé odehylky »; ... y,.

Ji {(97 + d@1), (019 + 4019), (@35 + A025); (040 + d040), (3)
Ous + d0y) — @V =y, ... atd. 8% fiy .

Pfi malych hodnotich d¢ vynechdme vys8i moeniny po rozvinuti podle fady
Taylorovy a dostaneme

) .9
fl (07, @19, 025 0105 Qua) - gﬁ dor+ 5& Aoyt ... —e =1, 4)

o
Jaa-

Za &ast rovnic (4) dosadime;

by = f1 (015 @10) 028y Qu0» Qaa) — 01y 0n ... atd. aZ Uy,

8f af a9/ of) 0.fy

——— = :b, — — (. —:d -

99, " 0019 0 094 ’ 8940 ’ 904 ¢
a dostaneme rovnice oprav :

7{1 = ay, dgr+ by, d@yg + €1, das+ di dog+ ey, dey + 1
. (5

atd. aZ vy,

Z nich uréime rovnice normdlni, které po zavedeni vah budon miti tvar:

[paa} dor 4 [pab] doss + [ pac] d gss -1~ [pad] d ey + [pae] doy -+ [pal] =0
[pab] do; - [pbb| doss + [pbe] doss + [pbA] d oso + [wbe] doys -+ [pbl] =0
[pac] do; + [pbe] doys + [pcc]]dozs+[pcd1]de4o+ |pee] d oy + [pel] =0 (6)
{pad] dor - | pbd]d ey + | ped] dosg + {pdd dQs0+ [pdej]d 0u 1 [pdl] =0
pac] Aoy + [pbe] dosy + [pee] dgos + [pde] d oy + [pee] d oy, 4 [pel] =0

Rosenim dostivame hodnoty dg, o néx je tfeba opraviti p¥iblizné soufadnice g,
abychom obdrzeli nejpravdépodobnéj’i hodnoty .

Obdobné postupujeme p¥i vyrovnsani souiadnicovém. Obecnym aritmetickym
primérem vyrovnané soufadnice pro jeden druh méFeni (v nafem piipads Wildo-
vym strojem) povazujeme za p¥iblizné a oznadime je ¥, X’. Z nich vyrovninim
dostaneme hodnoty nejpravdépodobnéjsi ¥ a X se vztahem
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Yi=Y"1+dy: , X; = X1 +da;

Yo=Yy +dyy - Xig= X1y + d@yp
Yos = Y'og -+ dyas X5 = X'gs + A 235 (7)
Yo=Y+ dyso Xyo = X'yo 4 d s
Y=Yy + dyy Xy =Xy T day

Malé hodnoty dy, dz vypodteme pomoci rovnic oprav: :
Vi = ay dy7 + bl dle + Cy dygg + dl dy40 + €4 dy44 —I— ll atd. az Via. (8)

Obdobné jako pii vyrovndni Gihlovém odvodime i zde z rovnic oprav rovnice nor-
mélni a zavedeme vdhy. Tvar rovnic bude: :

[paa] dy; + | pab] dysg - | pac) dyss + [pad] dyy, + [pae] dyu, + [pal] =
[pab|dy, + | pbb| dys + | pbe] dyss + | pbd] dyso + | pbe| dyuy + [P0l =0
[pac| dys 4 [pbe| dy1g + | poc | dyay + [ pod] dyao + [poe] dyi + | pol] =
|pad| dy; + [pbd| dyss + | ped| dyss + | pdd| dyyo 4 [pde) dysa + [pdl] =
[ pae] dy: + [pbe | Ay + [pee] dyas + [pde] dyuo + | pee | dyua + |pel] =
Pro soufadnice X bude platiti aplné shodny postup a v rovnicich se pouze
vyméni oznadeni Y na X. rmefenim rovnic vypoéteme malé hodnoty dy, dz, o néz
opravime pfiblizné souradnice Y’ a X'

Pro sestaveni normalnich rovnic budou partidlni diferencidly a, b, ¢, d, e pFi
malyeh hodnotdch dg, dy a dz rovny 1, nebo O; budou kladné v tom piipadé,
je-li uzlovy bod uréovin pofadem od pevného bodu ve sméru vypodétu uréovaefho
pofadu a zdporné p¥i urdeni protismérném. Toto pravidlo plati pro thlové i sou-
fadnicové vyrovnani.

