Horizontalni trojihelnik s obecnou zakladnou
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redukce z horniho okraje anteny na ARP
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Priloha E.1



Rozbor presnosti:

stfedni chyba méfeného zenitového Uhlu v 1. poloze dalekohledu oy = 0.5-sek

stfedni chyba méfeného vodorovného Uhlu v 1. poloze dalekohledu o, = 0.5sek

stfedni chyba méfeného zenitoveho a vodorovného Ghlu ve dvou polohach dalekohledu
ve 3 skupinach

07

g
O-Zsk :: = = = . = w
V242 9zZsk 0.3-sek T sk - N 0y = 03 sk
stfedni chyba mérené délky:

2mm + 2 dan
a = mm mm-—
DAB 1000

OpDAB = 2.4-mm

matice parcialnich derivaci funkénich vztaht podle proménnych
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A = stack(A1,A2)

0.142 44563 2.717 —112.687 0
0.079 24.898 1.518 0 —107.845

kovarianéni matice méreni
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kovarianéni matice prevyseni
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matice parcialnich derivaci aritmetického praméru podle prevyseni
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