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Sd mentinem intotdeauna industria noastrd
la nivelul celor mai noi cuceriri ale tehnicii
si stiintei !

NICOLAE CEAUSESCU

(Din cuvintarea la Plenara Consiliului National
al Oamenilor Muncii, 31 iulie 1989).

CUVINT INAINTE

In acest an — in primdvara cdruia Romdnia a rambursat in intre-
gime datoria externd, devenind, cu adevdrat, independentd economic §i
politic — productia_industriald va fi de cca 135 ori mai mare decit in
1945, o crestere de 120 ori fiind realizatd dupd Congresul al IX-lea al
Partidului Comunist Romdn.

Rezultatele de pind acum $i prevederile pentru anul 1990 asigurd
infaptuirea hotdaririlor Congresului al XIll-lea al partidului privind dez-
voltarea economico-sociald a tdarii, realizarea obiectivului strategic al
celui de al 8-lea cincinal — trecerea Romdniei la stadiul de tard socia-
listd mediu dezvoltata. )

Din obiectivul fundamental al celui de al 9-lea cincinal —, care este
asigurarea trecerii la cea de a doua fazd, superioard, a construirii socie-
tatii socialiste multilateral dezvoltate in {ara noastrd, pe baza si a celor
mai avansate cuceriri ale stiintei si tehnicii — desprindem sarcina de
continuare fermd a politicii de dezvoltare a industriei prelucrdtoare,
acordind prioritate sectoarelor tehnicii de virf. Astfel, industria electro-
nicd va dezvolta, cu precadere, productia de componente perfectionate
si de echipamente de electronica industriala.

Prin efortul cercetarii stiintifice — orientat spre infdptuirea pro-
gramelor de organizare, modernizare si dezvoltare, vor fi asimilate in
fabricatie, in toate ramurile economiei, noi tipuri de masini si instalatii
tehnologice, la nivelul realizdrilor inalte de pe plan mondial.

Invatamintul va asigura in 1991—95 pregatirea profesionald a
‘aproape 2 milioane persoane (intregul tineret urmind scoala de 12 ani),
iar programele de reciclare, pentru perfectionarea cunostintelor profe-
sionale ale tuturor categoriilor de oameni ai muncii, vor cuprinde peste
3,2 milioane persoane anual. : X

In acest larg context, prezinid o mare importantd producerea si
folosirea eficienta, bine directionatd, a echipamentelor si utilajelor de
inalta tehnicitate cu care sint sau vor fi dotate unitatile din industrie,
din cercetare sau invatamint.

Ne indreptam, spre exemplu, atentia asupra mijloacelor de electronica
industriald, cu o extinsa paletd a aplicatiilor, de la conducerea proceselor indus-
triale si cercetarea-proiectarea-fabricarea produselor de calitate pind la instruirea
in toate formele de invatamint. Multe dintre aceste produse ale industriei elec-
tronice si de tehnicd de calcul au interfete grafice, pentru care existd sau tre-
buie scrise adevérate pachete de programe de aplicatii. Bazati si pe o prpductie
proprie de microprocesoare s-a dezvoltat fabricatia de calculatoare profesionale,
de microcalculatoare ca si de echipantente periferice adecvate: display-uri grafice,
mese de desen (plotere), imprimante grafice etc.; alaturi de acestea se produc
minicalculatoare interactive, compatibile cu familii uzuale pe plan international,
ca si calculatoare medii, cu performante ridicate.



3

Prelucrarea graficd a datelor necesitd tehnici diferite de ale prelucrarii cla-
sice, sistemele grafice — bazale pe concepte matematice si logice evoluate — im-
punind standardizdri in hardware si software, pentru a-si asigura independenta
fatd de aplicatii si fatd de echipamentele utilizate ; realizarea acestei portabilitdti
rezulta si din sustinute activitati de proiectare pentru obtinerea de nuclee gra-
fice standardizate, ce interfateazd aplicatia si operatorul, asigurind independenta
de limbajul programului de aplicatie si de sistemul de operare al echipamen-
tului, in adevarate statii grafice.

Industria producatoare de echipamente electronice interactive .este impulsio-
nata de cerintele crescinde s: diversificate ale economiei, de rezultatele cercetd-
rilor in toate domehiile, de performantele impuse aplicatiilor; se dezvoltd atfit
la producitori cit si la utilizatori adevarate ,industrii de programe“ de -sistem
si de aplicatii. Desi producatorii de tehnicd de calcul reusesc sid incorporeze in
echipamente si in cistemele de operare facilitati grafice din ce in ce mai adin-
cite, programele de aplicatii scrise de utilizatori nu se reduc numeric ci sporesc
si in complexitate, pe masura dezvoltirii cercetarii-proiectarii asistate, a fabri-
catiei si conducerii productiei asistate, a interesului pentru asistarea cu calcu-
iatorul in toate” doineniile economiei.

Mijloacele roménesti de comunicare in masad (presa centrald, radioul, tele-
viziunea s.a.), au reflectat extinderea eficientd, a feluritelor aplicatii de asistare
graficd ce asigura competitivitatea la export, calitatea superioard, economia de
materii prime si materiale, combustibili si energie, modernizarea industriei, s.a.:
proiectarea si fabricarea corpului si compartimentelor navelor, conducerea robo-
tilor, proiectarea, testarea si executia circuitelor electronice imprimate, proiectarea
cladirilor, optimizarea si sistematizarea ansamblurilor arhitecturale, prelucrarea
imaginilor in medicind, fotogrammetrie, teledetectie s.a., “simbolizate prin CAD,
CAM, CAE (sau PAC, IAC, FAC), deci proiectare, fabricatie, inginerie — asistate
de calculator, corelate cu suportul de instruire si educare asistatd (IEAC), prezent
atit in programele de reciclare cit si in invatamint.

Editurile, cu precddere Editura Tehnicd, si-au adus contributia in domeniu
publicind cdrti privind grafica interactivd si prelucrarea imaginilor, ca si module
privind terminalele grafice roméanesti, aplicatii grafice — inclusiv pe calculatoare
personal-profesionale — in manuale-si publicatii seriale (exemplu AMC — Auto-
matici, management, calculatoare) s.a.

Din aceleasi cicluri continue fac parte si volumele de fatd, orientate (con-
form si unor preocupdri indelungate ale autorilor in invatidmintul si cercetarea
din arhitectura-constructii (mai ales) dar si din domeniile similare politehnice,
pentru modelarea geometrici asistati de calculator) spre manuale practice, funda-
mentate teoretic ; ele cuprind sute de subprograme si programe scrise in
FORTRAN (limbajul de departe cel mai raspindit in aplicatii grafice industriale),
car;z rezolvda toale problemele esentiale ale reprezentdrilor geometrice, in 2D
st 3D. . ! .
Adincind acest nucleu al aplicatiilor grafice, din punctul de vedere al uti-
lizatorului proiectant, prin numeroase exemple si aplicatii concrete, finalizate in
programe sursa, amplu explicate si comentate, autorii si editura (care au realizat
din programele sursa ale cartii si un produs program de ‘reprezentari geometrice,
inregistrat, dupd testdri, in Biblioteca Nationala de Programe (BNP) a ITCI din
MIEt), nu si-au extins preocupdrile spre celelalte domenii mentionate ale graficii
interactive asistate, ce intereseazd indeosebi pe producatorii de tehnicd de calcul
si pe informaticienii de sisteme si statii grafice.

Acestea, insd, sint acoperite de alle carti si articole apdrute sau In curs
de aparitie la Editura Tehnica si la alte edituri, cum sint — mai ales — cele
privind-echipamentele cu facilitdti grafice si cele privind programarea aplicatiilor
grafice (de ex. in BASIC, pe calculatoare personal-profesionale), ce apar in
1989—90.

Felicitind atit autorii cit si redactia de informaticia-tehnicd de
calcul a Editurii Tehnice pentru prezenta realizare — ce intersecteaza
preocupdrile industriei si cercetarii-proiectdrii de profil — recomanddm
tuturor -celor care produc si utilizeaza sisteme grafice sa consulte si sa
aplice critic cunostintele de valoare din aceastad lucrare.

ing. NICOLAE VAIDESCU
Ministrul Industriel Electrotehnice
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Cartea constituie un instrument concret de lucru pentru toti cei ce sint
interesati in cunoasterea sau in aprofundarea problemelor legate de grafica
pe calculator, in domeniul modeldrii geometrice.

Totalitatea programelor sursi din carte alcdtuieste un produs-program,
care a fost testat la Institutul de Tehnica de Calcul si Informatica si catalogat,
in 1988—1989, in Biblioteca Natmnala de Programe.

Daca utilizatorii considerd cd un anumit program mu ii satisface, ei pot
modifica sursa dupd dorinta. Astfel, posibilitdtile de 1mbunatat1re si largire a
programelor sint practic nelimitate.

In definitiv, considerim ci acest fapt reprezinti un punct forte al lu-

crarii si constituie una dintre ideile calauzitoare ale noastre in elaborarea sa.
Este foarte important — aproape esential — sd ai in mind un program sursd
si o aplicatie de la care sa poti porni in studiul propus. Acest fapt il cunoas-
tem din propria  experientd. Problema limitelor si a performantelor nu
reprezintd ceva acut pentru lucrare, deoarece doar citiva dintre algoritmi
ar necesita probleme de vitezad de calcul si de limitare de memorie, desi pentru . .
acesti algoritmi limitele reies din lucrare, vezi APIS, ALPLA, HIDE AR-.
BORE etc., fiind specificate la momentul respectiv.
\ Programele principale precum si procedurile apelate in aceste programe
sint scrise in limbajele FORTRAN IV si FORTRAN 77, iar testirile respective
precum si elaborarea definitivai au fost facute pe calculatoarele romanesti
INDEPENDENT, CORAL si FELIX C. Vizualizarea desenelor a fost ficutd
pe displayul grafic romanesc DAF 2020, iar desenele (majoritatea) au fost
executate pe masa de desen DIGIGRAF 1712, folosind biblioteca software
omonimd. Alte desene au fost executate pe imprimanta graficd /[ in general
copiile de pe dxsplayul grafic /.

Precizam faptul cd rutinele cuprinse in Biblioteca grafici DIGIGRAF
urmaresc intocmai setul de rutine prezent in programul de firmd care
insoteste masa de desen DIGIGRAF 1712. In prezent aceasti masi de desen
este cea mai larg utilizatd in tara noastrd. Introducerea in lucraré a Biblio-
tecii grafice DIGIGRAF 1712 are scopul de a da posibilelor utiliziri un
instrument de interfatare cu mese de desen DIGIGRAF 1712 sau cu im-
primanta grafici. Pornind de la aceste fapte precizdm c3 toti utilizatorii
isi pot inlocui, pentru partea de desen, apelurile la biblioteca grafica cu siste-
mele grafice pe care le au la dispozitie pe propriile lor calculatoare.

Mentiondm §i faptul ca problema standardelor grafice dezvoltatd in
ultimul tlmp nu a ficut obiectul nici unui capitol al lucririi.

Precizim, de asemenea, faptul ci utilizarea mai multor compilatoare si
rularea programelor pe diverse calculatoare nu reprezinti un impediment,
modificarea surselor programelor de la un compilator la altul fiind o pro-
blemd minord pentru orice cunoscitor al limbajelor FORTRAN.

Cartea, care se bazeazd atit pe cercetdri si realizdri originale cit si pe
sintetizarea unui bogat material bibliografic a fost imbundtitita in tot cursul
procesului indelung de editare, fiind prezentatd cititorilor structurati in
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dous volume, cu 10 capitole — cuprinzind teoria reprezentarilor geometrice,
sute de algoritmi, subprograme si programe, zeci de aplicafii esentiale —,
5 anexe consistente si indicatii bibliografice de referinta.

-Capitolul I — confine Biblioteca software pentru functri grafice DIGIGRAF
1712, formate din 51 subprogmme cu ajutorul cdrora pot fi reahzate cele mai
- sofisticate reprezentdri geometrice in 2 D, cit §1 in 3 D.

De asemenca sint prezentate o serie de programe test, pentru familiarizarea
utilizatorilor.

Capitolul IT — contine studiul reprezentdrilor geometnce automate in geo-
metria descmptwa Sint, astfel, prezentate programele constructiilor geometrice
refemtoare in spatiu la punct, dreaptd si plan, precum st progmmele de desen,
impreund cu epurele respective, desenate automat. Sint tratate, de asemenea,
prm particularizarea bazelor matematice, programele constructiilor geometrice

lan.

Capitolul III — cuprinde programele st subprogramele necesare efectudrii
sectiunilor pl(me in suprafeele poliedrale in tripla projectare ortogonald, cu apli-
catii posibile in desenul tehnic, arhitectural si de comstructii de masini. Acest
capitol confine, de asemenea, programele si subprogmmele necesare efectudrii
intersectier dintre doud poliedre convexe in tripld proiectie ortogonald.