Vahy pe budou pifi uhlovém vyrovndni nepiimo umérny poctu stanovisek
v pofadu, tedy W pii k — 10, % Pro véhy soufadnic py a px pouzijeme vzored

uZivanych v katastru:
5000 5000

PY =TT +snRy Y%7 5] tcos Ry

Odechylky thlové ! uréime z rozdila p¥iblizné hodnoty jizniku (ob. aritm. préméru)
a hodnoty v jednotlivych pofadech podcitané.

01— 0" =1, 91— Q% =1y, Q19— 0" =15 atd.

(Pokradovani. — A suivre.)

Redukéni a autoredukéni tacheometry,

Ing. Dr. Josef Ry¥avy.

Nevyhodou obyéejnych tacheometrd nitkovych typu Porrova &i Reichenbachova u nds obvykle
uZivanych je, Ze ob& hlavni velidiny potiebné k sestrojeni plinu, vodor. vzdilenost Dred a vySk.
rozdil H neudiva stroj pfimo, nybrz e mé&fi¢ si je musf odvodit teprve dodatetns, redukénim
vipodtem, vydfslenfm znimych (zjednodusenych) vzorcd tacheometrickych

Drea = (k1 + €) . cos?e H—_—(kl+c).%.sin2e.

Vypodty redukénf, i kdy% se pfi nich pouzije riznych pomtcek poetn{ vykon usnadiujfcich —
tabulek, nomogramt, grafikond, specidl. logaritmickych pravitek — zdrZuji méfie a pripravujf
ho o drahy &as. Tato ztrita Casn se pocituje zejména nepifjemns ve velkych pracich méfickych,
kde ndkdy se musf propoéitivat dvojice redukénich vzorcd i pro nékolik desitek tisict zamérenych
bodd, a kde potom sebe men’i dspora na case pii zaméfeni jednoho bodu znamend velmi mnoho.
UvaZujme jen, Z%e i kdyZ by cely red. vikon netrval déle ne% minutu, p¥i 30.000 bodech bylo- by
tieba. k redukei zhruba asi 2!/, mésice pilné price jednoho podtife. Neni divu, Ze myslenkou
sestrojiti tacheometr, kterjy by zbavil méfite oné ‘imorné price podetnf a skytal hledané velidiny
piimo, zabyvali se pfedetni konstruktéii, ktefi vynaloZili mnoho diimyslu na vyieSeni probléwu.
Mezi nimi najdeme i dva Cechy: prof. V. Lésku a inz Ant. Tichého. Vedouci myslenkou bylo
upraviti stroj tak, aby red. vypoéty bud viibec odpadly nebo aspoii se zjednodusily; p¥i tom
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k Fefeni problému bylo pouZito prostiedkd mechanickych, mechanicko-optickych i ryze optickych.
Vysledkem v3ech téchto snah je dlouhd fada strojii znimych pode jménem reduk éni tacheometry,
které vsak nedosahuji vytdeného cile vidy stejné zdafile a zcela dokonale a po piip. také mne
uplné, t. j. neredukuji obé zdkladni velidiny. Nékterd zafizeni redukdni neptisobi zcela samodinng,
mnoh4 z nich vyzaduji dodateénych vykond méfi¢skych, upravy souddstek strojovych po predchozim
odedteni stupnic a pod. Nejdokonalej$i redukdni zafizeni jsou fa, jeZ pisobi samoc¢inné, bez zdsahu
méfidova, pfi nichZ neni tfeba vibec odeditat stupnici svislého kruhu, ktery pak oviem mfize
aplné odpadnounti. Tacheometry tohoto typu nazyvime autoredukdni.

Obr. 1. Pravitkovy redukéni tacheometr Obr. 2.

Wagner-Fenncliv. Redukéni tacheometr Sanguetiv
(dotykovy).

