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for(i=0;icnCount;is+)
<

wgsBh_wido_degreefi] « lat_deg[i] + lat_min[i] 7 60.0;
wgsBa_kyungdo_degreef[i) = lon_deg[i} + lon_nin{i] / 60.0;
»

for{j=0;j<nCount;j++)

~BA R0 : id 84_wido_d i

i i sum_wido += wgs84_wido_degree H

: #s [35 < fa = [7e7s30 & cun_i += wgs84_kyungdo_degree[]}:
H

23t
El e s T frieE & .
L =P g jeaies & ave_wido - sum_wida / nCount;

ave_kyungdo = sum kyungdo /nCount;

fig o [iainseod :
H wido_deg = int{ave_wido);

s H
I u !snsnun wido_ain = int{(ave_wido - wido_deg) = 60.0);
! uido sec = ((ave_wido - wido_deg) = 60.0 -~ wido_min) = 60.0;

183 A IR 14 for(k=0;R<nCount ;k++)
<
¢/ [o.ecats !u.nnnnuo v_wido[k] = wgs84_wido_degree[k] - ave_wido;
gamg; i i vu_wido[k] = pow(u_wido[k],2);
2 I r H sum_vv_wido <= vy_wldo[k];
AE gn.nnom 2 ‘ﬂ.ﬂﬂﬂﬂﬂl’ . ’
rmse_wido_1 = sqrt(sum_uvu_wido/(nCount-1));
epstel IﬂlOlE"—“El 5 g rmse_wido_n = rmse_wido_1 / sqrt(aCount);

presion_wido = int(ave_wideo / rmse_wido_n);
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UpdateData(TRUE);

donuble tgsB4_wido_deg, wgsBa_wido_min, wgs8h_wido_sec;

douhle wgsOs_kyungdo_deg, wgs8h_kyungdo_min, wgsBL_kyungda sec;

int bessel_wido_deg, bessel wido_min, bessel kyungdo_deg, bessel_kyungdo_min;
doutle bessel wido_sec, bessel_kyungdo_sec;

€string tecpy, temp2. tempd, temph, tempS, tempt;

ugsen_trido_deq = atof(m_ueSes_vido_Deg);
wgsfy_vido_nin = atef(m_WGS8A_Wido Min);
ugs8y_uido_sec = atof{m _WGCS8%_Wido_Sec);
wgs8h_kyungdo_deg = atof(m_WES84 _Kyungdo_Deg);
wgs@h_kyungdo_min = atof(m_NCS84 Kyungdo_Min);

e 1’3—!__ z 55——-;_ ;TI?S—_ % wgs8a_kyungdo_sec = atof(m_WGSE4_Kyungdo_Sec);
[ JOR— RN wgs8t_uido_degree = wugs§h wido_deg + wgsBu_wido_min / 60.0 + wgs8h_wido_sec / 3600.0;
-1 5125 T 5 2 ums z ugsBs_kyungdo_degree =~ wgs84_kyungdo_deg ¢ wgs84_kyungdo_min / 60.0 + wgs8u_kyungdo_sec / 3
bessel_vido_tegree-wgssy_to_bessel _wido(wgs8h_wido_segree,wyssa_kyungdo_degree);
- . B bessel_kyungdo_degree=wgs8s_to_bessel_kyungdo(wgs8h_wido_degree ,wgs8k_kyungdo_degree);
5 A 8 R } bessel_uido_deg = int{bessel_wido_degree);
bessel_uida_pin = int((bessel_wido_degree - bessel_wido_deg)=30.8);
bessel_wido_sec = {{bessel_wido_degree - bessel wido_deg)=60.9 - bessel_uido_nin)«60.0;
bessel_kyungdo_deg = int(bessel_kyungdo_degree);
bessel_kyungdo_win = int((bessel_kyungdo_degree - bessel kyungdo_deg)«60.0);
By w’ bessel_kyungao_sec = {{bessel_kyungdo_degree - hessel_kyungdo_deg)*60.0 - bessel_kyungdo_nl
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