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後方交会法 座標計算
新点より既知点へ観測角と距離を与えて新点の座標を

求めます。
　　　計算方法
　　　　　・ ２点法　――　既知点２点

　　　　　・ ３点法　――　既知点３点
　　　既知点データ

　　　　　各既知点のＸ・Ｙ座標を入力
　　　入力データ
　　　　　新点Ｐから各既知点への観測角と距離を入力
　　　　　　　・ 観測角 ： 水平観測角
　　　　　　　・ 距　離 ：　平面距離
　　　　　　　　角度入力例 ： 12°4′56″→ 12.0456

　　　　＊ 略図の位置関係に注意
表示データはサンプルデータです。
「データクリア」してから新しいデータを入力してください。

　　　　全てのデータを入力後、「Tab」　or　「Enter」で計算開始
　　　　＊ 夾角の閉合差は１点につき1/3補正行っております。

　　　　新点 計算結果

　　　　　・ ２点法 ： ２組の三角形からＸＹ座標、残差及び平均値の表示

　　　　　・ ３点法 ： ６組の三角形からＸＹ座標、残差及び平均値の表示
　　　　　計算書はありません。