Capitolul IV — contine programele sectiunilor plane in sferd si in supra-
fegele conice sau cilindrice, in tripld proiectie ortogonald, precum st programele
necesare reprezentdrii suprafetelor. de rotapie genemle (sferd, tor, hiperboloid,
suprafefe definite parametric etc.). Sint prezentate, in continuare, programele
necesarve rveprezentdrii suprafepelor de translatie generale, precum si programe
de imtersectic mixte de suprafefe (sfere cu paraboloizi hiperbolici etc)

Capitolul V — cuprinde studiul generalizdrii reprezemtdrii spapiului tridi-
mensional pe un spatiu bidimensional. Astfel, este generalizata metoda coordo-
natelor perspective pe un tablou inclinat oarecare si este studiatd proiectarea
centrald saw paraleld a spatiului S* pe un tablow plan.Sint prezentate progra-
mele pentru reprezentarea perspectiva a curbelor si suprafefelor exprimate ex-
plicit sau parametric, precum si generalitati asupm vizualizdarii obiectelor
spatiale, transformdrile in S* si 53, decuparea tridimensionald a imaginii efc.

Capitolul VI — confine generalitati asupra reprezentirii obiectelor spa-
tiale, studiul ,liniilor si suprafeelor ascumse”, studiul testelor de interioritate,
clasificarea algoritmilor de determinare a suprafetelor ascunse (Appel, Galim-
bertr, Montanari, Warnok, Watkins, Loutrel, Roberts, Schumacker, Encarnagao,
Rommney, Bouknight), precum si descrierea algoritmilor Appel, Encarnagao,
Warnock si Watkins.

Capitolul VII — cuprinde prezentarea generald a algoritmilor pentru rezol-
varea problemez liniilor ascunse (ALPLA) si a suprafetelor invizibile (APIS),
precum 1 progmmele st subprogramele necesare efectudriv reprezmtamlor geo-
metrice automate in spa;ml tridimensional pentru poliedre convexe si poliedre
concave (neconvexe) sau pentru poliedrve cu goluri sau corpuri deschise. Aceste
programe realizeazd, de asemenea, intersectia dintre poliedre convexe sau necon-
vexe cu eliminarea liniilor ascunse sau trasavea lor difentiatd. Sint prezentate
aplicatiile rezolvate prin programele ALPLA si APIS.

Capitolul VIII — programele pentru reprezentarea spatiald, grafied st

vizuald a curbelor si suprafetelor, algoritmii Williamson si Wright pentru vizua-
lizarea functiilor de z variabile, refele de curbe pe suprafatd, cu mumeroase
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aplicativ de reprezentare a curbelor si suprafetelor in prespectiva (cu studiul
portiunilor ascunse). Este tratatd, in continuare, inter polarea bivariatd si mon-
tarea suprafefelor netede, bazatd pe proceduri locale, impreund cu progmmele
pentru vizualizarea acestor su;brafe;e Este realizatd trasarea si scrierea curbelor
de mivel cu evitarea anumitor restriciii, precumsi legdtura dintre interpolarea
bivariata si vizualizarea perspectivd a functilor de 2 variabile.

Capitolul IX — se ocupd de interpolarea si aproximarea curbelor in grafica
pe calculator. Astfel, sint tratate interpolirile Hermite, Largange,~Achimov,
Ferguson, functia si curbele Spline, curbele Bézier, curbele Bernstein-Bézier,
curbele Spline cubice, functia si curbele B-Spline, interpolarea cu *B-Spline.
Sint prezentate numeroase exercz;u s1 probleme rezolvate, cu programele g1 gra-
fica respectiva.

Capitolul X — se ocupd, in notatie matriceald, de problemele generale de
determinare si de constructie a suprafetelor in grafica pe calculator. Sint, astfel,
tratate suprafe;ele nglate curbele de frontierd, suprafetele COONS, modelarea
suprafetelor, suprafetele plici biliniare si bicubice, suprafetele-placi generale
de diverse tipuri, suprafejele Bézier, mterpolarea prm suprafete Bézier,alipirea
netedd a suprafefelor si cuplarea netedd de colt sau in serie a peticelor de supra-
fata. Sint prezentate programele pentru constructia perspectivd a supmfepelor
Bézier si COONS si pentru construcfia perspectivd a celorlalte tipuri de supra-
fete. " -

Anexa A cuprinde un studiu sistematic al formulelor fundamentale necesare
reprezentdrilor geometrice in grafica pe calculator.

Anexa B cuprinde programul HASURA-utilizat pe mesele ARISTO, cum
st programul pentru efectuarea produsului dintre 2 matrice.

Anexa C cuprinde programe pentru realizarea i desenurea modulard
automatd a planurilor -de arhitectura si comstructii, s.a.

Anexa D — contine programul pentru desenarea automatd a umei piese
parametrizate din domeniul constmcmlor de magsini, ca prim pas pentm reali-
zarea desenului automat al unui ansamblu.

Anexa E — confine programe pentru stmularea automatd a unor curbe
si suprafete in gmfwa artisticd.

Editarea acestor volume de cdtre Edztma Tehnici va fi, in mod cert, utild
unui numdr mave de cititort, ingineri, informaticieni, arhitecti, cadre didactice
st studenti din cadrul institutelor de profil, tuturor celor implicati in dezvoliarea
electronicii simnformaticii — domenit de maximd importantd pentru progresul
tehnico-stiinfific.

AUTORII
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Lucrarea se include intr-un program mult' mai larg al Editurii Tehnice
privind ,grafica pe calculator“, adresat deopotriva specialistilor in tehnicid de
calcul — cercetatori si producdtori — si utilizatorilor — proiectanti si realizatori
de aplicatii informatice — tuturor celor care, in Invatamint-cercetare-productie,
folosesc sau vor folosi calculatoare cu terminale grafice — display-uri, plotere,
imprimante grafice —, cu deosebire in proiectarea si fabricatia asistatd. Din*acest
program mentionam ,Grafica interactiva si prelucrarea imaginilor“ de V. Baltac
si colectiv ITCI, cum si modulele curente din seria ,Automatici, management,
calculatoare (AMC). Cartea de fatd, oferiti de autori ca urmare a unor preocu-
pari initiate in invatamintiul si cercetarea din constructii-arhitectura, extinse ul-
terior la aplicatii in constructii de masini, isi propune — si atinge — un obiectiv
limitat, cel de a constitui o colectie consistenta de algoritmi si programe desti-
nate modelarii _geomelrice in doua si trei dimensiuni, fundamentata stiintific pe
cunostinte solide de reprezentiri geometrice, ¢u aplicatii preferentiale din arhi-
tecturi-constructii, fird a neglija si domeniul general al constructiilor de masini.
.Dupéd o activitate intensd de imbunéatatire in procesul editorial Indelung, pro-
gramele sursi FORTRAN pentru reprezentdri geometrice pe mese de desen si
imprimante grafice au fost inregistrale — la propunerea redactiei de informatici
si tehnied d= calcul si a autorilor — in Biblioteca Nationald - de Programe,
dupd noi experimentdri si testdri in cadrul Institutului de Tehnica de Calcul si
Informaticd si al MIEt si al consultarii unor recenzenti,

Astfel conceputa si focalizatd cartea nu are in vedere o reflectare a rea-
lizarilor din grafica interactivd, din punctul de vedere al producéatorilor de echi-
pamente recente de graficd interactivd, nici al proiectantilor de aplicatii si pa-
chete sofisticate, neatacind frontal domeniul ,fierbinte* al standardelor 'grafice
— de independenta fata de dispozitive i de aplicatii — si nici cele ale porta-
bilitatii desenelor si programelor sau al performantelor absolute ale programelor
elaborate.
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Biblioteca software pentru functii grafice
DIGIGRAF 1712 in spatiul 2D* si 3D

Capitolul I

A. SPATIUL BIDIMENSIONAL (2D)

Printre dispozitivele periferice intrate in dotarea unititilorinformatice
din tara noastrd in ultimii ani, se numard si mesele de desen DIGIGRAF
de productie cehoslovaca, produse de firma KOVO. Existent in doud variante
constriictive, dispozitivul se remarcd prin bune caracteristici de vitezi de

trasare si precizie (0.01 mm).

In continuare referirile’se vor face la ambele variante constructive, care
diferd numai prin dimensiunile suprafetei utile de desen.

Din punct de vedere al utilizatorului mesei de desen. sint importante
modul de transmise’ a datelor catre dispozitiv, codificarea lor cit §i comenzile

pe care le poate programa.

Functiile de bazi pe care le poate indeplini DIGIGRAF sint urmi-

toarele:

a. trasarea unui segment de dreaptd
din pozitia 'curenti a capului de trasare
pind intr-un punct specificat.

b. pozitionarea capului ‘de trasare
intr-un punct specificat.

c. trasarea unui arc de cerc incepind
din pozitia curentd a. capului de trasare
pind intr-un punct specificat. Pentru uni-
citatea trasarii se specificd in plus un punct
drept centru al eercului si un sens de tra-
sare (arcul cel mare, respectiv arcul cel mic).

d. scrierea unui text cu o inclinare
si o mirime a caracterului definite de uti-
lizator. Pozitionarea textului se ‘face cu

ajutorul unui punct specificat si a unui

indicator de centrare a textului, care poate
lua 3 wvalori.
Y 0 — marginea din stinga a textului
1 — mijlocul textului
2 — marginea din dreapta a textului

e. specificarea capului de trasare la
‘care se vor oreferi comenzile de desen ulte-
rioare (existi variante constructive cu 2
sau 4 capete de trasare).

f. alegerea unui tip de linie cu care
se vor efectua trasirile urmitoare, dintr-o
tabeld predefinits.

g. modificarea tabelei de tipuri de
linie

h. modificarea vitezei si acceleratiei
pentru comenzile de trasare si sau pozitionare

Transmiterea comenzilor citre dispozitiv se realizeaza in format hexaze-

cimal codificat ASCII.

In descrierea fiecirei rutine care transmite efectiv comenzi mesei de
desen, s-a specificat forma hexa ASCII a comenzii respective.

Biblioteca de rutine prezentatd in acest subcapitol este alcituit dintr-un
set de proceduri pentru lucrul in spatiul 2-D. Rutinele din bibliotecid pot

* Programele au fost elaborate in colaborare cu Ing. Anca Dumitrescu
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fi structurate in mai multe categorii, in functie de actiunile pe care le reali-
zeazd:

o

'

a. rutine care implementeazi comenzi c. rutine de desen cu scopuri generale
pentru masa pentru desenarea de dreptunghiuri, poli-
(PLOT, CERC, TEX, TLA, BLH, BLD, goane, interpoliri de curbe, hasurdri, racor-
SPD, SSD, EOF) dari, diverse tipuri de definire a cercurilor,

b. rutine mecesare realizirii transfor traekies Oy axe.
mirilox" geometrice uzuale in spatiul 2D (LIN, ROT, PLG, IPO, IPR, IPC, SRA,

; .BOW, NOT, CSC, CPP, CIT, CIS, AXI)

Aceste transformiri sint: translatii, rotatii.

scaldri, oglindiri, salvari si restaurari de, d. alte rutine apelate de procedurile

context geometric. biblictock

(TRXY, INV2, INV4, POL4, POL3, SCHAR,
(BEG, TRA, ANG, ROT, SCA, SSCA, SPR CHAR)
SPG, SAV, RET) e. rutina de editare de numere (NUM)

Toate rutinele sint scrise in limbajul FORTRAN 77 pentru calculatoare
din seria /100, 7102F, CORAL.

Pentru acei utilizatori care doresc si implementeze aceasti bibliotecd
de rutine pe alte calculatoare decit cele mentionate, trebuie verificate' con-
ditiile de compatibilitate cu compilatoarele FORTRAN de pe respectivele
echipamente.

1.1. Subprogramul INI

— DENUMIRE INI ;
— FUNCTIE Subprogramul INI initiazlizeazd masa de desen, deci stabileste lega-
¢ tura dintre un numar logic ales arbitrar si dispozitivul fizic de iesire
pe care va fi scos fisierul de desen. Din acest motiv subprogramul
INI trebuie si fie apelat inaintea tuturor celorlalte apeluri de sub-
programe din biblioteca grafica.

— APEL CALL INI (NL)

— PARAMETRII NL — numirul logic al perifericului de editare in cadrul sistemului
de operare generat.

Parametrul NL se defineste prin INTEGER.

— OBSERVATII Fisierul de desen poate fi scos direct pe perforatarul de banci cam

poate fi trecut pe disc urmind ca in final acesta si fie copiat pe
bandi perforati cu ajutorul utilitarului PIP.
Dacd se urmireste obtinerea desenului pe impp‘manta grafici
atunci fisierul este ogbligatoriu sid se creeze pe disc. Specificarea
dmpontwulm de iesire se face inaintea apelului subprogramului
INI, cu a]utoru] subprogramulun ASSIGN din biblioteca FORTRAN.
Daca se asigffeazi un numir logic mai mare ca 5, fisierul de desen
va putea fi folosit la imprimanta grafica, altfel fisierul rezultat
va avea formatul compatibil mesei de desen.

- Exemplu:
“Masa de desen

CALL ASSIGN (I, 'PP:)
CALL INI (1)

sau
CALL ASSIGN (1, 'PLOT. DAT’)
CALL INI (I)
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DIGIGRAF 1712 in spatiile 2D* si 3D

A. Spatiul bidimensional (2D)

Printre dispozitivele periferice intrate in dotarea unititilor informatice
din tara noastra in ultimii ani, se numird §i mesele de desen DIGIGRAF
de productie cehoslovaci, produse de firma KOWO. Existent in doud variante
constructive, dispozitivul se remarci prin bune caracteristici de vitezi de

trasare si precizie (0.0f mm).