Prakticky osvéddené konstrukce red. tacheometri lze rozdéliti ve tii velké skupiny obsahujici
tyto typy:

I. Red. tacheometry se stupnicemi na posuvnych pravitkich (téz pravitkové
tacheometry);

II. Red. tacheometry dotykové ¢i kontaktové;

III. Red. tacheometry s optickym redukénim zafizenim v dalekohledu.

Vzorem prvého druhu tacheometri je red. tacheometr Wagnerdv (obr. 1.) konstruovany
fmou Fennel v Kasselu (po prvé v letech 1868--1871). Wagnertiv tacheometr md 3 pravitkové
stupnice: jednu upevnénou na dalekohledu v poloze rovnobéZné s piimkou zdmérnou s nulou
v ose to¢né dalekohledu, druhou vodorovnou s nulou ve svislé ose stroje a konedns tieti svislou
s nalon v horizontu stroje. Po zacileni dalekohledu na lat postavenou kolmo k zdmére a ode-
éteni jejim podle dvou vodorovnych dilkomérnych nitf se vykonstrunje vhodnym nastavenim
obou posuvnych pravitek, vodorovného a svislého, projekéni trojahelnik pravodhly — v méfitku
stupnic na pf. 1:1000 — podobny trojuhelniku skuteénému o odvésnich Dred a H a preponé
rovné délce sklonéné ziméry. Hledané hodnoty Drer a H se ¢tou pak piimo na stupnicich vodo-
rovného a svislého pravitka v méfitku stupnic. Do skupiny tacheometrt pravitkovych nalezi kromé
tacheometru a tachygrafometrun Wagner-Fennelova jeité stroj Kiefertav (1865), Kreuter-
Ertldv (1878) a Puller-Breithauptdv. Dédle bylo uzito reduké. zaffzeni na podobné my&lence
zaloZeného také u zdmér. pravitka Viottiho a u sondovaciho tachygrafu Reichova konstruo-
vaného fmou Ganser ve Vidni. Pravitkové tacheometry jsom dosti tézké stroje, nepiilis piesné
(pracuji v silné zmenfeném méfitkn stupnic), nejsou automatické, prdce s nimi je proto dosti
zdlouhava, zdriuje nafizovdni pravitek a odeditini stupnic. Své doby se jich hojné uZivalo pii
trasovani Zeleznic. Dnes viak jiz pozbyly témé# vyznamu.

Typickym piedstavitelem druhé skupiny red. tacheometrd — dotykovych — je tacheometr
Sanguetiv (obr 2.). Konstruktivai myslenku dotykového zafizeni tohoto stroje uplatnil franec.
inZ. Sanguet po prvé c. 1865 u svého ,longimetru“. U redukéniho zafizeni Sanguetova je podstatné
to, Ze pfl méfeni se o maly dilkomérny thel vykyvne cely dalekohled. Stane se to pikou P,
jejiz jeden konec se opiré o maly ndraznidek na loZiskové vidlici. Piesmykne-li se tento konec piky

Il

tak, ze prijde v dotyk s drubym, sousednfm nérazni¢kem, posune druhy jeji konec svislou tyc 7
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smérem jeji podéiné osy, tedy svisle, a dalekohled, opirajici se o tyé prostiednictvim bFitu, se mirng
nadzdvihne. Svisly posun tyde je vZdy stejny, necht zdkladn{ sklon dalekohledu byl jakykoli. Vodo-
rovns vzdalenost Dreqd joe ddna vidy jednoduchym vyrazem Dred =k . I, v némz ! predstavuje asek
latovy vymezeny vodorovnoun nitf kfi¥e v I. a II. poloze dalekohledu a % je konstanta rovni
zpravidla 100 nebo 50. Misto svislé tyde uzili nékieii konstruktéii — na pf. Charnot, Vogler.
Kern — vyhodnéji poloZené tye vodorovnd. V tomto piipadé se musi pfimontovati na osu toénou
dalekohledu rameno kolmé k pifmce zdmérné (obr. 3.). Misto piky lze uiiti k posunu tyde téz
excentru (Kern). Dotykovym tacheometrem typu Sanguetova se uréi sice piimo vodorovna vzdile-
nost Dred a stroj je tudiz v tomto sméru antoredukéni, zato viak urdeni vyskového rozdilu H
neobejde se bez zasahu méFidova: je tieba odedisti tangentovou (procentovou) stupniei, umisténou
podél posuvné tyde, a udaj tento vynédsobiti vzddlenosti Dred. Oboji tento vykon je sice snadny
a d4 se rychle provdsti, pres to v3ak nelze tvrditi, Ze by stroj i pokud jde o urdeni vysk. rozdilt
pracoval samodinné a nenf{ tedy plné autoredukéni.

