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p=rf¥),
e=D
Pro pravouhlé:
X =p-cose
Y =p-sine
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Zkresleni:
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Zobrazeni ekvidistantni v polednicich

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

_rF 1
R - dy



Zobrazeni ekvidistantni v polednicich

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

dp _1
R-dy
Po separaci proménnych a volb& konstanty tak, Ze pdl je zobrazen
jako bod:
p=Ry
e=D
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Zkresleni délkové:

<

mp,=1,m, =

sin
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Zkresleni délkové:

m,=1m, = 4
L sin
Zkresleni Ghlové: )
in Aw 1 —sing
n—m-=
2 ¥+ sing



Zobrazeni ekvidistantni v polednicich




Zobrazeni ekvidistantni v polednicich




Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

Obsah

© Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni



Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

pdp

__Par
R2 sin ) dv)

Po integraci:
p? = k —2R? - cos(¢))

k - integragni konstanta, pro zobrazni pélu jako bod k = 2R?

Y
= 2R - sin —
p sin -
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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

Ekvivalentni zobrazeni - Lambertovo zobrazeni

PROJECTION ["Lambert_Azimuthal_ Equal_Area", AUTHORITY["EPSG!'
PARAMETER["latitude_of_center", 52.0],
PARAMETER["longitude_of_center", 10.0],
PARAMETER["false_easting", 4321000.0],
PARAMETER["false_northing", 3210000.0],

UNIT["m", 1.0],
AXIS["Easting", EAST],
AXIS["Northing", NORTH],
AUTHORITY["EPSG","3035"]1]
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dp P
Rdy R -sin()




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 _ dv
p  siny
Po integraci:
_ (U
p=k- tan(E)
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Vzhledem ke konformité& plati:

P
r= - :1
m <Rsmw>¢_0




Konformni zobrazeni

Vzhledem ke konformité& plati:

P
r= - :1
m <Rsmw>¢_0

Po dosazeni za p (M)w .= 1

Rsing
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Vzhledem ke konformité& plati:

P
r= - :1
m <Rsmw>¢_0

Po dosazeni za p (%)¢ o !
4=

I'Hospitalovo pravidlo: kK =2
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Vysledné rovnice:

p=2R - tan <12b>,

e=D

Stereografickd projekce
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Konformni zobrazeni

rovina mapy

Jan Jezek



Konformni zobrazeni

Zobrazeni odvozené geometrickym zpiisobem - 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)
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Gndémicka projekce
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Gndémicka projekce
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Ortografickd projekce
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Ortograficka projekce
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Zdroje:

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

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