In continuare referirile se vor face la ambele variante constructive, care
diferd numai prin dimensiunile suprafetei utile de desen.

Din punct.de vedere al utilizatorului mesei de desen, sint importante
modul de transmisie a datelor citre dispozitiv, codificarea lor c1t si comenzile

pe care le poate programa.

o

Functiile de bazi pe care le poate indeplini DIGIGRAF sint urma--

toarele:

a. trasarea unui segment de dreaptd
din pozitia curenti a capului de trasare
pind intr-un punct specificat.

. b. pozitionarea capului de trasare
intr-un punct specificat.

¢. trasarea unui arc de cerc incepind
din pozitia curenti a_capului de trasare
pind intr-un punct specificat. Pentru uni-
citatea trasirii se specifici in plus un punct
drept centru al cercului §i un sens de tra-
sare (arcul cel mare, respectiv arcul cel mic).

d. scrierea unui text cu o inclinare
si o mirime a caracterului definite de uti-
lizator. Pozitionarea textului se face cu
ajutorul unui punct specificat si a unui

indicator de centrare a textului, care poate
lua 3 wvalori '
0 — marginea din stinga a textului
1 — mijlocul textului
2 — marginea din dreapta a textului
e. specificarea capului de trasare la
care se vor referi comenzile de desen ulte-
ricare (existi variante constructive cu 2
sau 4 capete de trasare). 3
f. alegerea unui tip de linie cu care
se vor efectua trasirile urmitoare, dintr-o
tabeld predefiniti.
g. modificarea tabelei de tipuri de
linie .
h. modificarea vitezei si acceleratiei
pentru comenzile de trasare si/sau pozitionare

Transmiterea comenzilor citre dispozitiv se realizeazi in format hexaze-

cimal codificat ASCII.

In descrierea fiecirei rutine care transmite efectiv comenzi mesei de
desen s-a specificat forma hexa ASCII a comenzii respective.

Biblioteca de rutine prezentati in acest capitol este alcituita dintr-un
set de proceduri pentru lucrul in spatiul 2-D. Rutinele din biblioteca pot
fi structurate in mai multe categorii, in functie de actiunile pe care le reali-

zeazi

-4

* Programele au fost elaborate in colaborare cu ing. Anca Dumitrescu
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a. tutine care implementeazi comenzi
pentru masi

(PLOT, CERC, TEX, TLA, BLH, BLD,
SPD, SSPD, EOF) :

b. rutine necesare realizirii transfor-
mirilor geometrice uzuale in spatiul 2-D.
Aceste transformiri sint: translatif, rotatii,
scaldri, oglindiri, salviri si restauriri de

-

c. rutine de desen cu scopuri generale
pentru desenarea de dreptunghiuri, poli-
goane, interpoldri de curbe, hasuriri, racor-
diri, diverse tipuri de definire a cercurilor,
trasiri de axe.

(LIN, ROT, PLG, IPO, IPR, IPC, SRA,
BOW, NOT, CSC, CPP, CIT, CIS, AXI)
d. alte rutine apelate de procedunle

context. geometric.

{BEG, TRA, ANG, ROT, SCA, SSCA, SPR,

SPG, SAV, RET)

bibliotecii
(TRXY, INV2, INV4, POL4, POL3, SCHAR,
CHAR)

e. rutina de edlta.re de numere (NUM)

Toate rutinele sint scrise in limbajul FORTRAN77 pentru calculatoare
din seria I100, I102F, CORAL. . :

Pentru acei utilizatori care doresc si implementeze aceasti biblioteci
de rutine pe alte calculatoare decit cele mentionate, trebuie verificate con-
ditiile de compatibilitate cu compilatoarele FORTRAN de pe respectivele

echipamente.
]

1.1, Subprogramul INI : ;

— DENUMIRE INI

— FUNCTIE Subprogramul INI initializeazi masa de desen, deci stabileste legi-
tura dintre un numdir logic ales arbitrar gi dispozitivul fizic de iesire
pe care va fi scos fisierul de desen. Din acest motiv subprogramul
INI trebuie s fie apelat inaintea tuturor celorlalte apeluri de sub-
programe din biblioteca grafici.

— APEL CALL INI (NL)

— PARAMETRII NL — numdirul logic al perifericului de editare in cadrul sistemului
de operare generat.
Parametrul NL se defineste prin INTEGER.

— OBSERVATII - Fisierul de desen poate fi scos direct pe perforatorul de bandi sau

Masa de desen

CALL ASSIGN (1, 'PP:)

CALL INI (1)

Imprimanta grafica

poate fi trecut pe disc urmind ca in final acesta si fie copiat pe
bandi perforati cu ajutorul utilitarului PIP.

Daci se urmireste obtinerea desenului pe imprimanta grafici
atunci fisierul este obligatoriu si se crgeze pe disc. Specificarea
dispozitivului de iesire se face inaintea apelului subprogramului
INI, cu ajutorul subprogramului 4SSIGN din biblioteca FORTRAN.:
Daci se asigneazi un numir logic mai mare ca 5, fisierul de desen
va putea fi folosit la imprimanta grafici, altfel fisierul rezultat
va avea un format compatibil mesei de desen.

Exemplu:

CALL ASSIGN (1, *PLOT. DAT)
CALL INI (1)

7

CALL ASSIGN (5, 'SCAMP.DAT’)
CALL INI (5)

In afara asiguririi numirului logic, subprogramul INI face initiali-
zarea parametrilor folositi de rutinele de transformare dupi cum
urmeazi:
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ALFA
XR
YR
DX

o)
X

I0GL

5
1N
S

BET

= 0. echivalent cu urmitoarea secventi de apeluri:
=1L CALL ROT (0.)

=1 CALL SSCA (1. 1)

= 0. CALL BEG (0. 0.)

=0. CALL SPR

=0 CALL ARC

=0 CALL SCHAR (PI/2.)

= PI[2

(Apelul subprogramului SCHAR are sens doar pentru lucrul cu
imprimanta grafici, sau daci se doreste folosirea generatorului de
caractere soft pentru a folosi caractere inclinate).
De asemenea, subprogramul INI reprezintd mceputul pentru urma- -
toarele subprograme:
SCA (1., 1.)
TRA (0., 0.)
ROT (0.)
TLA (1)

SUBROUTINE INT(NL)
COMMON/BCAR/BET

COMMON /HCAR/UNGHT oHeIPN7

COMMON /GBI /XRsYReALFANDXeDY«TOGL ¢« IRADsNI UsPT
COMMON /GRAF/XOT+YOTsNI G X0sYO

P1=3.141529

UNGHI=( . b

K=0 .,

1PCZ=0

NLU=NL

=1,

YR=1,

HET=PT1/2.

ALFA=0.

DX=0.

LyY=0.

I10GL=0

1RAL=D

IF(NL.GT.5)60T0 1

KETURN
NLG=NL
RETURN

cnh

4

1.2. Subprogramul BEG

— DENUMIRE BEG
— FUNCTIE Subprogramul BEG defineste translatia absoluti a sxstemnlm de

— APEL

coordonate in punctul (DX, DY) firi definirile anterioare ficute
de subprogramele TRA si BEG si firi influenta subprogramelor
ROT; ANG; SCA; SSCA; SPG

CALL BEG (DX, DY)

— PARAMETRII DX — coordonata noii ongxm a sistemului de coordonate pe axa X

DY — coordonata noii origini a sistemului de coordonate pe axa Y
Parametri DX, DY se definesc prin REAL

SUKKOUTINE HEG(DX1sDY1)

COMMON /GBIl /XReYReALFANXsDYeTOGL TRADsNI UsPT

Ox=Dx1 -

DY=0DY1 : !
RETURN

END
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1.3. Subprogramul SCA

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

SCA

Subprogramul SCA modifici scara desenului pentru axa OX sau axa OY
fati de valorile anterior definite (factor de scard relativ)
"CALL SCA (XR, YR)

XR — factorul de scari pentru axa X

YR — factorul de scari pentru axa Y

XR, YR>0 :

XR, YR > 1 — mirire ’

XR, YR < 1 — micsorare !

Parametrii XR, YR se definesc prin REAL

— OBSERVATII Noile sciri vor fi egale cu produsul dintre vechile valori ale scirilor setate
3 de ultimul apel al subprogramelor SCA sau SSCA si valoarea parametrului
XR, respectiv YR
» Subprogramul INI stabileste pentru parametrii XR si YR valoarea 1.
— ERORI Eroare 1 — XR <0 sau YR<O0
RETURNATE b

SUBROUTINE SCA{XR1+YR1) ¢

<COMMON /GRI /XRsYReALFA«NXeDY o I0OGLy TRADsNIL UoP1

IF(XR1eLTe0.0RaYRIaLTa0) CALIL ERR(1)
IF(XR1.EQ.0.0R.YR1.EQ.0) GOTO 1
XR=XR®#ABS (XR1)

YR=YR®ABS (YR1)

RETURN

CALL ERRI(1)

RETURH

3D

1.4. Subprogramul TRA

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

TRA

Subprogramul TRA defineste translatia relativd a originii sistemului de
coordonate cu DX pe axa OX si respectiv cu DY pe axa OY

Vechilor valori ale parametrilor de translatie definite cu ajutorul sub-
programelor TRA sau BEG li se adaugd valorile DX, respectiv DY
CALL TRA (DX, DY)

DX — deplasarea in. directia axei X

DY — deplasarea in directia axei Y

Parametrii DX si. DY se definesc prin REAL

Parametrii de ‘translatie nu sint influentati de apelurile anterioare ale
subprogramelor ROT, ANG, SCA, SSCA, SPG

— OBSERVATII Toate coordonatele date ulterior apelului vor fi considerate fati de noul

sistem translatat X'0Y’

SUBROUTINE TRA(DX1,0¥1)

COMMON /GBL/XReYRs ALFA.DX.DYO!OGL. TRADsNLUCPY
DX=DXx+DX1

DY=DY+DY1

RETURN’

END

1.5. Subprogramul SSCA

— DENUMIRE
— FUNCTIE

SSCA , :

Subprogramul SSCA stabileste in mod absolut scara desenului pentru
axa OX respectivOY. Aceasta inseamnj ci valorile uupa.le SCAX 51 SCAY
sint anterior definite
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" — APEL

CALL SSCA (XR, YR)

— PARAMETRI XR — factorul de scari pentru axa X

YR — factorul de scari pentru axa Y

XR, YR>0

XR, YR>1— mirire :

XR, YR < 1 — micsorare ’
Parametrii XR si YR se definesc prin REAL

— OBSERVATII Subprogramul INI stabileste pentru parametrii XR si YR valoarea I

— ERORI

RETURNATE Eroare 2 — XR <0 sau YR<O0

SUBROQUTINE SSCA(XR1:YR1)

COMMON /GRI /XReYReALFANXeDY«TOGLs TRADsNLUFT
IF(XR]1.LT.N.0RaYR1.LTo0) CALL ERR(2)
IF(XR1.EC.D.0R.YR1.EQ.0) GOTO 1

XR=ABS(XR])

YR=LHS {YR1) -

RETURN

CALL ERR(2)

RETURN

END

1.6. Subprogramul DEG .

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

DEG
Subprogramul DEG asigurd ca toate valorile unghiurilor si fie introduse
numai in grade pentru toate apelurile subprogramelor ce apar in continuare

CALL DEG

— PARAMETRI Nu are
— OBSERVATIE Subprogramul INI defineste -implicit valorile de intrare in radiani

Subprogramul DEG seteazi in unu valoarea parametrului TRAD.

_SUBROUTINE DEG

COMFON /GBL/XE.YR.ALFA-DX.DY-IOGL.IRAD.NLUr’!
IRAD=]
RETURN
END .
SUBROUTINE ARC

COMMON /GBI/XR.YR-ALFA.nX-DV-IOGLoIRAD.NLUoP!
IRAD=0

RETURN

END

r

1.7. Subprogramul ROT

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

ROT

Subprogramul ROT defineste rotirea axelor sistemului de coordonate
cu unghiul ALFA, ceea ce inseamni ci in raport cu rotatia anterior defi-
nitd, intre axa OX si axa OY se pdstreazi unghiul de 90 grade.

CALL ROT (ALFA)

.— PARAMETRI ALFA — unghi exprimat in radiani (sau in grade cu care axa OX' se

roteste fatd de axa OX si axa OY’ fatd de OY in directia pozitivd (sens
direct trigonometric)
Parametrul 4LFA se defineste prin REAL.

— OBSERVATII Subprogramul INI stabileste pentru ALFA valoarea 0.

Dacd utilizatorul doreste si execute rotatia sistemului de coordona.te
in grade, este nevoie ca inainte de aplicarea subprogramului ROT si se
apeleze subprogramul DEG.

