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组合式测距仪测量斜距的误差及其改正
‘

王 仁 谦

/土木工程系1

摘要 根据组合式测距仪的结构特点
,

推算出由于视线倾斜而产生的测定倾斜距离的误差
,

并求出

测距头偏心的改正数
4
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目前
,

随着 电磁波测距仪的发展
,

出现了许多种能够同时测定角度和距离的组合式速测仪
4

这种仪器就是在原有的经纬仪的基础上
,

安装上特制的接合器
,

然后在接合器上装上电磁波

测距头组成
4

该仪器能测角
,

同时又能快速又精确地测定距离
,

因而在工程测量中得到广泛的

应用
4

由于这种仪器结构的特殊性
,

测距时是从测距头而不是从望远镜横轴测量的
,

因此当视

线不水平时将产生测距头偏心差
,

该误差是随倾角而变化的
,

如果不对误差进行改正
,

将大大

降低距离的测定精度
4

在对同一条边进行往返测量时
,

会因竖直角较大而产生较大误差
,

使往

返测距较差超出允许值
4

如果不了解此项误差
,

并进行必要的改正
,

就会造成不必要的返工
4

即

使进行多次返工也难于满足要求
4

有时还可能因为其它因素造成误差而使往返较差满足要求
,

而造成观测成果的不可靠性
4

因而研究此项误差产生的原因
、

误差的变化规律
,

并对其进行改

正具有广泛的现实意义
4

3 误差分析及其改正数计算

5
4

5 接合器类型

测距头接合器 目前常用的有两种类型
4

第一种是接合器安装在经纬仪望远镜上
,

这种仪器

的测距头是同望远镜 同步转动的
4

瑞士 : ;3< 厂生产的 = )� % 红外测距仪属此类型
4

第二种类

型是把接合器安装在经纬望远镜支架上
,

这一类型的仪器测距头与望远镜各自有一旋转轴
,

它

们可以独立地旋转
4

北京光学仪器厂生产的测距仪则属于第二类型
4

这两种类型的测距仪
,

测

。
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式中
,

Β 为测距头零点到其旋转中心的距离
, Ε
为视线倾角

4

则 ΕΕ
‘
Φ 赫

‘

Γ 娇
,

把斜长改正后即

可计算平距及高差
4

> 实色

为了检验以上推证
,

选择 ∃ Η
,
0= 两条边

,

用 ∀ += Ι)# )测距仪进行往返测量
,

此仪器 Β

Φ ) ϑ Κ Κ
,

观测数据及计算如表 5
4

表 5 距离改正计算

斜 长

/3/Κ 1

5 ϑ ?
。

7 > ≅

5 ϑ ?
。

7 8 ≅

7 ≅
4

8 ?ϑ

7 ≅
4

8 ? 6

竖 直 角

/
2 ‘ 即1

Γ ϑ 5 ≅ 7 ?

一 ϑ 5 6 > �

一 8 � Λ 8 ?

十8 � ? > �

配
,

/Κ Κ 1

一 6
。

≅

Γ 6
4

≅

Γ 5
4

�

一 5
4

�

未偏心改正

=, /Κ 1

终点起点

5 ϑϑ
4

? ϑ Λ 5

5 ϑ ϑ
4

? 7 7 ≅

7 ≅
4

8 ? 5 �

7 ≅
4

8 ? ϑϑ

Μ= 挂一珑 Μ 改 正 后 Μ珑一巩 )

/Κ Κ 1 = /Κ 1 /Κ Κ 1

5 ϑ ϑ
。

? � Λ �

> 7
4

7 5 ϑ ϑ
4

? � 7 ? 7
4

≅

7 ≅
4

8 ? >≅

�
4

5 7 ≅
4

8 ? � 5 5
4

7

Η∃=0∃Η0=

由表 5可以看出
,

如果未进行偏心误差改正
,

则往返测较差较大
,

特别是 ∃ Η 边
,

往返测较

差达 >7
4

7 Κ Κ
,

已经达到不允许的程度
4

但若进行偏 心差改正
,

则往返测较差得到很大的改善
4

7 结论

速测仪的偏心差是由于仪器的构造所造成的
,

同时又与测距的倾角有关
4

只要测距头存在

偏心差
,

则必然会引起斜长误差
,

因而必须对斜距进行偏心误差改正
,

才能保证高精度测距的

要求
4

第一类结构
,

由于测距头是同望远镜一直转动的
,

测距头的旋转中心即为望远镜的旋转

中心
,

因而测距头的偏心差 Ν 必存在
4

第二类仪器
,

测距头的旋转轴是在接合器上
,

因而可以

通过改造接合器结构
,

使其旋转中心位于测距头零点
,

即使 Ο 二 8
4

但对现有的 Β护 的仪器
,

必

须由说明书查得 Β 值或直接在仪器上量取 Β 值
,

然后采用式 /71 对斜长进行改正
4
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