Obr. 3. Redukéni tacheometr Obr. 4. Reduk¢ni tacheometr Blancav
Kerniv (dotykovy). (dotykovy).

Do skupiny tacheometrii dotykového typu patitf kromé obou vyobrazenych stroj, Sanguetova
a Kernova, jeité tacheometr Charnotiv (z r. 1889), Vogler-Hildebranddav (z r. 1898),
Blanecdv (obr. 4., Baluiv (z r. 1912) a kone&né i stroj Despiautiv. Lze sem poditati 1 t. zv.
universalni tacheograf luxemb. konstruktéri Zieglera a Hagera (z r. 1893).

Zskladni my$lenka dotykovych tacheometrii je v podstatd uplatnéna té% u universdlniho
tacheometru Léskova, konstruovaného r. 1905 fmou Rost ve Vidni (obr. 5). Ponévadz posuvnd
tyé 7 mi polohu vodorovnou, je k ose analaktic. dalekohledu pFipevnéno opét kolmé rameno R
sméiujici doli. Jeho jedna sténa, ostfe pfibrouSend a jemné vyhlazend, prochdzf presné osou tofnou
dalekohledu. Na tuto plochu se dotladuje a vodorovnym smérem piisobi ocelovy biit, ktery lze
posunouti o tisek konst. velikosti otodenfm tangent. ¥roubu, co stane se pitkou. Chee-li méFid
vykyvnouti dalekohledem, pretocf patku P z jedné polohy do druhé (obé polohy jsou vymezeny
naraznicky), tim otoci se §roub. ktery pak zpisobi vykyv ramene i dalekohledu. Redukéni zaifzeni
pro vyik. rozdily vyFesil prof. Léska jinym zpisobem ne% jakého pouZil na pi. Sanguet a ostatni
konstruktéri dotykovych stroji. Volil k tomu ufelu — podobné jako inZ Tichy (viz déle tacheo-
metr Tichy-Starke) — okulirovy mikrometr. Toto zafizeni viak nepilisobi antomaticky, nybrz vy-
zaduje, aby méfi¢ odedet] nejprve pomocnou stupnici na svislém kruhu a poté podle tohoto ddaje
nastavil mikrometricky $roub posouvajici odeditaci znacku (v daném pkipads vod. nit). Uréenf vysko-
vého rozdilu vyZaduje, jak patrno, opét zdsahu métfi¢ova a nenf tudiZ v tomto sméru stroj autoredukéni.

Podobnou myslenku, jakad jest uplatnéna u stroji dotykovych, ale v provedeni optickém
misto mechanickém (odpadd vykyv dalekohledu), lze sledovati té% u redukéniho tacheometru
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Szepessyova, konstruovaného r. 1925 u fmy F. Siss v Budapedti. U tohoto stroje stupnice
svahomérnd (procentovd) a soufasné dilkomérns, nanesend na svislém kruhu, se promita optickym
zpiisobem do zorného pole dalekohledu, kde se objevi vedle obrazu latové stupnmice, kters se pak
podle jejich dvou dilké odeéte: pomtckou pii tom je vodorovnd nit Jednoducheho kifze.

Pro tiet{ skupinu redukénich tacheometrd je piiznalné to, Ze redukéni zafizeni, které je bud
rvze optické nebo opticko-mechanické, jest umisténo v dalekohledu‘ a to u jednéch stroji (typ a)
v roviné nitk. kfi%e, u druhych (typ b) v objektivm. Optickym redukénim zatizenim typu a jest
opatien na pi. tacheometr inZ. Ant. Tichého, zhotoveny v dilndch vid. fmy Starke (obr. 6.). Jde
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Obr. 5. Obr. 6.
Redukéni tacheometr Lasklv. Universalni tacheometr Tichého.