Noul unghi de rotatie dintre cele doud sisteme de coordonate va fi suma -
dintre unghiul vechi de rotatie, setat de apelul anterior al subprogramului

. ROT sau ANG si ALFA. '
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SURKOUTINE ROT(ALFA1)

COMMON /GBI /XReYRoALFASNXeDYoTOGLs TRADeNLUSPT
ALFA2=ALFA)

IF (IRAD.EQ.1)ALFA2=ALFA1*PT/180.,
ALFA=ALFA+2Al FA2

RETURN

END

1.8. Subprogramul ARC

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

ARC

Subprogramul ARC asiguri ca toate mirimile unghiurilor si fie introduse
prin misura arcului 1 Rad 57°17°45”

1° = 0,01745329 Rad

CALL ARC A A

— PARAMETRI Nu are .
— OBSERVATIE Vezi observatiile subprogramului DEG.

Subprogramul ARC seteazi la zero valoarea parametrulni IRAD.
In urma acestui apel, tofi parametrii de tip unghi vor trebui si fie dati in
radiani

1.9. Subprogramul ANG

- — DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

ANG

Subprogramul ANG defineste rotatia axelor de coordonate gu unghiul
ALFA, in mod absolut; indiferent de comenzile anterioare ale subpro-
gramelor ANG sau ROT. Intre axele OX si OY rimin 90 grade

CALL ANG (ALFA)

— PARAMETRI ALFA — unghi, in radiani sau grade cu care se roteste axa OX’ faf3d

de axa OX sau OY’ fati de OY.
“Parametrul ALFA se defineste prin REAL.

— OBSERVATII Subprogramul INI stabileste pentru ALFA valoarea 0.

Tot ce se va desena in urma apelului subprogramului ANG, va fi rotit
fati 'de sistemul XOY, cu unghiul ALFA4

Unghiul ALFA trebuie dat in grade san radiani in concordanti cu ultima
valoare setati a parametrului JRAD (dupd INI, IRAD = 0) deci unghiu-
rile se vor da in radiani

Pentru a se putea da valori in grade, trebuie apelat in prealabil subpro-
gramul DEG-

SUBROUTINE ANG(ALFA1)

COMMON /GBI /XRs YRyALFA4DXsDY o T0GL »IRADsNLUsPT
ALFA2=ALFA)

IF (IRAD.EQ.1) ALFA2=ALFA1#PT/180,

ALFA=ALFA2

RETURN -

END

1.10. Subprogramul RCT

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

RCT

Subprogramul RCT deseneazi un patrulater rectangular, care este definit
prin punctul minim si punctul maxim, in raport cu axele OX si OY cu
care vor fi paralele laturile sale.

CALL RCT (X MIN, Y MIN, X MAX, Y MAX)

— PARAMETRI X MIN, Y MIN — definesc coordonatele pe axa X sau Y ale punctulul

din stinga jos al parametrului.
X MAX, Y MAX — definesc coordonatele punctului din dreapta sus.
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—OBSERVATIE Subprogramul RCT este mﬂuentat de toate subprogramele de transfor-

mare TRA; BEG; ANG; ROT; SCA; SSCA SPG.

SUBROUTINE PCT(XM!N.YMTN.!MA!QYMAX)
CALL PLOT(XMINeYMINeO)

CALL PLOT(XMINsYMAXs1)

CALE PLOT(XMAXeYMAXsl)

CALL PLOT(XMAXeYMINs1)

CALL PLOT(XMINeYMINs1)

RETURN

END

1.11. Subprogramul TRXY

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

TRXY
Subprogramul TRXY aplici punctului (X, Y) din sistemul de coordonate
X'0Y’ transformdrea complexi definitid cu ajutorul subprogramelor ANG;
ROT; TRA; BEG; SCA; SSCA; SPR, calculindu-i coordonatele (XT, YT}
din sistemul initial XOY
CALL TRXY (X, Y, XT, YT)

I X, Y — coordonatele punctului
XT, YT — coordonatele transformate ale punctului
Parametrii X, Y, XT, YT se definesc prin REAL

— OBSERVATII Relatia de calcul a transformirii este:

1.12. Subprogramul -SPG

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— OBSERVATII

XT = DX + X9 XRye IV COS (ALFA) — Y YR 4¢ SIN (ALFA)
YT = DY + X+ XR y IV 3¢ SIN (ALFA + Yy YRy COS (ALFA)
unde: DX, DY — parametri de translatie ‘
XR, YR — scirile pe cele 2 axe
“ -ALFA  — unghiul de rotatie intre OX si OX’ respectiv OY §i OY”
IV = 1 pentru IOGL =0
— 1 pentru JOGL = 1 parametru de oglindire fatd de axa X
Subprogramul TRXY este conceput pentru uz intern el fiind apelat de
subprogramele de desen (PLOT; CERC), deoarece acestea lucreazi in mod
unitar cu coordonate din sistemul initial XOY

SUKROUTINF TRXY(XeYeXTeYT)
CONMON/GHL/XRsYReALFAsDNXsDY o TOGLs IRADINLUSPI
Iv=1

IF(IOGL.FQ.1)IV==1

XT1=DX+X#XR&IV#COS (ALFA)=YSYR®SIN(ALFA)
YTl=DY#X*IV'XR'SIN(ALFA)#Y’YR’COS(ALFA)
XT=XT1

*T=YT1

RETURN

END

SPG

Subprogramul SPG defineste oglindirea fati de axa OY luind in consi-
. derare subprogramele care transformi de fapt pe 'X in — X

CALL SPG .

Subprogramul SPG seteazi la 1 parametrul de oglindire fati de axa OX,
" IOGL

Tot ce se va desena in continuare va fi oglindit fati de axa OY.

SUBROUTINE SPG

"COMMON 7GBI /XRsYReALFASNXeDY ¢ T0GLs IRADSNLUSPT
10GL=1

RETURN

END
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1.13. Subprogramul SPR

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

SPR

Subprogramul SPR invalideazi transformarea definitd prin apelul sub-
programului SPG. Wsadar SPR seteazi la 0 parametrul JOGL invalidind
oglindirea

CALL SPR

— OBSERVATIE Subprogramul seteazi la zero parametrul IOGL, invalidind oglindirea

SUBROUTINE SPR

COMMON /GBL/XResYReALFASNXsDYeI0GLe TRADsNLUWPT

- 10GL=0

RETURN
END

1.14. Subprogramul TLA

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

— ERORI

TLA

Subprogramul TLA precizeazi numirul capului de scriere cu care se va
lucra. Trecerea de.a un cap la altul se va face automat, firid si fie pro-
gramati.

CALL TLA (KS)

KS — defineste numarul capului de scriere cu care se va lucra

L=iKS < 4

Parametrul se defineste prin INTEGER

Prin subprogramul INI lui K i se atribuie valoarea 1

Subprogramul transmite mesei de desen ordinul 2 A 10 P unde P = 01, 02
(numirul capului de scriere)

Eroare 3 — KS > 2. Se semnaleazi eroare dar se consideri

RETURNATE 4/(KS mod 2 + 1)

La initializarea mesei KS = 1

TINF TLA(KS)
zg::gx }GBI 7XReYReALFANXeDYoI0GLo IRADsNLUPI
LOGICAL®1 Fe+ORD
DATA FsORD/42+16/

IF (NLUSGT«5)RETURN
IF(KS.GT.2) CALL ERR13)y
KS1=MOD (KSe?)+1

CALL INV2(KS1eKS1)
ﬂRITE(NLU'l’F'ORDIKS1
FORMAT (2A14A2)

RETURN

FND

1.15. Subprogramul EOF

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— 'APEL
~— OBSERVATII

EOF

Subprogramul EOF inchee editarea grafici si duce la decuplarea aparatului
- de editare (trecerea mesei de desen in mod manual prin ordinul 2 All A)

Simultan se va tipiri o informare despre mersul programului.

CALL EOF :

Acest subprogram se va pozitiona la sfirsit.

in cazullucrului cu imprimanta grafici, subprogramul EOF inchide figi-

erul de desen. - 2 .

SUBROUTINF EOF 3
COMMON /GBl/XR.YH.ALFA-DX:DY-IDGL-!RID-NLU.?!
LOGICAL®]1 F.ORD

DATA F«ORD/4&2¢26/

IF (NLU.GT.5)RETURN

WRITE (NLU91)F9ORD

FORMAT (2A1)

F=0

DO 2 I=1+20

WRITE (NLUs1)FoF

RETURN

END
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1.16. Subprogramul SPD

— cap luminos

.— DENUMIRE SPD
— FUNCTIE Subprogramul SPD defineste viteza in mm/sec. si treptele de acceleratie-
pentru deplasarea capului de scriere.
— APEL : CALL SPD (IV1, IV0, IA1, IA0)
— PARAMETRII IV1 — viteza de deplasare a capului de scriere cu penita jos
IV() — viteza de deplasare a capului de scriere cu penita sus
Iv1, 1vo, IA1, 140 > 0.
IA41 — treapta de acceleratie a capului cu penita jos
ITAQ — treapta de acceleratie cu penita sus
. Parametrii IV1, IV0Q, IA1l, IAQ au caracter INTEGER.
.Valorile treptelor de acceleratie sint date in tabela 1.
— OBSERVATIE Maximele pentru vitezele admisibile ale capului de desen stabilit sint
date in tabela 2
tabela 1 .
treapta de ' acceleratia
acceleratie mm/sec?
1 50
2 200 ~
3 450
4 800
5 - 1.250
6 1.800
2 2.450
8 3.200-
~tabela 2
viteza si acceleratia maxim admise pentru capul de desen
tipul capului valoarea de inceput valoarea maxima
Ivo w1 IA0 IA1l Vo . IV1 IA0 IAl
— maxime —
— cap de desen 400 200 6 4 400 400 74 7
— cap de intepat 400 200 6 <4 400 400 7 7
— cap de gravat 250 60 4 2 400 400 6 2
— cap de tiiat 250 10 4 2 400 50 6 4
200 100 2 1 200 100 2 1

~

SURROUT I

E_SPUCIVIeIVOSTAlsIAQ)

COMMON /GRI /XReYReALFALNXeDYs I0GL» XRAD.NLU.PI
LOGICAL®] FsORDsORNI

DATA FeC

IF(MLULGT %) RETURN
SIVO=TARS(TIVO)

KDaORD1/4241Te 1R/

IVI=1ARS (IVY) v
IAU=TABS(IAD) '
TA1=T45S(TAY)

IF(IVO0.6

T+600:0RaTV1aBGT.400.0ReTA0GTa7.0RaTAL4GToT) GOTO 2

CALL Tmvz(iveeIVOl)

CALL Tivv

Z(Tvieivll)

CALL hv2(ial,.T1401)
CALL JTHV2{TalsIA11)

WRITE (ivL i

ig11FeOURDsTVD1aTV11eFe0RD1+TADLsTALL

FORMAT(ZAL+?AE)

FETLEN

CALL ERK{5)

RETURN
END
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— RESTRICTII
— OBSERVATIE

PT. PROGRA-
MARE

— ATENTIE

— ERORI
RETURNATE
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Subprogramul SPD trimite mesei de desen ordinele: .
2ZANNIVOIV 1
2A12IA01IA 1 . |
Viteza .si acceleratia trebuiesc exprxma.te prm numere pozitive si este
interzisd depdsirea valorilor maximale incluse in tabelul anexat.
Valoarea IA ‘1 influenteazi in executie calitatea (precizia) desenului.
Pentru lucrul cu capul de deseny este bine si fie folosite urmitoarele valori:

— lucrare foarte precisi . — treapta 3
— lucrare' cu precizie normalid — treapta 4
La initializarea mesei de desen parametrii au urméitoarele valori
— IV1 =200 IV0 = 400
—IAl=_ 4 IA0 = 6
In cazul lucrului cu imprimanta grafici apelul subprogramelor SPD,
SSPD nu are nici un efect.
EROARE 5 — IV0 > 400 sau IV1 > 400 sau
F40 > Tsauldl> 7

" 1.17. Subprogramul SSPD

— DENUMIRE
— FUNCTIA

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATIE

SSPD

Programul SSPD defineste viteza in mm/sec. si treptele de acceleratle
(vezi tabela la subprogramul SPD) numai pentru Instructxumle desenate
cu capul de scriere jos.

CALL SSPD (IV1, IAl)

IV1 — reprezentarea vitezei .in mm/sec

IA 1 — treptele de acceleratie

Parametrii IV 1 si IA 1 apartin tipului INTEGER IV 1, IA 1>0
Pentru definirea vitezei si acceleraﬁei sint valabile toate restrictiile si
completirile care au fost expuse in subprogramul SPD

Subprogramul SSPD trimete mesei de desen ordinul 2 A 15 IV 1 IA1

SUBROUTINE SSPDI(TV1e1AY1)

COMMON /GBI/XR-YR.AL‘A.“X'DY.TOGL.IRADQNLUUPI
- LOGICAL®]1 F«ORD

DATA FeORN/42021/

IF(NLUGT.5)RETURN

IVI=IAKS(IV))

IA1=TABS(IA])

IF(IV]1eGT+400.0R.TA1GT.TIGOTO 2

CALL INV2(TIV1eIV1l)

CALL INV2(TAleIAll)

WRITE(NLUe1)FeORDeIVI1eTAll

FOPMAT(ZA].?AZR

RETURN

CALL ERR(S)

HETURN

END

1.18. Subprogramul BLH

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

BLH

Subprogramul BLH foloseste la alegerea uneia din cele 7 feluri de linie
de trasare (vezi tabela) care va fi aplicati in prelucrarea diferitelor pro-
grame. ¢

KI = 0 aratd ci desenul contine numai linii continue. Pe parcurs BLE
stabileste tipul de linie cu care se va desena in continuare.

