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Для повернення у режим вимірювання кутів натискають клавішу “ANG”. 
У полігонометричному ході довжину лінії вимірюють в два прийома: із початкового 

пункту сторони ходу її довжину вимірюють в один прийом (при трьох окремих наведеннях на 
центр призми відбивача); у другому прийомі ця лінія буде вимірюватися з протилежного її 
кінця (те саме при трьох наведеннях). Виміряні значення  записують у спеціальному журналі 
вимірювання ліній. Відхилення значень довжини лінії  в окремих наведеннях на відбивач і 
прийомах не повинні перевищувати подвійної середньої квадратичної похибки вимірювання 
даної відстані. При більшому розходженні лінію необхідно переміряти, а помилкове значення 
відбракувати [3]. 

Порядок роботи на станції під час тахеометричногознімання. 
Встановлюють тахеометр на виходній точці знімальної планово-висотної основи, 

прилад центрують за допомогою оптичного виска та горизонтують. 
Нуль лімба горизонтального круга орієнтують на початковий напрям, тобто на іншу 

точку знімальної основи. 
Вимірюють висоту приладу і вводять її в пам’ять тахеометра. 
Після цього починають зйомку, послідовно встановлюючи штангу з призмою на пікети, 

які знімають.  
Одночасно зі зйомкою ведуть абрис –  схематичне зображення ситуації. Абрис – є 

важливим елементом тахеометричного знімання, оскільки дозволяє відтворити рельєф і 
ситуацію місцевості під час камерального опрацювання результатів вимірюваь для створення 
топоплану [3]. 
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При визначенні відстаней за допомогою електронного тахеометра потрібно знати сталу 

(постійну поправку) віддалеміра, яка вводиться в значення виміряної відстані. Причиною 
виникнення сталої є конструктивні особливості окремої моделі саме відбивача та 
електронного тахеометра. Значення сталої можна знайти в паспорті приладу, однак вона може 
змінюватись, тому що внаслідок зміни температури і тиску середовища, а також при 
транспортуванні приладу виникають внутрішні деформації, що спричинює зміщення 
конструктивних елементів тахеометра. В такому випадку краще визначити поправку 
додатково [1].   
 В польових умовах використовують визначення сталої створним способом (рис.1 ). 
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Рисунок  1 - Вимірювання ліній у всіх можливих комбінаціях 
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Для цього встановлюють три штативи 1, 2, 3 в створі і на одній висоті та почергово вимірюють 
відстані 2312 , SS , замикальну відстань 13S  (вимірювання відстаней у всіх комбінаціях) з 
використанням електронного тахеометра та відбивача. Стала визначається за формулою  
 

231213 SSSc  .      (1) 
 
Середня квадратична похибка (СКП) визначення сталої дорівнює 
 

222
231213 SSSc mmmm  ,     (2) 

де 
231213

,, SSS mmm  - СКП вимірювання відстаней [1].  

 Для більш точного визначення сталої можна використовувати  більше трьох штативів. 
Формули для її обчислення наведено в статті [1]. 
 Недоліком даного способу є те, що необхідно мати практично горизонтальну ділянку 
місцевості для розташування штативів та втрачати час на встановлення штативів на одній 
висоті та в створ.  
 Щоб уникнути створного розташування штативів, було запропоновано позастворний 
спосіб визначення сталої. В цьому випадку середній штатив встановлюється поза створом двох 
крайніх, а значення сталої V визначається за формулою 

12 1 32 2 13

1 3

cos cos

1 cos cos

S S S
V

   


   
,      (3) 

 
де 21,   - горизонтальні кути,  виміряні з крайніх штативів на відбивач, встановлений на 
середньому штативі. 
 
СКП визначення сталої в цьому випадку дорівнює 
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де mmS ,  - СКП вимірювання відстаней та горизонтальних кутів, 520626  ,   - відступ 

середнього штатива від створу крайніх в горизонтальній площині. 
Недоліком наведеного способу є необхідність вибору практично горизонтальної ділянки 

для встановлення штативів на одній висоті та необхідність додаткового вимірювання 
горизонтальних кутів. 

Щоб використовувати для визначення сталої навіть горбистий рельєф, було розроблено 
ще один позастворний спосіб [2]. Він полягає у вимірюванні, крім  відстаней та 
горизонтальних з крайніх штативів кутів на відбивач середнього штативу, ще й вертикальних 
кутів 321312 ,,  з першого штатива на відбивач, встановлений на другому та потім на третьому 
штативі, а потім з третього штатива на відбивач другого штатива. 
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СКП визначення сталої обчислюється за формулою 
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де 13 12 1 32 3cos cos cos cos cosB         , іjh  - перевищення, а саме: 12 12 12sinh S  , 13 13 13sinh S  , 

32 13 12h h h  ; m  - СКП вимірювання кутів нахилу виміряних ліній [2]. 
 Недоліком наведених вище способів визначення сталої є необхідність проведення 
польових вимірювань саме для визначення сталої як окремої вимірювальної процедури, що 
потребує витрат часу на її проведення. Тому розроблено опосередкований спосіб визначення 
сталої віддалеміра електронного тахеометра за результатами геодезичних вимірювань у 
лінійно-кутовій мережі (рис. 2) [3].  
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Рисунок  2 - Лінійно-кутова засічка п.2 

 
Нехай потрібно визначити координати п.2 за відомими координатами п.1 та п.3. 

Виміряно: горизонтальні кути 21,  ; похилі відстані 3212 , SS ; кути нахилу 3212 ,   на відбивач, 
встановлений на п.2.  У цьому випадку стала віддалеміра електронного тахеометра 
обчислюється за формулою 
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Формула для визначення СКП сталої має вигляд 
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СКП базисної сторони 13D  визначається за формулою 
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де Т – знаменник відносної похибки визначення сторони 13D . 
 Таким чином, розглянуто поступове удосконалення способів визначення сталої 
віддалеміра електронного тахеометра. 
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Аналіз тенденцій розвитку геоінформаційних систем і геодезично-картографічних 

дослідницьких технологій переконливо показує, що в даний час і в найближчому майбутньому 
головна увага фахівця, насамперед у сфері землевпорядкування, буде приділятись 
ефективному використанню потенціалу безпілотних літаючих апаратів[1]. 

 

 
 

Рисунок  1 -  Безпілотний літаючий апарат Phantom 4 PRO  
 

Основна мета використання БПЛА (рис.1) – отримання зображень території із заданими 
характеристиками. Загальновідомо, що аерознімання як вид ДЗЗ – економічно і технологічно 
виправданий спосіб збору просторової інформації, основа для створення топографічних планів 
і карт, створення тривимірних моделей рельєфу і місцевості. Аерознімання вже протягом 
століття є ефективним інструментом для виконання пошукових робіт у галузі геодезії, геолого-
геофізичних розвідок та проведення різного виду моніторингів. У наш час стрімко зростає 
застосування у аерозніманні БПЛА. Це зумовлено багатьма причинами і передусім 
собівартістю аерознімання, яка на декілька порядків менша від застосування пілотованих 
літаків. Крім високої економічної ефективності, БПЛА мають додаткові переваги над 
традиційним аерозніманням і космічним зніманням. Сьогодні застосування на БПЛА якісних 
фото і відеокамер, дає змогу на їх використання в таких напрямках:  

– проведення аерознімання для складання генеральних планів міст; 
– планування використання земель промислового призначення, а також планування 

земель сільського господарства;  
– обстеження районів де відбувся викид шкідливих речовин небезпечних для життя 

людини; 
– інспекція вирубок лісів та відстеження обсягу врожаю для фермерів; 


