Ellipsoidibergang

Fur die Ellipsoidiibergédnge werden zwei Bearbeitungswege angeboten. Zum einen der direkte
Weg vom Ausgangs- zum Zielellipsoid und zum anderen (ber ein Zwischensystem. Der erste
Weg wird dabei durchgefuhrt, wenn die Translations- und Rotationsparameter des zweiten
Ubergangs durchgehend auf 0. gesetzt sind.

Direkter Weg
gegeben: X,,Y,,Z, im Ausgangsellipsoid
gesucht: X,,Y,,Z, im Zielellipsoid

(A7) Xz =X + My -cos(B)-cos(y) - (X —Xq0)
+ M- - (cos(a) -sin(y) +sin(a) - sin(B) - cos(y)) - (Y, — Y+o)
+ M, - (sin(ar) -sin(y) - cos(at) -sin(B) - cos(y)) - (Z — Z1,)

(18) Yz = YTE - MT 'COS(B) 'Sin(Y) ) (XA _XTO)
+ M - (cos(at) - os(y) —sin(a) -sin(B) -sin(y)) - (Y — Yro)
+M; - (sin(a) - cos(y) + cos(a) - sin(B) -sin(y)) - (Z —Z+,)

(19) Z; =Zs + My -sin(B)- (X, —X+15) =My -sin(a) -cos(B) - (Y, — Yq,)
+M; -cos(a) - cos(B) - (Z, —Z+,)

mit X;, .. Schwerpunktkoordinate in X
Y;o - Schwerpunktkoordinate in Y
Z;, .. Schwerpunktkoordinate in Z
X .. Translation in X
Yie .. TranslationinY

Z. .. Translationin Z
o

.. Rotation um X
B .. RotationumY

v .. Rotation um Z
M. .. Mafstab

m

m

Lésung dber ein Zwischensystem
gegeben: X,,Y,,Z, im Ausgangsellipsoid
gesucht: X¢,Yg,Z. im Zielellipsoid

Berechnung von X,,Y,,Z, auf dem Zwischensystem nach den Formeln (17) bis (19)

(20) X =Xygy +0O5(B,)-COS(1) = COS(B,)-sn(1,) -2 +sin(p,) =2

T1 T1 T1

Xz

(21) YE = YT01 + (Cos(a’l) 'COS(Yl) + Sin(a‘l) : Sin(Bl) ) COS(Yl)) '

T1

+(c08(01,) - €08(y,) —sin(x,) -sin(B,) -sin(y,)) - J —sin(a,)-cos(,) 5
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(22)  Zg = Zyy +(Sin(ay)-sin(y,) —cos(ar, ) -sin(B,) - cos(y,)) -

T1

+ (sin(a,) - cos(y,) +cos(a, ) -sin(B, ) -sin(y,)) - Y, +cos(a,) - cos(B,) - I\iz
T1 T1
Mit X, .. Schwerpunktkoordinate in X
Y:o - Schwerpunktkoordinate in Y
Z;o - Schwerpunktkoordinate in Z
Xqg - Translation in X
Yie - TranslationinY
Z.., .. Translationin Z
o, .. Rotation um X
B, .. Rotationum Y
Y, .. Rotationum Z
M, .. Malistab

[N
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Zurlick zur 3D-Transformation
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