CALL BLH (KL) - - i >

Apelul este inefectiv in cazul lucrului cu imprimanta grafici.
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— PARAMETRII KLe (0, 7)
KL — defineste tipul corespunzitor al liniei de trasare, in total 8 tipuri
de linie.
Parametrul apartine valorilor de tipul INTEGER.
— OBSERVATIE Tabela cu tipul liniei de trasare:
Valorile sint date in sutimi de mm

felul
liniei - L1~ M1 E20M2 L3 M3 L4 M4 Observatie
(KL) )

0 linie continud _
1 500 200 500 200 500 200 500 200 linie intrerupti
) 800 200 800 200 800 200 800 200 linie intrerupti segmente mari
3 200 200 200 200 200 200 200 200 linie intreruptd segmente mici
4

800 200 200 200 800 200 200 200 linie intrerupti segment mare,
segment mic :

o 800 200 200 200 200 200 0 0 linie intrerupti segment mare,
! 2 segmente mici

6 800, 200 800 200 200 200 0 0 linie intrerupt3, 2 segmente mari,
1 mic
7 800 200" 800 200 200 200 200 200 linie intrerupti 2 segmente mari
. o 2. segmente mici _

La initializare KL =0, iar celelalte tipuri de linie sint predefinite prin
valorile din tabela de mai sus.
Subprogramul BLH transmite mesei de desen ordinul:

2A 13D ,
unde D =00, 01...07 (nr. tipului de linie selectat)
. — ERORI EROARE 4 — KL > 7

RETURNATE Se semnaleazi eroare dar se ia KL mod 8.

SUBROUTINE RLH(KL) ™

COMMON /GBL /XRsYReALFANXeDYeT0GLs IRADsNLUSPY
LOGICAL®1 Fe+ORD

DATA FeORD/424¢19/

IF(NLU.GT.5)RETURN

IF(KLoLT.0.0ReKL.GT.7) GOTO 2

KL1=KL

IF(KL«GT.7)KL1=MOD (KLsAR)

CALL TINV2(KL1eKL1)

WRITE (NLU#1)FeORDeKL]

1 FORMAT (281 442)
RETURN

2 - CALL ERR(4)
RETURN
END

1.19. Subprogramul BLD -

— DENUMIRE  BLD v

— FUNCTIE Subprogramul BLD permite ‘0 redefinire a intrdrii in tabela BLH prin
care si se schimbe definitia originard a tipului de linie cu care se va
desena. -

— APEL CALL BLD (IT, POLE, N)
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— PARAMETRI ITe(l, 7) — desemneazi tipul liniei ce se urmireste si se redefineascd.
POLE — este un vector de N elemente. N ¢ (1, 4). Daci N < 4 zonele
ramase nedefinite se considerd egale cu 0.
Parametrii I7, POLE, N au caracter INTEGER.

— OBSERVATII Tipurile de linii implicite sint dale in urmitorul tabel:

tip
Time=~T—Fe=M-1-~Jo2 =M O ey M T M4 "Observatii

1 500 200 500 200 500 200 500 200 linie intreruptd
800 200 800 200 800 200 800 200 linie intreruptd, segmente mari,
200. 200 200 200 200 200 200 200 linie intreruptd, segmente mici

800 200 200 200 800 200 200 200 linie intreruptd, segment mare,
segment mic '

5 800 200 200 200 200 200 0 0 linie intreruptd, segment mare,
2 segmente mici

6 800 200 800 200 200 200 0 0 linie intrerupts; 2 segmente mari,
3 segment mic

[* N S

7 800 200 800 200 200 200 200 200 linie intrerupt3, 2 segmente mari,
2 segmente mici

0 LINIA CONTINUA NU SE POATE REDEFINI

.

'Dimensiunile sint date in sutimi de mm.
Un tip de linie este alcdtuit din 8 zone unde L. 1, L 2, L 3, L 4, sint dimen-
siuni de segmente trasate iar M 1, M2, M 3, M4, sint dimensiuni de
segmente netrasate. 4 i
Vectorul POLE din apelul subprogramului BLD trebuie si contind descri-
erea zonelor L'1, L2, L3, L4, M1, M2 M3, M4.
Apelul subprogramului BLD nu are efect in cazul lucrului cu imprimanta
grafici.
Subprogramul BLD trimite mesei de desen ordinul
2A 44 LIMIL2 M2 L3IM3 L4 M4
— ERORI EROARE 6 — N < 1 sau N*> 4

RETURNATE La initializarea mesei de desen tipul implicit de linie este 0 iar celelalte

tipuri de linie sint cele predefinite. 3

SUBROUTINE PLD(IT«POl FeN)
COMMON /GHI /XReYRsALFADXeDYeTOGL TRADSNLUWPT
INTEGER POl F1(8)
DIMENSION POLE(1)
LOGICAL®#1 FeORD
DATA FeORD/42+20/
IF (NLUGT.R)RETURN
IF(NoLTe1e0R.N.GTs4) GOTO 5
or IT=MOD(ITs7)#1
i DO 1 I=le28N . | .
© POLEI(I)=POLE(I)®100
1 CALL INV2(POLE1(I)sPOLF1(IV)
IF(N.EQ.4) GO TO 2
DO 3 I=24N+1+8
POLE1(I)=0 - :
WRITE (NLU94) FeCRDs (POI F1(T)eimle8)
FORMAT (2A1.RA2)
RETURN
5 CALL ERR(6)
RETURN
‘END

sV W
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1.20. Subprogramul SAV

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI
— OBSERVATIE

SAV

Subprogramul SAV asiguri salvarea valorilor momentane ale translatiei,
ale rotatiei, ale scirilor, ale definitiei unghiurilor si al indicatoruluide
oglindire, adicid a acelor valori care sint definite prin subprogramul INI
sau sint definite eventual in program prin apelul subprogramelor anteri-
oare BEG; TRA; SCA; SSCA; ROT; ANG; DEG; SPR; ARC; SPG.
Dacd nici unul din aceste programe nu a fost apelat-pini in momentul
respectiv, sint salvate valorile initiale ale parametrilor setati de subpro- -
gramul INIL

CALL SAV

Nu are

Exist} posibilitatea salvirii unui singur context la un moment dat.
,Salvarea contextului se poate face pe un singur nivel, o noua salvare dis-
truge vechiul context salvat.

SUBROUTINE SAV z
WM 7GBI 7KReYRsALFASDX+DYeTOGLs IRADoNLUSPI/

SALV/DXSsDYS9XRS»YRSeAl FASe IRADS»J0GLSe ISALYV

1SALV=1 < w3t

DXS=DX -

DYS=DY

YRS=YR

XRS=XR

ALFAS=ALFA _

IRADS=IRAD

10GLS=10GL

Di-O.

DY=0.

XR=1.

YR=1,.

‘LFA.O.

10GL=0

RETURN

END

1.21. Subprogramul PLOT

— DENUMIRE
—FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

PLOT” : ;

Subprogramul PLOT comandi deplasarea capului de scriere din punctul
curent in punctul (X, Y), cu penita jos daci IT = 1 si cu penita sus daci
“ET =0 P .

CALL PLOT (X, Y, IT)

X, Y — coordonatele punctului : ’ 1
IT = 0 — deplasare in punctul dorit (cu penifa sus)

« IT = 1 — deplasare, cu desen (penita jos)

X, Y — se definesc prin REAL

IT — se defineste prin INTEGER :

in functie de valoarea parametrului /7 si de mirimea coordonatelor X, Y,

subprogramul PLOT transmite mesei de desen unul din ordinele:

2 A 02 X Y — deplasare’ cu penita sus in punctul de coord. X, Y (cu
X, Y pe cite 2 octeti)

2 A 03 X Y — deplasare identici cu cea anterioari dar cu X, Y pe
cite 4 octeti

2 A 06 X Y — deplasare cu penita. jos in. punctul de coord. X, Y (cu
X, Y pe cite 2 octeti)

2 A 07 X Y — deplasare identici cu cea anterioari dar cu X, Y pe

i cite 4 octeti ;

Subprogramul PLOT este apelat de toate celelalte subprograme de desen.

In cazul lucrului cu imprimanta grafici, subprogramul PLOT scrie in

fisierul de desen coordonatele punctului curent si coordonatele punctului

R )y -

%E_’a.ra.metrii X, Y sint afectati de toate transformirile definite prin apelurile

anterioare ale subprogramelor TRA, BEG, ANG, ROT, SCA, SSCA, SGP.

>
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SUBROUTINE PLOT (XeYeIT)
COMMON /GRL /XReYReALFASNXsDYsTOGLs IRADsNLUIPY
COMMON /GRAF/XOTeYOToeNI GeXO0eYO
LOGICAL®1 FeORDsORD1s0ORN2
DATA Fes(MD1+0RD2/424203/
o INTEGER®& Xé&oYé
CALL TRXY(XeYsXTeYT)
IF(NLG+GT.5) GOTO 4
XT=XxT#100.
YT=YT#100. :
IF(ABS(XT).GT+32767,0R.ABS(YT)+6T7+32767) 60 TO 1
ORL=0ORD1+4eTT
IX2=xT
1Y2=YT
CALL INV2(IX2s1X2)
CALL INV2(1Y241Y2) ;
WRITE(NLU+2) FeORDsIX24TY2
FORMAT (2A142A2)
*  RETURN
1 ORD=0RD2+4o71T
X6=JFIX (XT)
Y4=JFIX(YT)
CALL INVA(X&49X4)
CALL TINV&4(YaeY4)
WRITE (NLUs3) FeORDsX&oV4

(V]

3 FORMAT (2A14246)
. RETURN
4 IF(IT.EQ.N) GOTO 5
WRITE (NLG) ¢ XOToYOTeXToYT
- XO0T=xT
YOT=YT
X0=Xx
Yo=Y : g
RETURN
END
SUBROUTINE TNV2(IXe1x1) SUBROUTINE INVA(IXaIXT)
LOGICAL®]1 X0(2)eX Eggfgfs:: !;:::I;Ixz
3 ] X (]
i o g v EQUIVALENCF (1X2¢X0)
Xx=x0(1) - IX2=1Xx LS e
X0 (1)=x0(2) X=x0(1) e
X0(2)=Xx r XO(‘I)-!OIM é—
IX1=1x2 X0(4) =X -
RETURN X=x0(2)
END XO(Z)-!O(S\
X0(3)=X
IX1=1x2
RETURN
END

1.22. Subprogramul RET

— DENUMIRE RET
— FUNCTIE Subprogramul RET reinoieste valoarea parametrilor care au fost memorati
prin apelul subrutinei SAV
Dacd nu a existat un apel SAV, subprogramul RET nu executd nici o
: actiune 4
— APEL CALL RET
— PARAMETRI Nu are
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— OBSERVATIE Intre 2 salviri se pot face oricite reveniri la vechiul context.

Subprogramul SRA apeleazi SAV, astfel incit daci anterior s-a ficut
o salvare si contextul nu a fost restaurat printr-un apel RET, contextul
vechi va fi distrus la iegirea din SRA..

SUBROUTINE RET

w

COMMON /GBI /XRsYReALFAGDXsDYs TOGL s TRADSNLUSPI/
SALY/DXSsDYSoXRSsYRSsAl FASsTRADS+TOGLSeISALY
IF(ISALV.EN.0)RETURN

DX=DXS

DY=DYS

XR=XRS

YR=YRS ‘

ALFA=ALFAS s

10GL=106LS

IRAD=IRADS

RETURN

END

1.23. Subprogramul LIN

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL

— PARAMETRI

— OBSERVATII

LIN . i

Subprogramul LIN asiguri unirea a doui puncte printr-o linie.

CALL LIN (X1, Y1, X2, Y2)

X 1, Y 1 — coordonatele punctului’ de inceput

X 2, Y 2 — coordonatele punctului final

X1,Y1 X2 Y2 se definesc prin REAL

Subprogramul LIN este influentat de toate subprogramele de tra.nsiormaro
TRA; BEG; ANG ROT; SCA; SSCA; SPG.

SUSRCUTINE LN (P‘m"lt)'\?avf)
TCOMNON ZURRT/ A VM2 KMisVM1e INOT o TBOW s TPBOM
IFIIBOVEG.3IB0TO 1

AMZ=X1 -

YM2Y1

ENl=X2

TMi=yd k,
IFLINOT.EQ.1'607T0 2

CALL PLOTIX1sY1c0)

CALL PLOT(%PsY201)

RETURN b

INOT=0

RETURN

1 - CALL INTER({XM2eYM2sXMloYM1oX1eY1eX2eY20 IPBOW)

IBOW=0
GOTO 3 4
END
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S

T

UBROUTINE INTER(XO0sY0aX1oY1aX29Y29eX30Y341P)

P=1P/10.

