Terminy so vzorcami

J

Gaussovo rozdelenie pravdepodobnosti

normalne rozdelenie pravdepodobnosti s parametrami u a 02 (pre -»< uy <+« , g2 > 0), ktoré je pre -«< x
<+« definované hustotou pravdepodobnosti v tvare

1 _(x=w?
f(x) = e 202

oV2an

POZNAMKA. — Stredna hodnota normalneho rozdelenia je E (X) = u. Normalne rozdelenie ma disperziu
D (X) = 2. Pre normalne rozdelenie sa ¢asto pouziva oznacenie N (u, 02).

J

jednoduchy aritmeticky priemer

sucet meranych hodndt x; uréovanej veli€iny deleny ich poétom n
n

metéda najmensich $tvorcov (MNS)
metdda odhadu skalarneho alebo vektorového parametra z meranych hodnét zaloZzena na podmienke
¥ p; vA=min, kde p; st vahy jednotlivych meranych hodnét a v; st odchylky (opravy) meranych veli¢in

J

neistota merania

parameter priradeny k vysledkom merania, ktory charakterizuje rozptyl hodnét, ktoré sa mézu odévodnene
priradovat k meranej veli€ine

POZNAMKA 1. — Zakladnou kvantitativnou charakteristikou neistoty merania je $tandardna (Uplna) neistota
merania

ktora sa sklada z neistoty typu A a neistoty typu B.

POZNAMKA 2. — V osemdesiatych rokoch dvadsiateho storo&ia bol predlozeny navrh na nahradenie
koncepcie ,chyby merania“ koncepciou ,neistoty merania“. V roku 1990 bol vydany Zapadoeurdopskym
kalibraénym zdruzenim (WECC) dokument, ktory zavadza jednotné vyjadrenie neistoty merania. Zakladnym
dokumentom sa stala smernica GUM (Guide to the expression of uncertainty in measurement), ktora bola
vydand v roku 1993 (dostupné na http://www.bipm.org/en/publications/quides/vim.html).

POZNAMKA 3. — Koncepcia ,neistota merania“ sa ujala najma v disciplinach spojenych s priemyselnou
vyrobou. V oblasti geodézie sa vyuZiva v interdisciplinarnych aplikaciach.

J

parameter presnosti

parameter h funkcie normalneho rozdelenia nahodnej premennej, ktory charakterizuje presnost merania a
. , _ 1 . o ,

uréi sa zo vztahu h = = kde o je smerodajna odchylka

F,J

polohova odchylka

parameter kvality uréenia polohy bodu oznaclujuci presnost tohto uréenia ako algebraicky rozdiel medzi
skuto&nou polohou bodu a prislusnou referenénou polohou bodu vyratanou zo vztahu

Ap = [(ax% + Ay?)


http://www.bipm.org/en/publications/guides/vim.html

kde Ax a Ay su odchylky v jednotlivych suradniciach

POZNAMKA 1. — Polohové odchylka sa najéastejsie uréuje osobitne vo vodorovnej rovine a osobitne v
zvislej rovine a v tomto druhom pripade hovorime o vySkovej odchylke ako o algebraickom rozdiele medzi
skuto€nou vyskou bodu a prislusnou referenénou vyskou bodu vyratanou zo vztahu AH = Hp - H;, kde Hn,
je vySka podrobného bodu vySkopisu a H; je prislusna referenénéa vyska bodu.

POZNAMKA 2. — Polohova odchylka bodu alebo vy$kova odchylka bodu sa vyuZivaju pri overovani
dosiahnutej presnosti vysledkov podrobného mapovania polohopisu alebo podrobného mapovania
vySkopisu a to testovanim na vybere podrobnych bodov zo zaujmového uzemia.

J
stredna suradnicova chyba (bodu)

kvadraticky priemer strednych kvadratickych chyb suradnic (bodu) v rovine oy, = /0,5 (a,? + 033)

J
vSeobecny aritmeticky priemer
vazeny aritmeticky priemer

podiel suétu meranych hodndt xi nasobenych ich vahami p; a deleny suétom vah podla vztahu
i1 XiPi
7i‘L=1 bi

POZNAMKA. — V8eobecny aritmeticky priemer sa vyuZiva na vypo&et odhadu strednej hodnoty veliginy
Z merani rdznej presnosti.

X =

J
zakon Sirenia strednych chyb
zdkon hromadenia strednych chyb

matematicky vztah na vypocet strednej chyby or funkcie nekorelovanych veli¢in

— n 2.2
O = i=1 PO

kde oi su stredné chyby meranych veli¢in a @; su parcialne derivacie funkcie podla tychto veli¢in

J
zakon Sirenia skutoénych chyb
zakon hromadenia skuto€nych chyb

matematicky vztah na vypocet skutocnej chyby & funkcie nekorelovanych velicin
Sf = Zln=1 ¢i£il
kde g su skuto¢né chyby veli¢in a @; st parcialne derivacie funkcie podla tychto veli¢in

POZNAMKA. — Pouzitie zdkona o $ireni skutoénych chyb je v geodézii menej &asté, nakolko skutoéné
chyby obvykle nepozname.

J
zovSeobecneny zakon Sirenia strednych chyb
zovSeobecneny zakon hromadenia strednych chyb

matematicky vztah na vypocet strednych chyb pre p funkcii merani |, xi=fi (I, I2,...,lh) pre i=1, 2, ..., p

2
Ox, Oxyx, le,xp
2 W O
0. g. X1.Xp
FllelT = xi’xz J:C2 . : = Xy
2
Oxiy Oxyxy = Oy

kde Z, je kovarian€na matica vektora x, matica F je matica parcialnych derivacii vektora funkcii F(I) merani |
2



POZNAMKA 1. — Diagonalnymi prvkami kovarianénej matice Z su disperzie jednotlivych zloZiek vektora x,
mimodiagonalne prvky kovarian€nej matice nie su nulové.

POZNAMKA 2. — Funkcie merani | nie st vzajomne nezavislé i ked samotné merania | boli nezavislé (Z; je
diagondlna matica).

19.9.2024