tu v podstaté o dilkomdr nitkovy s Jedmou niti pevnou, zatim co druhd je pohybliva. Tuato nit
lze posouvati rikrometrem, jej% nazyvédme okuldrov§, v roviné kiize a pfiblizovati neb oddalovati
ji tak od niti pevné. Pii méfenf se otodenim mikrometru nastavi pohybhva nit postupné do dvou
poloh, jich% vzdilenosti od pevné niti se ménf zivisice na sklonu zdméry; v jedné poloze niti se
odméF{ vzdilenost, v druhé vyska. Obd hodnoty, potfebné k nastaveni bubinku okuldr. mikro-
wmetru, se odedtou na dvojité stupnici svislého kruhu. Potom z latovych tseki ! a ' vymezenych
vzidy niti pevnou a nitf pohyblivou v jedné z obou jejich poloh se vypodte Drea = 100 .1 a
H=100 . I'. Tacheometr soustavy Tichého je sice redukénf, nepracuje viak samocdinné, vyZzaduje
opét zdsahu méfidova, ktery musf odelist dva ddaje na svislém kruhu a podle nich nastavit bu-
binek okuldr. mikrometru. Nenf proto autoredukénim:

Zceela odligného redukéniho zaifzeni v roviné kiiZe jest uZito u t.zv. diagramovych tacheo-

1.
metri.Z redukénich rovnic Drea =kl . cos ¢ :-El cose a H=FkI. 4s1n29_£l - 5sin 2 ¢ plat-
nych pro nitkové tacheometry s analaktic. dalekohledem, je patrno, 7e kdyby pfi ziméfe sklonéné
pod Ghlem e se obrazovd vzddilenost y, t. j. vzdalenost odeditacich Znadek — niti, rysek a pod. —

v prvém pi¥padé (pro D) zmensila na (¥ . cos ) a v druhém p¥fpads (pro H) zvétdilana [y . ; sin 2 s),

platily by jednoduché vztahy Dra=1%k.la H=F" .U, pfi CemZ bylo by mo%no snadné — vhodnou
volbou ohniskové vzddlenosti objektiva F a obrazovych velikosti, jez musily by byti dvé: y a ¥,
zatiditi vée tak, aby na pf. k=100 a %' = 20.

Sblizeni nebo oddaleni odeditacich znalek na odlehlost y ', odpovidajici sklonu ¢ umoZiuje
vhodnd konstruovany diagram, nmfstény centricky nad toénou osou dalekohledu a promitnuty opticky
do zorného pole dalekohledu (do roviny nitkovéhe kiize). Obraz 7. ukazuje diagram tacheometrn
Hammer-Fennelova (1896) obsahujici tyto &iry: 1. zdkladni kruznici Z, jez nastavuge se na nulu lat.
stupnice; 2. daru vodorovnych vzdaleno.ti D, podle niz urdi se lat. usek 1; 3. éaru vysk. rozdilu H,
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podle niz urdi se laf. usek !'. Diagram se opticky promitd do zornébo pole dalekohledu a vypliiuje levon
polovinu jeho. Zam&Fi-1i se dalekohledem na lat, primkne se diagram ke hrané lati vidy tou svou ¢dsti,
ktera odpovid4 sklonu = dalekohledn. Odedteme-li podle diagramovych dar 1) a H na latové stupnici
iseky ! a /', bude Dreda =100 . 7a H=20 . I'. V zdklads stejnym zpisobem snazil se vyre&iti problém
antoredukce jiz r. 1295 italsky inz. Nasso a nejnovéji pouzila ho téz fma Breithaupt v Kasseln
pii konstrukei svich novych diagramovych tacheometriteodolitt a tacheometrickych busol (obr. 8.).
Tyto stroje stejné jako tacheometr Hammer-Fennelav pracuji v obou smérech iplné samodc¢inneé
a proto prisludf jim plnym privem néazev autoredukéni. Vnitini presnost jejich je viak niz8i nez
stroji dotykovych (Sanguet, Kern) a také ustroji jejich je choulostivéjsi.
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Obr. 8. Diagramovid tacheometrickd
Autoredukéni tacheometr Hammer-Fenneliv. busola Breithauptova (autoredukéni).

