Plochy patitac¢ove grafiky

Plochy vzniklé:

rotaci(Revolve), Sroubovym pohybem (Screw), vytéire
(Extrude), Sablonovaniiikky po trase (Sweep), potazenim
(Loft)



Rotaéni plochy
(Revolve, Lathg

cor s Kraterova
rovnobezkove kruznice : hranirf:rji
hrdejni

rovnikova




Parametrické vyjadireni rota¢ni plochy

* Plocha vznikne rotaci t¥ti kiivky k kolem osy. Nechje osou rotace
souadnicova o0sa, tvorici kiivkou je meridiark v sodadnicovée
roving (X,2).
Kiivka je dana parametrickyk (t) =[ x(t),0,z(t) |

« Parametricke vyja@ni rot&ni plochy P{,a):

) =| x(t) @osar x(t) Osinxr 2(t) |




Parametrické vyjadireni rota¢ni plochy

o Kiivka je dana parametricky:

k(t) =[x(t),y(t).2(t)]

o Parametricke vyjaeni rot&ni plochy P{,a):

P(t.a@) =| (1) +y2(t) osa /x*(t) + y2(t) Osirar (1) |




Parametrické vyjadieni rotaéni plochy matici rotace

o Kiivka je dana parametricky:
k(t) = x(t), y(t),2(1)]

« Parametricke vyja@ni rot&ni plochy P{,a) vzniklé rotaci plochy kolem
souradnicové osy.

P(t,a) = RIk(t)
[ coqt) sin(t) O]
R:=|—sin(t) coqt) O
0 0o 1




Parametrické vy) adireni Srouboveé plochy

Plocha vznikne Sroubovym pohybemitiad kiivky k, osou
Sroubového pohybu necle sodadnicova osa, tvorici kiivkou je
meridiAanmv soudadnicove rovig (x,2).

m(t) =| x(t),0,z(t) |
Parametrické vyja@ni Sroubové plochy:

x = x(t) [tosa

. R
y = x(t) Bina Mﬁ

z=z(t)+vt,t,aOR

S
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Vytvorieni plochy vytazenim - Extrude

1. Profil — kiivka dana parametricky

K(t)=[x(t). y(t)0]

kolma valcova plocha

P(t.v) =[x(t) ¥(1) v]

2. Plocha je dana prostorovotivkou K(t) a snérovym vektorem povrSel
obecné valcoveé plochy

P(t,v) =K(t)+vLi



Vytazeni se znénou velikosti profilu

Nech’ je v lokalnim soiadnicovém systému dana ti@ kiivka
(profil) K(t)=[x{),y(t)0] Plocha vznikmgtazenim v kolmém sénu a
sowasnym z¥tSovanim (zmensovanim) kruznice.¢&Beni je pimo
unmerneé vytazeni s koeficient (mostim.

P(t,v) = [va<(t) ;v G/(t) ,v] ;vO(1h) tO(0,21)




Sablonovani kiivky po trase — Sweep
Transla¢ni plocha

e Profil K, (u)
« Trasa k(V)

P(u,v) = k;(u) + k,(v)

Hercpective Elsa st




Sablonovani k¥ivky po trase — Sweep
Translaéni plocha

« Profil k,(u)= [x(u), y(u),O]

« Trasa k(V)

Frenetiv trojhran trasovamikvky n,b

Matice natdeniG(v) = ( n(v) f( )
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P(u,v) =G(v) K, (u) +k,(v)




Vytvoieni plochy potazenim - Loft




Vytvoieni plochy potazenim — Pirimkove plochy
Linearni plat
X (u,v) =(1-u)@0(v) +u@div)

Priklad:

a0:=[0,v, —v2'+2v]

al:=[2v,(]

plocha::=[2u, v, (-1+U) Y ~v (v—2)]



Vytvoreni plochy potazenim — Primkové plochy
Linearni pléat

X (u,v) =(1-u)@o(v) +ualv)

Linearni plat Hermitovsky plat

v v




Pri¢néte¢ne vektory
e Sneroveé vektory téenv- kiivky sestrojené podél okrajovekiivky.
()= E (u=0y) ) = 1)

ou ou
Smerove vektory téenv- kiivky sestrojené podél okrajouekrivky

(u=1v);

(o7)
Y

u,v) _0P(u,v)

(uv=0); R (u)

R (u)

ov ov (uv=1;




Vytvorieni plochy potazenim
Hermitovsky plat

~

X (t,v) =FO(t) @o(v) + F1t) @iv) + F qt) P, (v) + F 1t) P, (V)

FO=2°-3°+1
F1=-2t°+ 32
F1=t>-t EEsEERc:: &%




Plynuly prechod mezi plochamt Blend

* Plocha spojujici dva dané platy je&ena okrajovymi kivkami a
pricnymi tecnymi vektory-Hermitovsky plat




Sablonovani k¥ivky po dvou trasach
(Sweep?2 rails)

Plocha je dana 4 hramimi kiivkami




p00 aQ(v) p01
M-:={ bO(u) X(u,v) bl(u)
| p10  al(v) pll
a0= (O,v NV v)
X ) 1 ;
: gRasit: 0.2
bO:(u,O,\/—u2+u) F T b]_:(u,]_,«/—u2+u)
8 06

al= (1,v NV v)

Bilinearni plat
0=(1-u,~1u)M [{ I-v - 1y)'

1

plat-:=u, v,/ —U2'+'U'+"\/ —v2'+'v]



Rotace profilu po kiivce
(Rail Revolve




Rotace profilu po trase jakobilinearni plat
0= (l—u — l,U) M [q 1-v - Y
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p(u) =[0,u,~u?+1]
t(v) =[sin2v,cow ,{
B=[0,1,0
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Bikubicky plat
0=(Fy (u),~1F,(u)) ™ R, (v) -~ 1F,(v))

po0  aqv) pO1
M-:=| bO(u) X(u,v) bl(u)
| p10  al(v) pll |

Bikubicky plat




Obecna bikubicka plocha

75 () B ) =L B (). By () }CLE (). F () =L, (0). F, (0)f
=0

Hermitovské polynomy:
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12-ti vektorovy plat

Hermite, Fergusson

P(u,v)=
[F:a(” ) By (), 15 (), Fy (u )]—G-[F:s("”)a F(v),F5(v), F4(V)]T
_ 0 gP(0,0) %P({),l) 0 _
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G, | - 0
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6 o
0  —P@10) —P(Ll 0
o P(L0) —-P(Ll)



16-ti vektorovy plat se zkruty

Barsky (Hermitovska interpolace)

P(u,v)=

[E«:(”):F1(”)an(ff)aFat(”)]-G-[F.%( ) F(v), E5(v), F4(V)]T
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16-ti vektorovy plat se zkruty
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