A
P
P
T
I
A

LFAl-ATAN?(ABS(Y!-YO)-ABS(XI-XO))
X1=COS(ALFAL) &P

Y1=SIN(ALFAl)#P
F(X1aLTaX0)PX1==PX]

LYl LTaY0)PY1==PY]

LFA2=ATAN? (ABS(Y3=Y2) « 8RS (X3=X2))

PX2=COS (ALFA2)®P
PY2=SIN(ALFAZ) *P

1
I

F(X3.LToX2)PX2==PX2
F(Y3.LT.Y2)PY2==PY2

ClX=2.8X]1 =2, 2 X24PX]+PX?
C2X==3.8X143.%X2=2,9PX1=PX?
C3x=PX1

Céx=x]

ClY=2.®(Y1=Y2)+PY1+PY2
C?YR-B.’(Yl-VZ)-?-'PYl-PY? A
C3Y=PY]

cev=Y]

CALL PUOL3(CIXsC2X9C3XsCaXsC1YsC2Y9CIYeCAaYoX1aY1Y
RETURN

END

1.24. Subprogramul NOT

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI
— OBSERVATII

NOT

Apelul subprogramului NOT invalideazi trasarea dreptei definiti de urmi-
torul apel al subprogramului LIN sau a primei drepte definitd de urmi-
torul apel al subprogramului PLG care urmeazi dupi BOW.

CALL NOT

Nu are.

Exemple:

CALL NOT CALL NOT

CALL LIN CALL BOW
SUBROUTINE NOT

COMMON ZVART/ZYM2sYM29XM19YM1 o INOT o TBOW s IPROW

INOT=1

RETURN

END

SUBROUTINE ROW(N)

COMMON /VART/XMZO““ZOXMIOYMXOTNOTQ|ROU!IFBOH
IPBOW=N

1B0w=]

RETURN

END

N

1.25. Subprogramul PLG

= DENUMIRE
= FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRII

PLG

Subprogra.mul PLG uneste prm segmente punctele ale ciror coordonate
sint date in'cimpul POLE in ordinea in care le citeste.

Dependent de valoarea parametrului I7T punctul va fi sau nu umt cu
punctul final al poligonului.

CALL PLG (POLEX, POLEY, I, J, IT)

POLEX; POLEY — cimpul (ordinea) in care sint scrise coordonatele
X, Y ale parametrilor in acesti vectori. O aceiasi descriere POLEX, POLEY,
poate fi reprezentati pe porfiuni alegind diverse perechi de indici I, J.
Nu existi constringeri asupra dimensiunilor celor doi vectori POLEX,
POLEY, evident cu amendamentul ca aceste dimensiuni si fie cel putin
egale cu J. Punctul de inceput este POLEX(I) POLEY(I) iar punctu}l
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— OBSERVATII

— ERORI
RETURNATE

de sfirsit este POLEX(J), POLEY(J]) I, J — indici de inceput, respectiv

de sfirsit in vectorii POLEX, POLEY.

Semnificatia parametrului /7 este urmitoarea:

IT = 0 — punctul de inceput nu va fi unit cu punctul de sfirsit al poli-
gonului

IT = 1 — cele dond puncte vor fi unite (cel de inceput cu cel de sfirsit
al poligonului)

Parametrii POLEX si POLEY se definesc prin REAL.

Parametrii I, / si IT se definesc prin INTEGER.

Subprogramul este infiuentat de toate subprogramele de transformare

deci coordonatele continute in cei doi vectori POLEX, POLEY sint supuse

transformdrii complexe definite de eventualele apeluri anterioare ale

subprogramelor ROT, ANG, TRA, BEG, SPG, SCA, SSCA.

EROARE 11 —13> ]

SUHFOUTINE PLG(VXeVYelaJeIT)

DIMENSTON VX(1)eVY(

IF(1.GE«J) GOTO 3

XE=VX(I)

YE=VY(T)

DO 1 N=T+1.J

CALL LIN(VX(N=1)eVY(N=1)¢VX(N)sVY(N))
TF(VX(IN) EQ.XE.AND VY (N) sEQ.YE)GOTO 2

GOTO 1

N=N+1

XE=VX(N)

YE=VY (N)

CONTINUE

IF(ITEQa1)CALL LIN(VX (.Y oVY(J) s XE o YF) Y
RETURN o
CalLl ERR(11) ;
RETURN

END

1.26. Subprogramul SRA

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

— ERORI
RETURNATE

SRA

Subprogramul SRA hasureazi un poligon sub un unghi U si cu distanta

dintre hasuri — D — dati.

CALL SRA (POLEX, POLEY, I, J, U, D)

POLEX ; POLEY — cimpul (vectori) in care se dau coordonatele X, ¥

ale virfurilor poligonului.

Dimensionarea maxima a celor doi vectori a fost aleasid 100, deci se pot

hagura poligoane cu cel mult 100 laturi. Descrierea poate contine inlin-

tuiri de poligoane inchise tinind seama insi ca ultimul punct POLEX (]),

POLEY (]) si nu fie identic cu primul punct POLEX (I), POLEY (I).

In acest mod se poate hagura simultan o inlintuire de poligoane. De ase-

menea, poligoanele pot fi interioare unul celuilalt, fapt ce permite hasu-

rarea corpurilor cu giuri.

Subprogramul SRA considerd in mod implicit ca fiind unite ultimul punct

cu primul punct.

U — unghiul de hasurare fati de axa OX care se va da in grade sau in
radiani, functie de ultima valoare setati a parametrului IRAD

I, J — indici de inceput si respectiv de sfirsit in vectorii POLEX si POLEY

D — distanta dintre liniile de hasurare exprimati in milimetri

POLEX, POLEY, U, D se definesc in REAL, iar I, J se definesc prin

INTEGER.

Subprogramul SRA este influentat de toate apelurile anterioare ale sub-

programelor de transformare.

EROARE 14 /<I+ 2 sau J—I+4 1> 100
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SURROUTINE SRA(XeYeTedalleD)

ODIMENSTICN X(1)eY(1)eA(I1N0) eB(100)eC(100)eXT(100)
IF(J=T141eLToa3.0RaJ=I+1.GT.100) GOTO 11
CALL SaAv

CALL ANG(=ID

YMIN=1000000000.

YMAX==YMIN =
D0 1 K=Ied

CALL TRXY{X(K)eY(K)YaX(¥)aY(K))
IF(Y(K)aGT.YMAX) YMAX=Y{K)

TF(Y(K) aLT.YMIN)YMIN=Y (K)

CONT INUE

CALL RET

CatL ROT(W

K1=1

XE=Xx (1)

YE=Y (1)

I10KrD=1

DO 2 K=T+1.J

A(KLl)=Y(K)=Y(K=1)

B{Kl)=X(K=])=X(K)
CIK1)=X(K)®Y (K=1)=X (K=1)®Y (K)

IF(X(K) «NE.XE«OR.Y (K) aNF.YF)GOTO 2
Kl=K14+)

A(K]1)=0.

K=K+ 5
XE=X(K) ¢ :

YE=Y (K)

T0RD=K

Kl=K1l+1

A(K1)=YE=Y ()

B(K1)=X(J)=XE

CIK1)=XE®Y (J)=X(J) ®YE
NRH=(YMAX=YMIN) /D

DO 3 K=1oNRH

INDTI=0

YI=YMIN+D®K
DO 4 L=1+K1

"IF(A(L) .EQ.0)GOTO 4

1I=L+I=1
IFl=L+l
IF(L.FQ.K1)IF1=I0RD

IF(Y(T1)aGT.YIoANDoY(IF1)a6ToYIeORY(II)aLTeYIaANDaY(IFl)s

LT.YI) GOTO &

INDI=INDI+]
XT(INDI)=(=C(L)=B(L)®YT)/A(L)
CONTINUE : Y
IF(INDI.EQ.O0) GOTO 3 o
IF(MODC(INDT«2) «EQ.1)GOTN 6

DO S L1=1sTNDI=1

DO S L2=L1+1+INDI
IF(XT(L1).LFaXI(L2))GOTN S
Z=X1(L1)

XT(L1)=XT1(L2)

¥1{L2)=2

CONT INUE

GOTO 7

YI=Y14.01

INDI=0

GOTC A&

00 9 L1=1+TNDIe2

CALL LIN(XT(LL)sYXoXI(L141)0oYI)

CONTINUE

CALL ROT (=1)) 10 CALL TRXY(X(K)oY(K)aX(K)oY(K))
CALL Sav CALL RET

CALL ANGI(W S RETURN

00 10 K=Ted X} CALL ERR(1&)

RETURN
END 5
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1.27. Subprogramul BOW

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

— EXEMPLE

0001
aooe
0603
0004
0005
000é

BOW

Subprogramul BOW asiguri racordarea a douid linii printr-un arc de
trecere (curbi).
Apelul trebuie plasat intre doud apeluri ale subprogramelor LIN sau PLG.
CALL BOW (N)

N — factorul de curburid al arcului

Se recomandi si i se atribnie urmitoarele plaje 500 < N < 1.500
Parametrul N se defineste prin INTEGER si reprezintd de fapt mirimea
vectorului tangentei in cele doud puncte de racordare

Daci N < 1000 arcul se termini in tangentd

Daci N > 1.000 arcul se termini in secanti

Apelul subprogramului BOW poate fi plasat si intre o combinatie de
apeluri LIN, PLG sau PLG, LIN

1) CALLLIN (X 1, Y 1, X 2, Y 2)
CALL BOW (1.000)
CALL LIN (X3, Y3, X 4, Y 4)

Se racordeazi cele doud drepte (linii) printr-un arc de curbi ce trece prin
punctele (X 2, Y 2) si (X 3, Y 3).
Se cere atentie in pistrarea sensului in definitie!
2) CALL PLG (POLEX, POLEY, I, J, IT)
CALL BOW (1.500)
CALL PLG (POLE 1 X, POLE 1Y,1, J, IT)
Se racordeazi ultima dreapti trasati din descrierea POLEX, POLEY,
cu prima dreapta trasati din descrierea POLE 1 X, POLE 1Y.

ROUTINE BOW(N)
ggSMONT}Vlﬁl/XNZ e ¥MP2oXM1oYM1s INOT ¢ TBOW s IPBOW
1PBOW=N
I80W=1
RETURN
END

1.28. Subprogramul AXI

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

AXI

Subprogrdmul AXI deseneazi si gradeazi axele OX si OY din primul
cadran, in pirti egale. Gradarea incepe din punctul de origine al axelor si
se face cu doud rinduri de diviziuni.

CALL AXI (XM, YM, XI, YI, N, M)

XM, YM — lungimea axei OX si OY — REAL

XI, YI — distanta la care se vor executa subdiviziunile — REAL

N — numidrul liniutelor scurte (de desenare a subdiviziunilor)intre doud
liniute lungi (de desenare a diviziunilor) pe axa OX.

M — acelasi lucru pentru axa OY

N si M sint de tip INTEGER

Lungimea liniutelor este constantd

1 mm — pentru cele scurte

2,5 mm — pentru cele lungi

Subprogramul AXI este influentat de toate subprogramele de transformare.
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g N

>wHE

SUBROUTINE AXI(XMeYMeXToYIoNoN).
(XM.8R.0.) [

CALL PLOT(0.00.00)

CALL PLOT(XMs0.e0l)

NRPX=INT (XM/XI)+1

DO 1 NR=1eNRPX

IF (MOD(NReN+1).EQal) GN TO 2

CALL LIN((NR=1)®XT¢0s9 (NR=1)®XTo=1.)

GO TO 1

CALL LINC(NR=1)®XTe0os (NR=1)®XIe=2.5)

CONTINUE

IF(YM.EQ.0.) GOTO & ——

CALL PLOT(0D.eYMe0) W

CALL PLOT(0,00091) i

NRPXSINT(YM/YI)+]

DO 3 NR=1oNRPX

IF(MOD(NReM+1) .,EQ.1) GO TO &

CALL LIN(O.e(NR=1)®#YIs=las (NR=1)®YT])

GO 7O 3

CALL LIN(O0.e(NR=1)8YIo=P.5¢(NR=]1)®YT)

CONTINUE

RETURN

END

1.29. Subprogramul CSC

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

CSC

Subprogramul CSC deseneazi un segment de cerc sau umn cerc intreg
definit prin centrul cercului, razi, punctul de inceput si pu nctul de sfirsit
Daci ALFA nu este egal cu BETA va fi desenat un se gment de cerc
Daci ALFA = BETA va fi desenat un cerc intreg.

CALL CSC (X, Y, R, ALFA BETA)

X, Y — coordonatele centrului cercului

R — raza cercului

ALFA — unghiul de inceput in radiani, unghiul ficut de axa OX cu o
razi dusi din punctul de inceput al arcului de desenat

BETA — unghiul de sfirsit in radiani, unghiul ficut de axa OY cu o razi

dusi din punctul de sfirgit al arcului ce trebuie desenat
R > 0 — cercul va fi desenat in sens trigonometric
R < 0 — cercul va fi desenat in sens Invers trigonometric

Parametrii X, Y, R, ALFA, BETA se definesc prin REAL.

Unghiurile ALFA si BETA se dau in grade sau radiani, functie de valoarea
setaty a parametrului TRAD si nu sint influentate de rotatii.
Parametrul R nu este influentat de setarea scirilor.

