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Transformace v roviné
p\=/(p:p,)

[Pl;pz]; P’=[p’1;p’2] ., zobrazeni “%:P—P':

(1)

py=2(p:ps)

Priklad:
%:AABC - AA'B'C"
=[0;0] p'\=p’—2/p,+2 A'=[2;—1]
B=[41 p)=[p+pp,-1 B'=[164]
C=[14] =[ 1;4]
5 =[9—2]
S ., =[2;0.4] S'AB=[6 V2;42]

< Spatn¢ !!

Obrazem usecky nemusi byt useCka = pii nelinearnich transformacich

vektorovych dat je tieba 1 s
jako “ktivku”

p1=A1+t(B1—A1)
P :Az"'t(Bz_Az)

Zdrojovy kod

Spustit

-2—1%23456789 10 11 12 13 14 15 1
14

Nelinearni transformace obr3

useckou zachazet jako s kiivkou - transformovat

ht:=0.005;t:=0;1:=0;
Repeat
P[i,1]:=A[1]+t*(B[1]-
A[1]);P[L,2]=A[2]+t*(B[2]-A[2]);
Z(P[1],Q[1]); t:=t+ht;1:=1+1
until t>1;
PolyLine(Q,1,Red,Green,Blue);
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Linearni transformace

Transformaci % nazveme linearni, jestlize soustava urcujici transformaci je linearni, tj. jestliZze vztah mezi
soufadnicemi bodii P, P' lze vyjadfit soustavou linearnich rovnic

p"lzzllp1+221p2+rl N p:1 B D I (20 T I S T R Y
P r=2P T 250, t Prl| |42 22| P2) |12

Transformace 7 je tak ur¢ena matici Z* a vektorem r.

Priklad: Jsou dany body 4=[0;0]; B=[4;1]; C=[1,4] a transformace
z:p'1:—2p1+p2+6:> p'l _ -2 1\ P " 6
pLy=—p+2p,+5 P -1 2)p,| |5

Urc¢eme body A';B";,C"!

(=2 1), (6) (=2 1Y0).(6) (6
A‘—12A+5‘—120+5‘5]
(=2 1), (6) (=2 1Y4).(6) (-1
B'=l 1 2B sl -1 211 [Ts)T] 3
(=2 1) (6) (=2 1Y1).(6) (8
= 2C+[5]‘ 12 4+[5 “l12

Zdrojovy kod Spudtit




Homogenni souiradnice: Uspofadanou trojici (C 56,558 3); ¢, #0 nazyvame pravouhlé homogenni soufadnice

4o &

bodu M v roving, jestlize plati TR E =y, kde [x,y] jsou kartézske souradnice bodu M v roving.
3 3

Projektivni transformace roviny:
'
- Zn Zy 7y | 6
' —
CY Fl2n 2n 23 |6,
!
Gl |23 23 233 )65

Je-li z,=z,,=0, z;;= {;=1,pak

P\ =2 Pt 2y Dyt P D 2y h| P
PY= 2Py 2Dyt = Py T2y 2y B | Do =P =7"P'
1 =0p+ O0p,+I-1 1 0O 0 1]1

Transpozice:
P\ =zt 250, Zy Zp 0
p'22212p1+222p2+’”2:>(p'1p'z 1):(p1p2 1) Zy Zy 0=P'=P-Z
1 =0p+ Op,+I1-1 o 1
procedure TransOfPoint
procedure SetMatrix (var Z:TMatrix); (X:TPoint;Z:TMatrix;var Xc:TPoint);
begin var i,j:Byte;
Z[1,1]=-2;7[1,2]:=-1;Z][1,3]:=0; begin
Z[2,1]:=1,Z2[2,2]:== 2;Z[2,3]:=0; for i:=1 to3do Xc[i]:=0;
Z[3,1]:=6;7[3,2]:=5;Z[3,3]:=1; forj=1 to3do
end; for i:=1 to 3 do Xc[j]:=Xc[j[+X[i]*Z[i,];

end;



Z.akladni linearni transformace v roviné

Osova soumérnost

podle osy x podle osy y

A ¥

X A Al

Al
O(x) O(y)
x'=x X'=—x
y'==y y'=y

1 00 -1 00
0,=|0 -1 0 0,={0 10

0 0 1 0 01

Piiklad — oto¢eni trojihelnika o 60°

Procedure Rotation

(Alfa:Real;var R:TMatrix);
begin

Osova soumérnost

Stiredova soumérnost Rotace Translace

podle pocatku kolem pocatku o vektor u

b y ¥

A A! !
X g
O a A
A %

0 O

S(0) R(0,0) T(u)
x'=—x x'=xcoso+ysino x'=x+u,
y'=-y y'=—xsinx+ ycoso y'=y+tu,
-1 0 0 cosor  sino 0 1 00
S=[{0 -1 0 R, =|—-sinx cosax 0 T,=/0 1 0
0 0 1 0 1 1 v v, 1

