
Таблица 3 

Ведомость расчёта координат теодолитного хода 

№ 
точек 

Горизонтальные 
углы 

Дирекционны
е углы сторон, 

α 
 

Румбы 
сторон, 

r 

Г
о
р
и
зо

н
-

та
л

ь
н
ы

е
 

п
р
о
л

о
ж

е
н
и

я
 с

то
р
о
н
 d

, 

м
 

Приращения координат, м 
Координаты, м 

№ 
то
че
к 

измеренные, 
β (правые) 

исправлен-
ные, β 

вычисленные исправленные 

о  ' о ' о    ' назв. о    ' Δх =d соs r Δy =d sin r Δх Δy Х У 

ПЗ 15     нач
 

         
ПЗ
15 

ПЗ 14  
 

    
ПЗ
14  

        

1       1 

        

2       2 

        

3       3 

        

ПЗ 13     
Контроль 

 
Контроль 

 
ПЗ
13 к  

  

 

 вычx    вычу            

Контроль 

  испрх  

 
 

        

Контроль 

  испру

 

 
 

ПЗ 12     
 теорх   теору  

 начконечнтеор ххх  

=  

 контроль контроль 
 

 

 
n

прав

изм

1


                   Невязка приращений 

  теорвычx xxf  

 Длина хода      Р= 
Контроль 

  теориспр хх  

  теориспр уу  

 nконначтеор 180   начконечнтеор ууу
 

= 
 





n

f


  
                 Невязка приращений

     теорвычу ууf  





 1114

d
P

fx
x ПЗ


 

       


 21x

 


 32x
 

 133 ПЗx
 

 x  





 1114

d
P

f y

yПЗ


 


 21у


 
 32у

 
 133 ПЗу

 
 у  

  теор

прав

измf 
 

Абсолютная невязка хода 
22

ухабс fff  

 nf доп 1  
 

абс

выч

отн
fР

f
:

1
 

2000

1
доп

отнf  
Допустимость 

относительной невязки  

хода 
доп

отн

выч

отн ff   

Вывод: 
 