Parametrii X, Y sint influentati de toate subprogramele de transformare
apelate anterior.

Daci utilizatorul doreste si lucreze in grade trebuie mai intfi si apeleze
subprogramul DEG.

Se precizeazi ci 1 RAD = 57°17'45”

1° = 0,01745329 3I1/2 = 4,71239

II = 3,14160
II/2 = 1,57080 2 II = 6,28318
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SUFROUTINE CSC(XeYoRoAI FALlBETA)
COMMONZGRL/XRsYRsALFAeNXeDYeTOGL s IRADINLUGPI
ALFAT=ALFAY

BETAT=RETA

IF(IKADLLT.1)60TO0 1

ALFAT=ALFAT®PI/1R0.

BETAT=RETAT#P1/180,

ALFAT=ALFAT+ALFA 45T oy
BETAT=BETAT+ALFA

18=0

IF(ReLTo0) T1S=1

R1=ARS (R)

1F(K1.LT.0.3) GOTO 2
XI=x+R1®COS (ALFAT)
YI=Y+R1#STIN(ALFAT)

CALL PLOT(XTsYTa0)
XI=X+R1®COS(RETAT)
YI=Y+R1*SIN(BETAT)

CALL CERC(XTeYIoXeYsIS)
RETURN

CALL ERR(12) ;
RETURN o
END

1.30. Subprogramul CPP

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

CPP s
Subprogramul CPP deseneaza un cerc sau un arc de cerc deﬁmt prin trei
puncte care se afli pe circumferinta sa.

Generarea incepe din punctul (X I; Y 1).

CALL CPP (X1, Y1, X2, Y2, X3, Y3, IT)

(X1, Y1), (X2 Y2), (X3 Y3) — coordonatele celor tr2i puncte.

bemmﬁcaha parametrului /7T este:

— IT = 0 —se traseazi un arc de cerc in sens tngonometnc din punctul
(X1, Y1) in punctul (X 3, Y 3) prin punctul (X 2, Y 2)

— IT = 1 — se traseazi un cerc intreg deﬁnit prin cele trei puncte; capul
de iesire rimine in punctul (X 1, ¥ 1)

SUBROUTINE PP (X1aY1aXPe¥Y2eX30Y30IT)

A=Ye~Y1

B=Xl=Xx2

Al=Y3=Y1

Bl=X1=X3

PROD=R®#A1=R1®A

IF (PROD.EQ.0)GOTO 1
xc=(Aca1-(va-vzx¢aoA1-(xr+x2)-A-aln(xxoxa)so.S/pnoo
YC==(B®R1® (X3=X2)=A1#Be (Y1+Y3) +A®B1# (Y14Y2))®.5/PRaC
CALL PLOT(X1sY140)

XF=Xx3

YF=Y3

IF(IT.NE.1)GOTO 2

XF=X1

YF=Y1

IT1=0

IF(IT.F0.2) TT1=]

CALL CERC(XFsYFeXCoYCoTT1)

RETURN h

CALL PLOT(X3+Y340) 3 ek

CALL ERR(13) s

RETURN

END 5
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— OBSERVATII

— ERORI
RETURNATE

— IT = 2 — se traseazi un arc de cerc iu sens invers trigonometric din
punctul (X 1, Y 1) in punctul (X 3, ¥ 3), deci care nu trece
prin punctul (X2, Y 2)

Parametrii X 1, Y 1, X2, Y2, X 3, Y 3, sint influentati de toate sub-
programele de transformare apelate anterior

Eroare 13 — cele trei puncte sint coliniare.

1.31. Subprogramul CERC

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

CERC

Subprogramul CERC deseneazi un arc de cerc din punctul curent pind

in punctul de coordonate (X, Y), cu centrul in punctul de coordonate
(XC, YC)

CALL CERC (X, Y; XC, YC, IS)

X; ¥; XC; YC —de tip REAL
IS — de tip INTEGER

Daca IS = 0 arcul de cerc se traseazi in sens trigonometric.
Dacd IS = 1 arcul de cerc se traseazi in sens invers trigonometric.

Subprogramul CERC transmite mesei de desen functie de valoarea para-

metrului IS si de mirimea parametrilor X, Y, XC, YC unul din ordinele:

— 2A OA X Y XC YC — trasare arc de cerc in sens trigonometric cu
coordonatele X; Y; XC; YC; pe 2 octeti

—2A OB X Y XC YC — IDEM pe 4 octeti

— 2A OE X Y XC YC — trasare arc de cerc in sens invers trigonometric
cu coordonatele X ; Y; XC; YC transmise pe cite 2 octeti;

— 2A OF X Y XC YC — IDEM pe 4 octeti.

Daci se lucreazi pe imprimanta grafici arcul de cerc se traseazi prin

segmente aproximindu-se cercul prin 90 de segmente (arcul sub 5° se poate

bine aproxima cu coarda). =

Coordonatele X, Y, XC, YC, sint supuse transformirii complexe definite

prin apelurile subprogramelor ROT; ANG; SCA; SSCA; TRA; BEG; SPG.

SURROUTINE CERC(XsYeXCaYCe1b)

= NS TRIGONOMETRYC
éDM:ONSEGBI/XR.YR-ALFA.nX-DY.IOGL'IRAD,NLUuP!
COMMON/GRAF/XOTv!OT;NLG-XO.YO
LOGICAL®] FoORDsORD120RN2
DATA F,ORD]+ORD2/42+10411/

INTEGER®4 X&eYb9sXChoYCh
CALL TRXY(XeYeXTsYT)
CALL TRAY (XCesYCoXTCo YT
IF(NLU.GT..‘HGOTO 'Y
XT=XT#100.

YT=YT#100.

XTC=XTC’1%O.

C=YTC#100.
;;(ARS(XT).GT-32767.0R.ABS(YT)-GT-32767) GOQLOTE 3
IF(ABS(XTC).GT-32761.0D.ABS(YTC)-GT.3Z76T)
ORD=0RD1+4%71S
CALL INV2 (TNT(XT) # IX2)

CALL INVZ(TNT(YT)OIY?)
cALL INV2 ({INT(XTC) s IXC?)
CALL INV2(INT(YTC)IYC?)



1.32. Subprogramul CIS 39

*owm

WRITE(NLUs2) FsORDyIX2+1Y2,IXC201YC2
FORMAT (2A144A2)

RETURN

ORD=0RD2+4#1S

CALL INVA(JUFIX(XT) X&)

CALL INV&(JFIX(YT)oY4)

CALL INV&(JUFIX(XTC)oeXCa)

CALL INVA&(JFIX(YTC)sYCs)
WRITE(NLU93) FoeORDoeX&sY4eXChoYCH
FORMAT (2A106A4)

RETURN )
C=(XT=XOT) #0824+ (YT=YOT)oa2

A= (XT=XTC)®824 (YT=YTC)#a2

B (XOT=XTC)##24 (YOT=YTC) #82
CU=(A+B=C) /(2%SQRT(A%B))
U=ATANZ2( (1.=CU®CU) sCU)
IF(UsLTo0)U=U+PY

SE"NIOQ
PRODB(XOT-XTC).lYT-YTCl-(XT-XTC5'(VOT'YTC)
IF (PRODoL.T.0) SEMNa],
IF(IS.NE.SFMN)U=U=28PY

IF (SEMNCEQ.1) Uz=y

IF(PROD.NE.O) GOTO 7

U=Pep]
IF(XO0ToEQuXToAND.YOT.EQ.YT) GOTO 7
u=PI

IF(XOT-EQ.XT) GOTO B

UsSIGN(Ue (XT=XO0T))

GOTO 7

U=SIGN(Us (YOT=YT))

KU=ABS (U)®45,./P1

IF(KU.EQ.0) GOTO 6

X1=X0

Yl=YO0
SA=SIN(SIGN(PI/45,,U))
CA=COS (P1/45.)

DO 5 I=1,Ku

X2=XCe (X1=XC) #CA=(Y]=Y(Q) #Sa
Y2=YC+ (X1=XC) #SA+ (Y]1=YC) #CA
CALL PLOT(X29sY2s1)

Xl=x2

Yl=Y2

CALL PLOT(XeYol)

RETURN

END

1.32. Subprogramul CIS

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATIE

CIS ‘
Subprogramul CIS traseazi un cerc definit prin centru si razi. Sensul

in care va fi desenat cercul va fi hotirit prin sensul razei R.:

CALL CIS (X, Y, R)

X, Y — coordonatele centrului cercului ;

R — raza cercului. Parametrul R nu este afectat de setarea scdrilor.

R > 0 — cercul va fi desenat in sens pozitiv (trigonometric)

R < 0 —cercul va fi desenat in sens negativ

Parametrii X, Y, R, apartin valorilor de tip REAL

Subprogramul este influentat prin X, Y de toate subprogramele de orga-
nizare si transformare apelate anterior.
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" SUBROUTINE CIS(XeYsR)
c (XeYeRe04)

RETURN

END

1.33. Subprogramul CIT

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRII

— OBSERVATII

CIT

Subprogramul CIT traseazi un cerc de razi R, cu centrul in punctul de co-
ordonate (X, Y) si fixeazi unghiul de iesire. Sensul de generare este dat
de semnul razei.

CALL CIT (X, Y, R, U)

X, Y — coordonatele centrului cercului

R — raza cercului

R > 0 — sens de generare pozitiv, in sens trigonometric

R < 0 — sens de generare negativ, in sens invers trigonometric

U — reprezinti unghiul dintre axa OX si raza dusi prin punctul de inceput
si de sfirgit al cercului. Acest unghi determini punctul unde rdmine capul
de iegire la iesirea din acest subpregram

Unghiul U se di in grade sau in radiani, functie de valoarea setati a
parametrului JRAD.

X, Y, R, U — se definesc prin valori de tip REAL.

Dacy utilizatorul doregte si exprime unghiul in grade trebuiesc si apeleze
intii subprogramele DEG. Subprogramul CIT este influentat de toate
subprogramele de organizare si transformare. Raza R nu este influentati
de setarea scirilor.

SUBROUTINE CIT(XeYeRsU)

(XeYeRoUsU)
RETURN
END

1.34. Subprogramul IPO

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRI

— OBSERVATII

— ERORI

PO

Subprogramul IPO uneste cu o curbd neteda punctele date ale ciror coordo-

nate sint memorate in vectorii POLEX, POLEY in ordinea in care coordo-

natele acestor puncte apar in cei doi vectori. In punctele initial si final

valoarea curburii derivatei a doua este nuli.

CALL IPO (POLEX, POLEY, I, J)

POLEX ; POLEY — vectori de tip REAL in care sint memorate coordo-

natele punctelor ce vor fi unite

I, J — reprezinti indici de inceput si respectiv de sfirsit in cei doi vectort
de coordonate. Numirul punctelor date trebuie si fie mai mare
ca 3, deci J —1 = 2.

Parametrii /, J sint de tip INTEGER.

In acest subprogram s-a folosit metoda de interpolare de tip SPLINE

cu functii de gradul 3 pe fiecare interval si se recomandi si se aleagi o

dxstnbutxe regulati a punctelor pe curbi. Curbele individuale, mtre fie-

care doui puncte, sint desenate prin cite 20 de segmente.

Subprogramul este influentat de toate subprogxa.mele de organizare si

transformare ca de exemplu ROT, ANG, TRA, BEG, SCA, SSCA, SPG.

RETURNATE EROARE 15 J —-1<2

in afari de aplicatiile si programele test de la sfirsitul acestui capitol este util ca in
privinfa trasirii diferitelor curbe sd fie cercetate de citre cititor si celelalte programe si
subprogramele incluse in lucrare, cum ar fi, de exemplu, programele CURBA din Capito-
tul- VIIT sau programele speciale din Capitolele IX si X care rezolvi problemele de inter-
polare Lagrange, Hermite, Ccons, Akimov, B-spline, Bézier sau care rezolvi problemele de
construcfie a suprafefelor in grafica pe calculator. Un interes deosebit prezintd si progra-
mele din Capitolul V pentru trasarea curbelor exprimate explicit sau parametric in repre-
zentarea ortogonali sau in perspectiva centrald sau axonometricd.



SUBROUTINF TPO(XeYeIToatF1)
DIMENSION ¥ (1)sY(1)

REAL®8 COeRI1eCIeBIoVAI XoVALY
IF(IF1=11+1.LT.3) 6070 3
CD==3.

Bi==2,

CcI=3,

VALX=CD® (X (TI+1)=X(TI))

VALY=CD®(Y(TI+1)=Y(II))

NO 1 IND=1T+42sIF1=1

CD=(CI=BI) =3,

BIl=CI=-BI®2

Cl=3,.%8I=2_,2CI

BI=RI1

VALX=VALX+CD® (X (IND) =X (TND=1))

VALY=VALY4CD® (Y (IND)=Y (TND=1))

CONTINUE

BNXG(-VALX-CI'(X(IND)-X(!ND-I)))/(RY-Z.'CT/B.)

CNX=X(IND) =X (IND=1)=2,#RNX/3,

ANX==BNX/3.

