IV. ZOBRAZOVACIE METODY

Mongeovo zobrazenie
GaspardMONGE (1746 — 1818) francuzsky matematik

Princip zobrazovacej metody

Suvisiace pojmy:

pravouhly trojhran — Oxyzkartezianska suradnicova sustavagv E

prva priemetia (pédorysia) — rovinar = xy

druhd priemetia (nérysiia) - rovinav =xz

zakladnica— priesénicax =1tn v

kolmé premietanie dort- priemetiat, smer {s}, 'sOn

prvy priemet bodu A — priesénik premietacej priamkis” a priemetnat :

A=

kolmé premietanie dov- priemetav, smer fs}, s0v

o druh;'/sfriemet bodu A - priesénik premietacej priamk$s” a priemetne:
A= nv

O0o00O0o

O

Veta IV.1Zobrazenig): Ez —» Tix Vv, Ao [ Ay, A ], kdeAlA O X, AA« OX,
A= AAA:; n X, je bijekcia.

ZdruzZenie priemetni— otatenie priemetnet= (1y) okolo priamkyx do priemetne
P () - (m°) =v, A-A°

Veta IV.2Zobrazeniap: Es - € =15 x v, Ao[ A, Ao ], kdeA’A, O x aleboA’=A; je
bijekcia.
Definicia IV.1

Mongeovo zobrazenie - Mongeova metdda - Pravouhlégmietanie na dve zdruzené
priemetne - bijektivhe zobrazenia

Suvisiace pojmy:

zdruZené priemety boduA (pddorys, narys)— bodyA°, A,

ordinala bodu- kolmicaA;°A; na zakladnicx

pddorys U;- mnozina pédorysov bodov utvaru U

narys U,- mnozina narysov bodov utvaru U

zdruzené priemety Utvary usporiadana dvojica pédorys a narys utvaru U

000D DO

Orientacia polpriestorov - vytvorenie Styroch kvadrantov
l. kvadrant : A(Xa, ¥a>0, z2>0) [l.kvadrant: B(Xg, ys<0, zs>0)
lll.kvadrant :C(Xc, yc<0, z=<0) IV. kvadrant:D(xp, yo>0, z5<0)




ZdruZené priemety priamky a — usporiadand dvojica priamaoda (a)

Suvisiace pojmy:

podorysny stopnik priamky — priesénik priamky s 1.priemébuP?®=a n 1 (akD)
narysny stopnik priamky — priesénik priamky s 2.priemabuN®=a n v (akD)
prva premietacia priamka — priamka kolmé na 1. prieniet

druha premietacia priamka — priamka kolma na 2. prieniet

| I Ry Wy )

Zdruzené priemety roviny — zdruzené priemety ¢ujucich prvkov roviny
o tri nekolinearne body

dve r6znobeZzky

dve r6zne rovnobezky

bod a priamka neincidujuca danym bodom

[ Wy |

Suvisiace pojmy:

podorysnd stopa roviny— priesénica roviny a 1.priemetn@® = a n m(akD)
narysna stopa roviny— priesénica roviny a 2.priemetne” = a n v(ak )
prva premietacia rovina — rovina kolma na 1.priemat

druha premietacia rovina — rovina kolma na 2.prieniet

000 O

Vyznamné priamky roviny:

Hlavné priamka 1. osnovy— priamka roviny rovnobeZnéa s prvou priefieeth® || 1t
Hlavné priamka 2. osnovy— priamka roviny rovnobeZné s druhou prietoeth?| | v
Spédové priamka 1.0snovy- priamka roviny kolma na hlavné priamky 1.osne{y ht

