
 

 

 

 

 

 

                 平成22年度 

－公共測量－ 作業規程の準則の一部改正 

 

付録６ 計 算 式 集 

 

新旧対照表 



 付録６ 計算式集 

改   正    旧 
コメント 

基準点測量 基準点測量  

2．セオドライト及び測距儀又はトータルステーションを使用した場合の計算式 2．セオドライト及び測距儀又はトータルステーションを使用した場合の計算式  

2.10.3 子午線収差角 2.10.3 子午線収差角  

 

     

γ＝sin

＋
15

1

φΔλ＋

sinφco

1

3
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φ(

φ

2－
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n
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＋

Δλ5

ρ″4

3η2＋2η4)
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   ただし、 

    

x
γ

φ

Δλ

Ｓ

Ｓ

，

0

y

＝λ－λ

：新点の座標

：新点の子午線収差角

：新点の緯度

：

：

2.9.5

2.9.5

η2＝e

による。

のＳ

0

′2co

λ

0を求める式を用いて、φ

s2

0

φ

：座標系原点の経度

， Ｎ＝
1＋η2

c
0を新点の緯度φにして求める。

λ：新点の経度
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＋
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1
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sinφco

1

3

s4
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φ(

φ
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n
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   ただし、 

    

x
γ

φ
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Ｓ

Ｓ

，

0

y

＝λ－λ

：新点の座標

：新点の子午線収差角

：新点の緯度

：

：

2.9.5

2.9.5

η2＝e

による。

の

0
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λ

0を新点の緯度φ
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0

φ

：座標系原点の経度

， Ｎ＝

で
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c
求める。

λ：新点の経度

 

 

 

 



  

改   正    旧 
コメント 

基準点測量 基準点測量  

2．セオドライト及び測距儀又はトータルステーションを使用した場合の計算式 2．セオドライト及び測距儀又はトータルステーションを使用した場合の計算式  

2.9.4 縮尺係数 2.9.4 縮尺係数  

  

 

 

 

 

 

 
 

m＝m0 1＋
2Ｍ1Ｎ1m02
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＋
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2Ｎ1
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φ

λ

λ

γ

m

y
a
e
f
′

0

：新点の緯度

：原点の経度

：新点の経度

：新点の子午線収差角

：新点の縮尺係数

：新点の座標

：長半径

：第二離心率

：扁平率

西は正

γの符号は、新点の位置が当該座標系原点より東にあるときは負、

m
η

0

1

＝
2＝e
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＋
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2Ｎ1
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λ
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y
a
e
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′
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：新点の緯度

：原点の経度

：新点の経度

：新点の子午線収差角

：新点の

：長半径

：第二離心率

：扁平率

：新点の縮尺係数

m
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改   正    旧 
コメント 

基準点測量 基準点測量  

2．セオドライト及び測距儀又はトータルステーションを使用した場合の計算式 2．セオドライト及び測距儀又はトータルステーションを使用した場合の計算式  

2.9.5 基準子午線と垂線（新点より）との交点の緯度 2.9.5 基準子午線と垂線（新点より）との交点の緯度  
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   注 φ1は、他の計算式を用いて求めることができる。 
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＝
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改   正    旧 
コメント 

基準点測量 基準点測量  

３．ＧＮＳＳ測量機を使用した場合の計算式 ３．ＧＰＳ測量機を使用した場合の計算式  

3.4.1 ＧＮＳＳ基線ベクトル 3.4.1 ＧＰＳ基線ベクトル  

 
  3.4.1 ＧＮＳＳ基線ベクトル 
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3.4.1 ＧＰＳ基線ベクトル 
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改   正    旧 
コメント 

基準点測量 基準点測量  

３．ＧＮＳＳ測量機を使用した場合の計算式 ３．ＧＰＳ測量機を使用した場合の計算式  

3.4.2 観測方程式 

       ⑴ 地心直交座標（Ｘ，Ｙ，Ｚ）による観測方程式 

3.4.2 観測方程式 

       ⑴ 地心直交座標（Ｘ，Ｙ，Ｚ）による観測方程式 

 

  

