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§. 66.
Das Centriren der Winkel.

Bei den Winkelmessungen kam es ofters vor, dass man bei der Be-
obachtung eines Winkels den Mittelpunkt des Winkelmessers nicht immer
iber den Mittelpunkt der Beobachtungsstation stellen konnte. In diesem
Falle hat man, namentlich auf Thirmen, einen Nebenpunkt unter einem
Schallladen so gewiihlt, dass man 1) nach Aussen alle die Punkte sah,
fir welche man die Winkel suchte, und 2) nach Innen auch das Centrum
des Stationspunktes sehen konnte. Auf diesem Nebenpunkte D, der sehr
verschiedene Lagen gegen das Stationscentrum haben konnte, hat man
den falschen Dreieckswinkel ADB, den Winkel ADC und den Abstand
des Centrums vom Aufstellungspunkte gemessen, und aus diesen Daten
die Ableitung des Winkels C gesucht. Diese Correction des Winkels D
heisst die Centrirung desselben, oder seine Reduction ad Centrum. In
folgendem sind 4) Hauptfille der Centrirung aufgefihrt und die Formeln
dafur hergeleitet.

I. Fall wo D rechts von C ist. 4

In dem Dreieck ABC kann man den B ik H
Winkel C = n nicht im Centrum der Sta- A G D
tion messen, und es sey das Instrument \
im Punkt D aufgestellt, wo man die
Punkte A und B und auch das Centrum
C sehen kann. Beobachtet man nun die
Winkel o und r und misst auch die Di-
stanz CD = 9, auf Linien genau, so hat
man in diesen drei Sticken und in den NGO
néherungsweise berechneten Seiten AC = b ks
und BC = a alles was zur Bestimmung des Winkels C = n nothig ist,

undmanhat<AEB=z=0+x=n+y alson =o0 + x —y.
Da aber b : ¢ = sin (r + 0) : sin x und a:0 =sinr:siny so ist:

1) sinx = "S‘“v‘; *+ 9 \und 2) sin 'y = Jenr

Weil aber die Winkel x und y gewohnlich sehr klein sind, so kann
man statt sin x und sin y, x und y setzen, und ihre Werthe durch Divi-
sion mit sin 1” gleich in Sekunden erhalten, folglich:
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s %ﬂ) und y = aas?:xn 11:, und nachdem x und y bekannt sind,

hatman,C:n:o-{—x—y:o-{—%;ﬂ— a_as—?;ll{;;
II. Fall, wo D links von C ist.
Fig. 29. Wenn der Standpunki D links vom

A Centrum C liegt, so istz =0 + y = X
+ n.
folglich n =0+ y — X. Da aber

1) a:d =sin (04 1) :siny

2) b:d =sinr:sin X 80 ist

siny = 3_————————8m (2 ) und sin x = g Sll:] 3

also in Sekunden

5sm(0+r) ot Jdsinr
a sin 1“ wad .77 b sin 1"

Jsm(o-}—r)__ dsinr
a sin 1" b sin 1*
III. Fall, wo B in dem Winkel BCA liegt.
Fig. 30. Liegt der Beobachtungsort D im
B A A ABC so misst man die drei Winkel
X 7 ADC, CDB und BDA. Dieser letate
Winkel theilt sich bei der Centrirung
von Din ¢ und B und es ist ¢ = ¥
+s /9=x+t,sowies=a — y und
t=p8—xfolglichC=s+t=e—7
+,6’—x=¢z+ﬂ——x'—y. Es ist

abera:B:sina:sinyundb'é

DaherC=n=o0+y —x=0+

d sin ¢
= sin # : sin x, daher siny = oo
2 J sin d sin ¢ d sin
sin x = ﬂ;undy:——————. P Wk e '6:
b a sin 1" b sin 1”

D e L, dsng Jdsine
folglich C = e¢ 4+ @ — X y = BDA bsin1' asinl”

IV. Fall, wenn D hinter C liegt.
Liegt der Beobachtungspunkt D hinter dem Punkt C und man misst
die drei Winkel BDA, r, s und CD = & so ist:
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u=y4+rundr=x-+4s é Fig. 31.
C=u+4+v=x+4+y+r+s *\
Setzt man aber Y
u4+v=Cund r4s =D, so ist :\
Cabtxfy X
Da aber b : § = sin s:sin x und \‘a(
a:d =sinr:siny so ist: o //,
ginx = S 808 g e y= g s:‘n : \ \\}[‘;"{//
und in Sekunden ‘\\‘ ;"8//
: . Ty
Fn J sin s i 0 sinr R
b sin 17 a sin 1 g
folglich C=D 4 x +y = D + b"::]“f“ T

a sin 1"