Veta IV.3 P6dorysy hlavnej a spadovej priamky 1.osnovy stnkgpriamkys'; O hts

Spédova priamka 2.0snovy- priamka roviny kolma na hlavné priamky 2.osnet h*

Veta IV.4 Narysy hlavnej a spadovej priamky 2.osnovy st kagtmigmky <%, 0 h?,

METRICKE ULOHY

Sklapanie roviny — ot&anie roviny kolmej na priemit do priemetne

A7. Algoritmus konStrukcie sklapanie roviny a do prvej priemetne 1t
a, a O 1- 1. premietacia rovina
bodM:MUOa,MOan 1M (Xv, Yu, Zv)

o o0s ot&ania

anm=p° oy

o rovina otaéania boduM
M . M M M. M

o :MUOo",o"UJanT o1 :M;Uoq, 01" Oag
o stred ot&ania boduM

o n (anm)=c"np’=M; M
o polomer otaania boduM

r=| MMl =2y r 4

o sklopena poloha boduM
M:(M)Oo n | (MM =2y (M) O oM,

(M)My| =z



A8. Algoritmus konStrukcie sklapanie roviny a do druhej priemetnev
a, a 0v - 2. premietacia rovina

bodM:MOa,MOanv, MXu, Ym, 2v)

O 0s ot&ania

an v=n° Oy
o rovina otaéania boduM
a":MOd" aOanv o M, O™ oM O as
o stred ot&ania boduM
a"n(anv)=ad"nn® =M, Y
o polomer ota&ania boduM
r=| MMl =yy Ym
o sklopena poloha boduM
M) : M) onv, | (MMl =yy ¥ : (M) o™, | (MIM2] =y
Dizka Use&kyAB

— A;B; sklopenie prvej premietacej roviny @kg do prvej priemetne
— AyB; sklopenie druhej premietacej roviny dkg do druhej priemetne

Otacanie roviny do priemetne

A9. Algoritmus konstrukcie ota¢anie roviny a do prvej priemetne 1t
rovinaa dma ff m

bodM:MOaoa,MOan 1t

o 0s ot&ania
an m=p° P1
o rovina otaéania boduM
o:MOd", a0 p*,6Mna=¢ o' Op*, 0 =s4
o stred ot&ania boduM
O'M N pa =p° O']_M N p]_a = PS]_
o polomer ota&ania boduM
r=|MP| | (M)(P®) | dizka Gseky M 1P
o otoéena poloha boduM
Mo : Mo 0™ n 11 | MoP®| = | MP¥| Mo o™ Mo (PY)| = | (M)(PY)|

a

Veta IV.5 Medzi pédorysmi bodov roving (a 2/ 1t a )i Tt) a ot@enymi polohami bodov do
prvej priemetnatje vz’ah pravouhlej osovej afinity, ktorej osou je pruiemet podorysnej
stopy rovinya.



A10. Algoritmus konstrukcie ota¢anie roviny a do druhej priemetnev
rovinaa 2 v,a ff v
bodM:MOa,MOanv

o o0s ot&ania

anv=n° n,®
o rovina ota¢ania boduM
aV:MOd, aMOn, oM na=¢ oM On?, oM=¢%
o stred ot&ania boduM
o n n®=N° 02" n n= N
o polomer ot&ania boduM
r=IMN°| O(M)(NY) | dizka Gseky M 5N,

o otoéena poloha boduM
Mo : Mo O™ n v, | MgNS| =| M NS Mo O a™2, [ Mo(N®)[ =] (M)(NY)]

Veta IV.6 Medzi narysmi bodov roving (a 4 v, a J{ v) a ot@enymi polohami bodov do

druhej priemetne je vz'ah pravouhlej osovej afinity, ktorej osou je drydriemet narysnej
stopy rovinya

Veta IV.7 ZdruZené priemety kruZnicel — kruznical leZi v rovine, ktora nema osobitnu

polohu

o poédorys kruznicel je elipsali, ktorej hlavna os lezi na pédoryse hlavnej priamky
1.0snovy a maldku zhodnud s polomerom kruznice

o narys kruznicel je elipsal,, ktorej hlavna os lezi na naryse hlavnej priamlog@ovy a
mé dzku zhodnu s polomerom kruznice

Veta IV.8 Zdruzené priemety kolmicek na rovinu
o pddorys kolmicek je priamka k; kolma na pddorys hlavnej priamky 1.osndwy
o narys kolmicek je priamka k, kolma na narys hlavnej priamky 2.0sndvy