V posledni dobé pouzila diagramového redukéntho zatizeni té% $vyc. fma Kernova u topo-
grafického pravitka zdmérného (obr. 9.), na rozdil v8ak od strojé typu Hammerova umfstila diagram
p¥imo v roviné nitkového kiiZe dalekohledu. Pii naklénéni dalekohledu se pienese tento pohyb
s osy dalekohledu dvojitym konickym, jemnd ozubenym soukolim na kruhovou diagramovou
destickou wulozenou v pouzdfe P, kterd otoél se kolem stiedu leZictho v malé vzddlenosti pod
osou dalekohledovou. V urcitém tklonu dalekohledu = ocitne se pfi niti svislé, nacilené na lat,
¢ast diagramu, odpovidajici thlu sklonu = a na latové stupnici se pak odedte piimo vzdilenost
Dred (podle ¢ar D' a 1), v poméru 1:100) — a vysk. rozdil H vztahujici se k mistu urdenému
vodor. niti kiize (podle dar A’ a H", v poméru 1:20, nebo 1:50). (Pozn. Diagramového red.
zafizeni umisténého pfimo v rovind nitk. kiize pouzila té% fa Buttenschon v Bahrenfeldu;
opatfila jim svdj nejnovéjdi autoredukéni teodolit z r. 1930.)

Mechanickou obdobou autoredukénich tacheometri diagramovych je angl. stroj Jeffcottlv
z 1. 1912, Prof. Jeffcott redil problém autoredukce zpiisobem, ktery v jidfe svém odpovidd
zptisobu Hammerovu; odchylka jest jen v tom, %e misto diagramu, tedy optické pomitcky, pouzil
mechanickych znadek odeéitacich. jemnych platinovych jehel. Redukéni tstroji zdleii ze dvou pak,
jichZ jeden konec je pérem dotladovin a klouZe po piesné zbrouSené povrchové ploe vidy jednoho
ze dvou kotoudd, kdeZto druhy konec kazdé z obou pdk ¥fdi vidy pohyb jedné posuvné znacky
odeéitaci, dané ostrym hrotem platinové jehly, a nastavuje ji vzhledem k tfeti jehle pevné do
vzdilenosti, odpovidajici presné dhlu sklonu e. Podle myslenky Jeffcottovy komstrnovala auto-
redukéni tacheometr londynskd fma Cooke, Troughton & Simms a nejnovéji ji pouzila také
fma Heydeova v Drdazdanech.