Ｖ

Ｖ

Ｖ
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2

2
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Ｘ
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（注）測量地域の微小回転を推定しない場合は、ξ、η、αの項は除く。 

  

Ｍξ＝

0 0 －cosλ0
0 0 －sinλ0

cosλ0 sinλ0 0  

  

Ｍη＝

0 －cosφ0 －sinφ0・sinλ0
cosφ0 0 sinφ0・cosλ0

sinφ0・sinλ0 －sinφ0・cosλ0 0  

  

Ｍα＝

0 sinφ0 －cosφ0・sinλ0
－sinφ0 0 cosφ0・cosλ0

cosφ0・sinλ0 －cosφ0・cosλ0 0  
 
 
 ただし 

  

φ

ξ

η

α

0，λ0：

：測量地域の

：測量地域の

：

既知点（任意）の緯度，経度

網の鉛直軸の

南北成分の

東西成分の

微小回転

微小回転

微小回転

 
 
 ⑵ 測地座標（緯度φ、経度λ、楕円体高ｈ）による観測方程式 

  

Ｖ

Ｖ

Ｖ
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y

z

(補正量)

＝m2
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δ

δ

φ

λ
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2

2

(未知量)
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δ

δ

δ

φ

λ
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1

1＋Ｍξ

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

ξ＋Ｍη

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

η＋Ｍα

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

α＋

(概算値)

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

－

(観測値)

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

b

b

b

 
（注）測量地域の微小回転を推定しない場合は、ξ、η、αの項は除く。 

  

Ｖ

Ｖ

Ｖ

x

y

z

(補正量)

＝

δＸ

δＹ

δＺ

2

2

2

(未知量)

－

δ

δ

δ

Ｘ

Ｙ

Ｚ

1

1

1

(未知量)

＋Ｍξ

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

ξ＋Ｍη

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

η＋Ｍα

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

α＋

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

(概算値)

－

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

b

b

b

(観測値) 
（注）鉛直線偏差及び鉛直軸の微少回転を推定しない場合は、ξ、η、αの項は除く。 

  

Ｍξ＝

0 0 －cosλ0
0 0 －sinλ0

cosλ0 sinλ0 0  

  

Ｍη＝

0 －cosφ0 －sinφ0・sinλ0
cosφ0 0 sinφ0・cosλ0

sinφ0・sinλ0 －sinφ0・cosλ0 0  

  

Ｍα＝

0 sinφ0 －cosφ0・sinλ0
－sinφ0 0 cosφ0・cosλ0

cosφ0・sinλ0 －cosφ0・cosλ0 0  

  

ξ＝φ

η＝(λ
a－φ

a－λ

g

g )cosφa 
 ただし 

  

φ

ξ

η

φ

φ

α

0

a

g

，

，

，

λ

λ

λ

0

a

g

：

：

：

：天文緯度、天文経度

：測地緯度、測地経度

：網の鉛直軸の微

既知点（任意）の緯度，経度

鉛直線偏差の子午線方向の成分

鉛直線偏差の卯酉線方向の成分

少回転  
 
 ⑵ 測地座標（緯度φ、経度λ、楕円体高ｈ）による観測方程式 
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Ｖ

Ｖ

x

y

z
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＝m2
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δ

δ

φ

λ
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2

2

(未知量)
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(未知量)

δ

δ

δ

φ

λ

h1

1

1＋Ｍξ

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

ξ＋Ｍη

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

η＋Ｍα

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

α＋

(概算値)

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

－

(観測値)

ΔＸ

ΔＹ

ΔＺ

0

0

0

b

b

b

 
（注）鉛直線偏差及び鉛直軸の微少回転を推定しない場合は、ξ、η、αの項は除く。 

 



  

 

改   正    旧 
コメント 

水準測量 水準測量  

1．観測比高に対する補正計算 1．観測比高に対する補正計算  

1.2 正規正標高補正計算（楕円補正） 1.2 正規正標高補正計算（楕円補正）  

Ｋ＝5.28・sin(Ｂ1＋Ｂ2)
Ｂ1－Ｂ2

ρ′
・Ｈ

 
Ｋ＝5.29・sin(Ｂ1＋Ｂ2)

Ｂ1－Ｂ2

ρ′
・Ｈ
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


