授课提纲或板书设计
	第九章 交会法和小三角测量

一、概述
二、前、侧、后方交会
三、交会点的精度
四、单三角形
五、其他交会方法
六、测边交会
七、线形锁
八、线形锁的精度
九、中点多边形





课 堂 教 学 安 排
	教学环节
及时间分配
	教学主要内容与过程
	教法运用

	一、组织教学
3分钟

二、新课导入
7分钟



三、新课讲解
70分钟


























































四、课堂小结
6分钟


五、布置作业
5分钟

	
考勤，营造课堂氛围


同学们我们现在开始上课，上节课我们进行了经纬仪的实际操作，大家回想一下相关操作步骤，是否已能熟练操作。

今天我们进行第九章交会法和小三角测量的学习。
在我国广阔的土地上，已经布设了一系列高精度的大地点（或称高级控制点）。这些大地点的平面坐标和高程可以从有关控制点成果表中查取。但是，这些点还比较稀少，必须根据实际需要，以大地点为基础，再发展若干精度较低的解析控制点。
解析控制点的布设形式是多种多样的：可以采用测角和量边联合作业的导线测量方法；也可以采用单是测角的作业方法，即测角交会和小三角测量；还可以采用测边交会的方法。
如果已知A、B两点的坐标（图9-1），为了计算未知点P的坐标，只要观测∠A和∠B就行了。这样测定未知点P的平面坐标的方法，称为前方交会。
如果不是测定∠A和∠B，而是测定∠A和∠P（图9-2），或者测定∠B和∠P，同样也可以计算出未知点P的坐标。这种方法称为侧方交会。
为了求得未知点P的坐标，也可以在P点上瞄准A、B、C三个已知点，测得∠a、∠A（图9-3）。这种方法称为后方交会。
前方交会、侧方交会和后方交会统称为测角交会法，或经纬仪交会。用测角交会法测
定未知点的坐标，由于图形结构简单，外业工作都比较简易，是经常采用的加密控制点的
有时，测区条件比较困难，例如测区中的已知点较少，或者地物稠密，采用上述典型
的测角交会有困难时，也可以因地制宜地采用旁点交会法（图9-4），即用已知点A、B来测定未知点C、D、E、F、G的坐标，或者采用双点后方交会（图9-5）来测定未知点P、P2的坐标。
目前电磁波测距仪已被广泛应用，在测定未知点坐标时，也可采用测量边长S.、S。的方法，称为测边交会法。
有时为了同时测定一系列未知点的坐标，可以采用结构比较复杂的图形。图9-7和图9.8的图形都是由一些相邻的三角形构成的复杂图形，这种结构的图形称为三角网。在三角网中的每个三角形的内角一般都要观测，测定这类图形的测量工作，称为三角测量。为了与高精度的国家等级三角测量有所区别，一般又称为小三角测量。小三角测量的图形结构是多种多样的，图9-7的图形称为中点多边形；图9-8是连接在两个已知点间的单三角锁，称为线形三角锁，简称线形锁。
9-2  前方交会
余切公式：
9-3  侧方交会
阅读了解。
9-4  后方交会
余切计算式。
危险圆。
9-5  交会点的精度
阅读理解。
9-6  单三角形
阅读了解。
9-7  其他交会法
一、旁点交会法
二、双点后方交会
9-8  测边交会
为了求算未知点P的平面坐标，除去测角交会法外，目前电磁波测距仪已在测量工作中普遍采用，所以可以测量边长Sa、Sb。（图9-42)，以算出P点坐标，这种方法称为测边交会法。本来为了求出P点的坐标，测量两条边长就可以了，但是为了检核，同时又为了提高P点坐标的精度，通常是采用三边交会法（图9-42)。其中两条边长是求P点坐标的，另外一条边长作检核。或者用四边交会法（图-43），这时可以组成两个各有两条观测边的图形，求得P点的两组坐标。当这两组相应坐标之差在一定范围内时，取其平均值作为P点的最后坐标。
9-9  线形锁
一、不测连接角的线形锁
二、观测两个连接角的线形锁
三、测一个角的线形锁
9-10  线形锁的精度
一、线形锁的边长及点位精度
二、线形锁图形的讨论
9-11  中点多边形
中点多边形（图9-56）的平差计算的要求是：经过平差后的角值要满足中点多边形所具有全部几何条件。这些几何条件包括：（1）三角形内角和等于180°，（2）中点B周围各角之和等于360°，这个条件称为圆周条件，（3）从AB边出发，依次推算BN1、BN2、BN3、BN，再算出AB边，要与起算的AB边长相等，这个条件称为边长条件。下面介绍一种处理这些条件的近似方法。
   
 补充：交会法和小三角测量的概念。
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