U dalsich stroji, které lze rovnéz zafaditi do skupiny III., jest optické zafizeni redukéni
umisténo mimo rovinu nitkového kiiZe. K tomuto typu tacheometri patif nékteré z tacheometri
dvojobrazovych a stroj trojobrazovy (autored. tacheometr Hugershoffiv). Ze starsich dnes neuii-
vanych jiz dvojobrazovych tacheometrd bylo by mo%no jmenovati red. tacheometr Aubell-Rostdyv,
jehoZz objektiv je sloZen ze dvou polotodek, vznikljch biseke! ¢oc¢ky jedné. Z modernich tacheo-
metrd tohoto druhu zaslouZi si zvliitni pozornosti velmi dokonaly dvojobrazovy red. tacheometr
Bosshardt-Zeissdv (obr. 10.), jakoZ i jemu podobny stroj Kern @ v. Hlavni soucdsti redukéniho
zafizeni obou téchto stroji je dvojice otodnych klinkd — hranold klinového tvaru — piedloZenych
pied objektiv a zakryvajicich jednu jeho polovinu, spodni nebo horni. Klinky jsou vmontoviny
do ozubenych prsténcil, je% jsou tak mechanicky s oson toénou dalekohledu a mezi sebou spojeny,
Ze pri sklapéni dalekohledun otddi se vZdy jeden vlevo, druhy vpravo, a to kazdy o tyZ thel =,
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rovny piesné iklonu dalekohledu. Timto soumérnym pootodenim klinkd zméni se deviadni vihel,
o n&j% se odchyluji paprsky klinkem proslé od svého sméru pivodniho; zména jest tmérnd kosi-
nusu dhlu . PonévadZ na velikosti devia¢niho thlu zédvisf i odlehlost obou obrazd vodorovné lati,
které spatiime v zorném poli dalekohledu zacileného na lat a jichZ posun (= useku lafovému )
odecitdme, zkrit{ se v stejném poméru i usek latovy lo (platny pro ¢ = 0) a nabude pii sklonu
s velikosti 7==17o . cos e. To vSak znamend, Ze zakladni vyraz k. 1=100 . I uddvd pifmo jiz vadd-
lenost vodorovnou (redukovanou Dred). Na vi¥kové rozdily se toto redukéni zatizeni nevztahuje.
Kdyby se mély méiiti red. tacheometrem tohoto typu také vysky, musel by se odeditat i svisly
kruh a vy¥kové rozdily by se pak propoéitivaly podle red. vzorce H = Drea . tg . Oba stroje.
Bosshardtiv i Kerntv, jsou tudiZ autoredukéni, ale jen pro vzddlenosti, nikoli pro vy&ky; uplatiuji
se proto a jsou také urceny hlavné pro situadni méteni providénd polirnou metodou s pfesnym
optic. méFenim vzdilenosti, ktersd byla u nds zavedena novymi piedpisy katastralnimi (viz ,Nivod
z r. 1932, instr. A%). Kdyby stroj mél uddvati také pfimo vydkové rozdily, bylo by tieba druhého
podobného zafizeni redukéniho, a také oviem druhého dalekohledu. Red. tacheometr tohoto druhu
konstruovala fma Heydeova podle ndvrhu prof. Hugershoffa. Terto trojobrazovy tacheomet:
Hugershoffiiv je stroj pomérné tézky a dosti slozity, je vyzbrojen trojitym dalekohledem s jedinym
spoleénym okuldrem, jehoZ zorné pole je rozdéleno na 3 oddily.

Obr. 9. Obr. 10. Dvojobrazovy
Kernovo autoredukdni zimérné pravitko tacheometrickd redukéni tacheometr
(typ diagramovy). Bosshardt-Zeissiv.

Redukéni tacheometry, a z nich zejména stroje autoredukéni se samodinné piisobicim redukénim
zaifzenim, maji proti obydejnym tacheometrim neredukénfm velikou vyhodu v tom, %e k veli¢inim
potfebnym ke konstrukeci plinu vedou pifmo a Ze proto se s nimi pracuje velmi hospodirné, jak
toho Z4d4 duch dneSnf doby. Na druhé strané uvddsji se viak proti mim té% nikteré ndmitky.
Poukazuje se zejména na to, Ze nékterd redukini ustroji jsou choulostivd, Ze dopravou se snadné
porusf sprivnd poloha souddstek redukénfho zakizeni, Ze se tyto souddsti castym pouzividnim
opotiebuji a pod.; tim v3fm piesnost pifstroje oviem trpi a ¢asem mohla by i zcela citelnd po-
klesnouti. Neplati to vSak v3eobecné; ostatné chyby tohoto plivodu mohly by miti vyznam jen
tehdy, kdyZ by 8lo o préce, na jichZz presnost se kladou mimoridné vysoké pozadavky, a o stroje
této presnosti odpovidajici (nékteré typy modernich dvojobrazovych tacheometrid). Jediné v takovém
piipadé méla by smysl pak redukce podetni a mohlo by se ji uZiti mfsto redukce mechanické.

. %

V tomto prehledném é&ldnku bylo moZno uvésti jen zdkladni my&lenky jednotlivych redukénich
a autoredukénich tacheometr, zejména téch, které se v méeFické praksi dobie osvédéily, a jichz
po pfip. se dosud, tieba oviem v pozménéné, zdokonalené tpravé, uzivd. To plati zejména o strojich
dotykovych: (Sanguet, Blanc, Kern), diagramovych (Fennel, Breithaupt, Kern), jakoZ i o tacheometru
Jeffcottové. Z modernich red. tacheometrt zasluhuji pov3imnut{ zejména stroje dvojobrazové
(Bosshardt, Kern) a tacheometr trojobrazovy (Hugershoff-Heyde). Pro podrobnéjif studium riznych
konstrukef red. tacheometrii odkazujeme &étendfe na specielni pojednani dole uvedend.
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