b) 1. rovntkovd (ekvatoredini) soustava. Z#kladni rovinou je rovina
rovniku a zdkladnim smérem jeji prisenice s rovinou mistniho poledniku.
Soufadnice jsou hodinovy uhel (¢) a deklinace (). Hodinovy dhel méfime v
rovin® rovniku kladné na zdpad v intervalu od Oh do 24h, od jizni vétve
mistniho poledniku, deklinace se mét{ kolmo k roving rovniku v intervalu od
—90° do +90° , kladn& smérem severnim. Ob&as se namisto deklinace pouZivd
pélové distance, m&fend od severniho pélu, a tedy rovnd dopliiku deklinace do
90°.

¢) 2. rovntkovd (ekvatoredini) soustava. Zkladni rovinou je rovina
rovniku a zdkladnim smérem jeji prise¢nice s rovinou ekliptiky (spojnice
jarniho a podzimniho bodu). Soufadnice jsou rektascenze (a) a deklinace (6).
Rektascenzi po&itdme v roving rovniku kladng od jarniho bodu smérem na
vychod v intervalu od Oh do 24h. Obé& rovnikové soustavy se 1i8i jednak tim,
7e vzdjemné rotuji s periodou jednoho hvézdného dne, jednak tim, ze jejich
prvni soufadnice jsou orientovdny v opatném smyslu.

d) Ekliptikdint soustava. Zdkladni rovinou je rovina drahy Zemé kolem
Slunce (ekliptika), zdkladnim smérem v ni je smér k jarnimu bodu. Soutadnice
jsou délka (\) a 3fika (8). Délku métime od jarniho bodu kladné smérem
vychodnim v roving ekliptiky v intervalu 0° — 360°, Sitka se mé&fi kolmo k
ekliptice kladn& na sever v intervalu od —90° do +90°.

2.2 Transformace souradnic

Pokud se jednd o transformaci mezi dvéma soufadnicovymi soustavami s timtéz
potitkem, tedy o pouhou rotaci, lze ji provadét bud piimo ve sférickych
soutadnicich, nebo v soufadnicich pravouhlych. Jde-li v8ak navic je$t¢ o zménu
po&atku, tedy o translaci, je druhy zpisob bezesporu mnohem vyhodnéjsi; pfi
pouziti osobnfho pogitate nepiedstavuje Zddny problém ani z praktického
hlediska. Obecnou rotaci soufadnicové soustavy lze vidy popsat maximdlné
tfemi po sobé ndsledujicimi jednoduchymi rotacemi kolem tfi raznych os. Kazdd
z téchto rotaci vede k transformaci, kterou Ize vyjddfit ndsobenim vektoru
definujiciho pravouhlé soutadnice bodu v dané soustave, tzv. rotaéni matici.
Oznatime-li symbolem 6 dwhel otoleni, jsou piislusné rotatni matice v
pravotodivé soustavé rovny
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R,(6)

R,6)

R(6)

L}

n

1 0 0
0 cosf sinf
0 -sinf cosf

cosf 0 -sinf
0o 1 0
sinf O cosf

cosf sinf 0O
-sinf cosf O
0 0 1

pro oto¢eni kolem osy x,

pro otogeni kolem osy y,

pro otoZeni kolem osy z.

Obecn4 rotace soufadnicové soustavy je tedy pak ddna ndsobkem az tif shora
uvedenych rotaénich matic.

Transformace ve sférickych souradnicich je vyhodnd, jde-li o soustavy o stejném
potdtku. V takovém piipadé se délka privodie neméni a transformace se tykd
pouze uhlovych veli¢in. Pii pfevodu mezi obzornikovymi a ekvatoredlnimi
soutadnicemi jde o otoZeni kolem osy kolmé k roving mistniho poledniku o thel
90° — ¢ (p znadi zem&pisnou $itku, vztah mezi hodinovym dhlem a rektascenzi
je ddn rovnici r = § — «, kde S je mistni hvézdny ¢as). Transformace obéma
sméry je ddna fefenim nautického trojihelnika o vrcholech ve svétovém pélu
P, mistnim zenitu Z a pozorovaném objektu O (viz obr. 1):

sinz cos A = —cosy sind + sing cosd cos f,
sinzsinA = cosd sint,

cos Z = sing sind + cose cosd cos ¢,
cosd cost = coSg cos z + sing sin z cos 4,
cosd sin¢t = sin z sin A4,

sind sing cos z — cosg sin z cos A.



Pfevod mezi ekvatoredlnimi a
ekliptikdInimi soutadnicemi je dén
ototenim kolem spojnice jarniho a
podzimnfho bodu o ihel & (sklon
ekliptiky, jehoz hodnota je Casové
proménnd vlivem precese a nutace —
viz déle) naznateného na obr. 2 (E je
p6l ekliptiky, P svétovy pél a O
pozorovany objekt):

o

Obr. 2 Vziah mezi ekliptikdint a rovntkovou soustavou.

c0sd cosc
cosd sina
sind

cosf3 cosh
cosf3 sinh

sin

cos COsA,
—sinB sing + cosf sin\ cose,
sin8 cose + cosf sinA sine,

= cosd cosq,

sind sine + cosd sino COSE,
sind cose — cosd sina sing.

Transformace v pravouhlych soufadnicich. Oznatime-li vektory v pravouhlé

obzornikové soustavé jako X, = (xo,yo,zo)r, v 1. rovnikové jako

X, = @ Yoo Za
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ve 2. rovnikové jako X, = (X5, Yps zrz)T a v ekliptikdlni



jako X, = (x,, y,, z,)7, jsou jejich slozky v pravotodivé soustavé rovny (je-li

r privodic):
X, = rsin z cos A, X, = rcosb cos f,
Yo = —rsin zsin A4, Y = —rcosé sin ¢,
Z, = I cos g, 24 = rsiné,
X, = 1 Cosd cosa, X, = I CcOosf3 COSA,
Yo = rcosd sina , Y. = rcosf sin\,
Z, = rsind, z, = rsinf.

Zde jsme ovSem uvdzili, Ze azimut a hodinovy iihel maji opaénou orientaci nez
rektascenze a délka, a zménili jsme znaménka soufadnice y v prvnich dvou
soustavdch. Transformace mezi jednotlivymi soustavami (o stejném pocdtku)
jsou potom ddny maticovymi rovnicemi

X, = Rl(goa B ‘P) : Xrl ) Xrl = J(S) : Xr2 > XrZ = Rl(—s) ° Xe’

0

a tedy
X, = X,sing — z,cosp, X, = X,sing + z, cose,
Yo = Yo Y = Yo
Z, = X, C08¢ + z,sing, 2, = X,Sing — z,cosgp,
X = XpcosS + y,sinS, X, = X, cosS — y,, sinS,
Y = X 8in§ + y, cosS, V2 = X 8inS + y,, cosS,
in = Zn, 22 = Za,
X = X, X = X,
Y2 = Y. COSE — z,sing, Ye = ZaSine + y,, cose,
Zn = Y.sine + z, cose, 2. = Z;,C08E — Y, sing .

Translace v pravouhlych soufadnicich Je velice snadnd; tak napt. ptevod mezi
geocentrickou (g s Ygs 2z, ) a heliocentrickou (x, , y,, z,) soustavou, zndme-li
geocentrické soutadnice Slunce X, Y, Z, je ddn jednoduchymi rovnicemi:

X, =x, + X, Ye=w t 7Y, , =z + 2

Podobné vztahy plati i pro translace mezi ostatnimi soustavami.



