3 BOYUTLU BENZERLIK DONUSUMU

e Bursa-Wolf Modeli

Bursa-Wolf modeli, iki koordinat sistemi arasindaki iliskiyi benzerlik doniisiimii ile tanimlar. Bu iliskinin

tanimlanmasi i¢in ii¢ 6teleme [Xo,Y0,Zo], lic doniikliik (ex,gy,€,) ve bir dlgek faktorii (k) parametreleri gereklidir.
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Iki sistem arasindaki doniisiim esitliginin fonksiyonel modeli su sekilde yazilir.

@i)z([0)+(1+K)R([i) (24)

Burada (p )=[XiYiZil, (r;)=[Ui,Vi,Wi] dik koordinat sistemlerini, R=Ri(ex).Ra(ey).Ra(e;) doniiklik matrisini ve

(ry)=[Xo,Y0,Zo] Oteleme parametrelerini gostermektedir. Ri(ex), Rz(gy), Rs(e;) doniiklik matrisleri,

1 0 0
R,(e,)=|0 Cose, Sine,
0 -Sine, Cose,
Cose, 0 -—Sing,
R,(e,)=| o 1 0
Sing, 0 Cose,



Cose, Sing, O
R,(s,)=|-Sine, Cose, 0
0 0 1

seklinde yazilirsa ¢carpimlari sonucu olusan R doniikliikk matrisi,

_COSSyCOSSZ Cose i Cosey,Sine; + Singy Siney,  Siney Cosey Sine, - CoseySiney,
- Sing, Cose  Cose , Sine , Cose,

(25)

Singy Cose,  CoseySingySine; -Singy Cosey  SineySineySine, + Cosey Cosey,

olarak elde edilir. Jeodezik ¢alismalarda kullanilan koordinat sistemleri yaklasik olarak paralel olan sistemler olduklar
icin doniikliik acilar1 ¢ok kiiciik agilardir. Bu nedenle Cose=1, Sing=¢ ve kabulleri yapilip elde edilen (25) esitligi (24)

esitliginde yerine yazilirsa,



X1 [X, 1 g, -g, [V,
Y, =Y, |[+@Q+x)-e, 1 & ||V (26)
Z, Z, e, —¢& 1 ||W

esitligi elde edilir.

Bu esitliklerden En Kii¢iik Kareler Yontemine gore ¢6ziim,

ATPAX-A"P/=0

V=AX-/ P Matematik Model P
X =(ATPA)'ATPY

esitlikleri yardimiyla yapilir.



UC BOYUTLU KOORDINAT SiISTEMLERI ARASINDAKI DONUSUMLER

1. iki Koordinat sistemi arasinda sadece doniikliik varsa;

1 0 0 Cose, 0 -—Sing, Cose, Sing, O
R,(e,)=[0 Cose, Sine, |R,e,)=| 0 1 0 |Ry(e,)=|-Sine, Cose,
0 -Sine, Cose, Sing, 0 Cose, 0 0 1

seklinde yazilirsa ¢carpimlari sonucu olusan R doniikliik matrisi,

_COSSyCOSSZ Cose x Cosey Sine, + SineySiney,  Singy CoseySine;, - Cosey Siney, ]

- Sine, Cose y Cose , Sine y Cose,

SingyCOSsZ COSSXSinSySiI"ISZ —SinsXCOSSy SinsXSingySineZ + COSSXCOSSy

Cose=1, Sing=¢ kabulleri yapilirsa



X, 1 e, —¢&,|U;

Y, |=|-¢, 1 e, || Vi

Z, e, —¢& 1 ||W
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2. Iki Koordinat sistemi arasinda sadece déniikliik ve dlcek katsayisi varsa;

X, 1 e, —¢g,|lU; 1 e, —¢&, |V,
Y, |=|-¢, 1 e ||V |+xl—-¢g, 1 e, || Vi
Z, e, —& 1 ||W e, —¢& 1 ||W
X, 1 e, —¢&, |V,
Y, |=@+x)-¢e, 1 & ||V,
Z g —€ 1 ||W,

X, 1 e, —¢&, U, Xo
Y [=Q+x)-e, 1 e ||V [+,
Z, e, -g 1 ||[W, Z,



esitlikleri elde edilir.
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Bu esitliklerden En Kiiciik Kareler Yontemine gore ¢6ziim,



V=AX-/ P Matematik Model

esitlikleri yardimiyla yapilir.

ATPAX-ATP/=0
X =(ATPA)"ATPL