R[1,1]:= cos(Alfa); R[1,2]:= -sin(Alfa); R[1,3]:=0;
R[2,1]:= -sin(Alfa); R[2,2]:= cos(Alfa); R[2,3]:=0;

R[3,1]:=0;
end;

R[3,2]:=0;

Editovat priklad

R[3,3]:=1;

Alfa:=pi/3; Transf2D.Rotation(Alfa,Z);
Transf2D.TransOfPoint(A,Z,Ac);
Transf2D.TransOfPoint(B,Z,Bc¢);
Transf2D.TransOfPoint(C,Z,Cc);

Spustit program

Draw2D.Triangle(Ac,Bc,Cc,Red,Green,Blue);



Stejnolehlost (homotetie) Osova afinita Osova afinita

se sttedem v pocatku S 0SOU V 0S€ X S 0SOU V 0S€ Y
¥y
¥
‘Al 50 ¥ |[0.1]
A x A’
A A=0.5 ¥ \)/ A
o . P [1,0]
A',‘IJL=—D.5 —
H(O,1) A(x, P) A(y,P)
A 0O 1 00 p p, 0
x'=Ax x'=x+py x'=px
oy H@o 0| A= o 0T A= 010
e 001 : 001 : 0 01
e’ ] x Stejnolehlost - zvétSovani
.l a zmensovani
. 7 Osova afinita - "zkoseni."
| pivodni obdélnik
4 4
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Skladani linearnich transformaci

A Rotace kolem obecného bodu:
G R(S,0), S# 0
a | R(Sa) T(SO):S > 0;4— 4,;
ﬁ _—
% R(O,0): 4 — 4,:T(0S):0—S;4, > A’
A A, A nejdiiv T (SO), potom R(O,a), nakonec T(OS)
o H)= £ (809)= /28
¢ | %0,q) R(S.00) = T(0S)oR(0.,0)0T(50)
_ smér vypoctu
A R(S,0) = T(0S)oR(0,a)aT (SO)

smer vypoctu
7

Procedure GenRot(S:TPoint;Alfa:Double; war Mat:TMatrix);

var Matl,Mat2 :TMatrix; {mezivysledné matice}
\% :TVector; {vektor posunuti}

begin
V[1]:=-S[1];V[2]:=-S[2];Trans (V,Matl); {nastaveni matice posunuti}
Rot (Alfa,Mat2); {nastaveni matice rotace kolem pocatku,
Multip(Mat1,Mat2,Mat); {soucin mezivysledkii,
V[1]:=-V[1];V[2]:=-V[2]; {vektor zpétného posunuti} Editovat ptikla
Matl:=Mat; Zdrojovy kod
Trans (V,Mat2); {matice zpétného posunuti} Spustit
Multip (Matl,Mat2,Mat); {matice vysledné transformace}

end;



Osova soumérnost podle obecné osy
O(p)ip#x;p#y

T(Fé): A= A;p = p
R(O,-a): 4 — 4,;p, = p,
R(O,0): p, = p; 4, = A,
T(OﬁP):p1 — p; 4, > A’

O(PO) =T (PO)uR(0,-0)o0(x)aR(0,a)aT (OP)

Zdrojovy kod Spustitelny kiod

Valeni kruZnice po primce
Procedure RollCircLine(S:TPoint;r,h:Double;var Mat:TMatrix);
var v :TVector; T1,T2:TMatrix;

begin
v[1]:=h;v[2]:=0;v[3]:=1; {nastaveni vektoru translace}

GenRot(S,-h/r, T1); {nastaveni rotace}

Trans(V,T2); {nastaveni translace}
Multip(T1,T2,Mat); {sloZeni}
end;

Spustiteiny Kod

Zdrojovy kod




Valeni kruZznice po kruZnici

Tento pohyb musime sloZit z rotace valici se kruznice okolo
jejiho stfedu S| o uhel o a rotace téZe kruznice okolo stfedu

S, drahy o tihel 3 tak, aby délky oblouki A8, AC byly
navzajem rovny, tj. R, =R.

Zdrojovv kod Spustitelny kod
Valeni tii kruznic Spustitelny kod
Valeni piimky po kruznici Spustitelny Kéd

Semestralni prace na dané téma

10. cviceni