BNY=(=VALY=CI®* (Y(IND)=Y(IND=1)))/(R1=2.%CT1/3.)

CNY=Y (IND) =Y (IND=1)=2,#RNY/3,

ANY==BNY/3.

CALL POL3(ANXsBNXsCNXsx (IND=1) sANYsBNYSsCNYsY (IND=1) e X(IND=1)0»
@Y (IND=1))

N=IFl=1T+1

D0 2 J=1eN=?

DELX=X(IFl=J)=X(IFl=J=1)

DELY=Y(IFl=)=Y(IFl=J=1)

‘AX=DEL X+BNX=CNX

AY=DELY+BNY=CNY

BX=3#CNX=2#RNX=3,#DELX

BY=3#CNY=28#RBNY=3,%DELY

Clm=2 ,#CNX+BNX+3,.#DELX

CYm=2 ., #*CNY+ANY+3.®DELY -

CALL POL3(AXsBXsCXyX(IF1l=dm=1)oAYsBYsCYeY(IFlmd=l) o X(IFl=J=1),»
* Y(IFl=Ju=1))

BNX=BX

CNx=CX

BNY=BY

CHY=CY

CONTINUE

RETURN
3 CALL ERR(1%)

RETURN

END

SUBROUTINE POL3(CIXsC2XoCIXsCAXsC1YsCRY LY CAYoX1aY1)
GYTRIVIs0Y

DEL=1./19.

VO=DEL®DEL

D3VOXmd,®CI1X®DELAVO

D2VKX=D3VOX+2.2C2XeV0

D1VKX=ClX®VO®DEL+C2XOV0+CIXSDEL

D3VOY=6,.%C) Y®DEL*VO

D2VKY=D3VOY+2.9C2YOV0

D1VKY=C1Y®VO®DEL +C2Y#V0+CIYDEL

V1X=Xx1

vV1vysyl

DO 1 Ke2.20

ViX=V]1X+DlVKX

V1Y=V1Y+D1VKY

D1VKX=D1VKX+D2VKX

D1VKY=D1VKY+D2VKY

D2VKX=D2VKX+D3VOX

D2VKY=D2VKY+D3VOY

CALL PLOT(VIXsV1Yy1)

RETURN

END
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1.35. Subprogramul IPR

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRII

— OBSERVATII

— ERORI
RETURNATE

IPR

Subprogramul IPR uneste printr-o curbi netedi inchisi punctele ale-
caror coordonate sint memorate in vectorii POLEX, POLEY in ordinea
in care coordonatele acestor puncte apar in cei doi vectori (sint necesare
cel putin patru puncte)

CALL IPR (POLEX, POLEY, I, J)

POLEX, POLEY — vectorii care contin coordonatele suecesive ale}:»uncte~
lor ce vor fi unite

I, J — indici de inceput, respectiv de sfirsit in vectorii de coordonate

Numairul punctelor trebuie si fie mai mare ca 3, deci J — I > 2,

POLEX, POLEY apartin valorilor de tip REAL, iar I, J apartin valorilor

INTEGER.

S-a folosit metoda de interpolare de tip SPLINE cu functii de gradul 3
ca si in cazul subprogramului IPO cu diferenta ci, deoarece punctul final
POLEX (]), POLEY (]) este unit cu punctul initial POLEX (I), POLEY (I)
se impune egalitatea derivatelor intiia cu a doua, pentru prima si ultima
functie in punctul POLEX(I), POLEY(I).

Valorile coordonatelor memorate in cei doi vectori sint supuse transformarii
definite in urma apelurilor subprogramelor ROT, ANG, TRA, BEG, SCA,
SSCA, SPG.

EROARE 16 J — I < 2

SUBROUTINE IPR(XsYoIIsTF1)
TOWMMON 7INC/1D

DIMENSION X(1)oY(1)

1D=1

CALL IPC(XeYoIXoIF1)
RETURN

END

SUBROUTINE FRR(N)

TYPE 1N

FORMAT (" DIGILIB ®##ERNARE ?,13¢010080)
RETURN

END

.

1.36. Subprogramul IPC

— DENUMIRE
— FUNCTIE

— APEL
— PARAMETRII

IPC

Subprogramul IPC este identic cu subprogramul IPR singura deosebire-
constind in faptul ci ultima curbi, cea care uneste punctul final cu cel
initial, nu este reprezentati (sint necesare cel putin patru puncte).

CALL IPC (POLEX; POLEY, I, J)

POLEX; POLEY — au semnificatia identici cu cea din subprogramul:
IPR.

Parametrii POLEX, POLEY, sint vectori de tip REAL.

I, J — au semnificatia identici cu cea din subprogramul IPR.

I, J sint parametrii de tip INTEGER.
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SUBHOUTINE TPC(XeYsITeTF1)

100

COMMON /INC/ID

REAL®#8 CBBeCCHsCHCsCCCeSBX9sSRY»SCXeSCYsCDReCDCH»CBB1+CBC]
DIMENSTON X(1)eY(1)

N=]Fl=II+1

IF(NJLT.3) GOTO 3

DO 2 J=1leIF1=IT+1ID

CBh==2,

CCB=3.

cec=1.

cCC==2.

SEBX==3 . #(X(TI+MOD(JsN) ) =X (TT+MOD(J=19eN)))

SBY==3.# (Y(TI+MOD(JsN) ) =Y (TI+MOD(J=19N)))

SCX==SBX

SCY==SHY

DO 1 IND=1eN=l

CDR=(CCB=CRRB) #3,

CDC=(CCC=CR() #3,

CBBl=CCR=2.#CBB

CBC1=CCC=2.4%CBC

CCB=3.%#CHBB=?.%CCB

CCC=3.#CRC=2.%CCC

CBB=CBR1

CcBC=C8BC1

SBX=SBX+CDR# (X(TI+MOD(.1+INDeN) ) =X (T TI+MOD(J+'IND=19sN)))
SBY=SHEY+COR# (Y (TI+MOD (. J+INDeN) )=Y(II+MOD (J+IND=1sN)))
SCX=SCX+CDO# (X (TI+MOD(J+INDeN) ) =X (TI+MOD (J+IND=1sN)))
SCY=SCY+CDO# (Y (TI+MOD (U+INDeN) ) =Y (TI+MOD (J+IND=19sN)))
CONTINUF :

BlX=(SCX#CCR=SBX*® (CCC=1.))/((CCC=1,)*(CBB=1.)=CCB*CBC)
B1Y=(SCY#CCR=SBY#(CCC=1.))/((CCC=1.)*(CBB=1.)=CCB*CRBC)
ClX=(=SBX=(CBB=1.)#B1X)/CCR
ClY=(=SB8Y=(CBB=1.)#B1Y) /CCR
ALX=X(TI+MOD(JoN) ) =X (IT+MOD (J=1sN))=B1X=C1X
AlY=Y(TI+MOD(JoN)) =Y (IT+MOD(J=1sN))=BlY=ClY

TYPE 1009A1X9B1XoCIXoX(11)eAlYsBLlYsCLlYsY(TT)

FORMAT (8F12.3)

CALL POL3(A1XeBlXsC1lXox(TI+MOD(J=19N))sAL1YsBIYsClY,s

BY(IT+MOD(J=1eN)) o X (IT+MON(J=1sN)) s Y (TT+MOD (J=1sN)))

CONTINUE
10=0

RETURN

CALL ERRI(186)
RETURN

END

1.37. Subprogramul TEX

— DENUMIRE TEX 4
— FUNCTIE Subprogramul TEX tipireste caracterele ale cdror coduri ASCII se afli

— APEL

in vectorul TEX cu lungimea NRCAR, unde NRCAR < 80. Cu alte
cuvinte subprogramul TEX realizeazi scrierea unui text care poate fi
format din litere mari si litere mici ale alfabetului latin, precum si cifre

si semne speciale
CALL TEX (X, Y, ALFAT, VEL, IREF, TEXT, NRCAR)

— PARAMETRII X, Y, ALFAT, VEL — de tip REAL

IREF, NRCAR — de tip INTEGER

TEXT — vector LOGICAL % 1

X, Y — coordonatele punctului de referinta

Functie de valoarea parametrului de aliniere JREF, punctul de coordonate
X, Y reprezinti:
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IREF = 0; X, Y — cordonatele punctului de inceput al textului (aliniere
la stinga)

IREF = 1; X, Y — coordonatele punctului de mijloc al textului (aliniere
la mijloc)

IREF = 2; X, Y — coordonatele punctului de sfirsit al textului (aliniere
la dreapta)

Parametrii X, Y sint afectati de transformarea definiti prin apelurile ante-

rioare ale subprogramelor ROT, ANG, TRA, BEG, SCA, SSCA, SPG.

Parametrul ALFAT este unghiul care di inclinarea textului fati de axa

OX, unghiul fiind considerat in sens direct trigonometric. Valoarea ALFAT

se va da in grade sau in radiani functie de valoarea parametrului /RAD.

Unghiul ALFAT nu este influentat de rotatii.

Parametrul VEL d3 inaltimea caracterelor in milimetri si nu este afectat

de scari.

Vectorul TEX T contine textul ce trebuie scris avind lungimea de NRCA R

< 80 intelegind in numarul de caractere si spatiul dintre cuvinte.

SUBROUTINE TEX(XeYoALFAToVELoIREFsTEXToNRCAR)

COMMON /GBI /XReYReALFANXoDYeI0OGL e IRADONLUPI

COMMON /HCAR/ALFADyHeIPNZ1

COMMON/BCAR/BET

LOGICAL#]1 TEXT(80)+sFsORN1+ORD2s0RD3IsORDG«TAB(91) 9 TEXTC(80) +ZERD
DATA FeORD)«ORD2+0RD3+NRD&+7ER0/42+28429¢30431+40/

DATA TAB/66479¢87¢65+1409108+80986¢77+93:92478+107496475,97»
24002619267026392449245:246024T126802699R84¢9447636691100111»
23+193,5196419591969197,198+199+20002019209¢2100211021292130214,
21502169217+2269227922R¢229+2309023192329233+T74+09905040¢
00129913051319132913301349135913691379145914691479148+149+150s
1510152¢15341629163916441659166916701689169/
JF(NRCAR.LF.0.0R.,NRCAR.AT.R0) GOTO 12

ALFAl=ALFAT

IF(IRAD.EQR.1)ALFALl=ALFA1®*PT/180,

ALFAl=ALFAT+ALFA

IF(NLUSGT.S.0R«PET.NE.PT/2.)60TO 7

IF(ALFAl.EG.ALFADIGO Tn 1

ALFAD=ALFAY

SA=16384.2STN(ALFAY)

CA=16384.%C0S(ALFAL)

CALL TNV2UTNT(SA) «ISA)

CALL TNV2(TNT(CA)sICA)

WRITE(NLUs?)FeORN2+ISATCA

FORMAT (2A].2A2)

IF(VEL«EQ.K) GO TO 3

H=VEL

CALL INV2(TNT(VFL*100a)eIH)

WRITE (NLU«?)FsORD1 4 IH

IF(IREF.FQ.TPOZ) GO TO &

1POZ=1REF

IF(IP07.GT.2.0R.IP0Z.LT.0)GOTO 13

CALL TNV2(TPOZsT1POZ1)

WRITE(NLU«2)F90ORD3ISIPO7)

IF (NRCAR.GT.80) NRCAR=R0

NKkC=NRCAR

IF (MOD(NRCARs2) «EQ,1) NRC=NRC+1

CALL INV2(NRCsNRC)

CALL PLOT(XeYs0)

DO 14 I=1+NRCAR

IF(TEXT(I)al Te32.0R.(TFXT(T)=31).6GT.91) GNTO 15

CONTINUE

WRITE(NLUsS) FeORD&4sNRCe (TAB(TEXT(I)=31)I=1¢NRCAR}

FORMAT (2A14A2480A1)

IF (MOD(NRCAR»2) sEQ.1)WRTTE(NLU#6) ZERO

FORMAT (A1)
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10

11
12

15

— OBSERVATII

— ERORI
RETURNATE

T i
Hl=VEL/6,
IF(NLUGLTS)H1=H]®
8‘“1.7-/80 - g
X2=Xx
Y2=Y
IF(IREF.LT.1)GOTO 8
Xl=Xx
Y=y
22L9 I=14NRCAR

L CHAR(TEXT
IF(IREF.LT.?)G&:A.§3.Y,.O.B.NI'ALF‘I)
X2=2#Xmy ]
Y2=20y=y]
GOTO 8
X2=(38x=X1)/2,
Y2=(32Y=Y1)/2,
CALL PLOT(X2,Y240)
DO 11 I=1.NRCAR
:;#bR:HAR(TEXT(!)ox2oY2-loBcHl|ALFAl)
CALL ERR(8)
RETURN
CALL ERR(9)
RETURN
CALL ERR(10)
RETURN
END

SUBROUTINE SCHAR(U)

COMMON /BCAR/BET
COMMON /GBL/XReYReALFANXsDYsT06Le IRADoNLUPT

PET=U .
IF(IRAD.BT.0)BET=U®PI/ 180,
BET=BETeALFA

RETURN

END

2A 1CVEL

2 A 1 D sin (ALFAT) cos (ALFAT)

2 A 1 E IREF

2 A 1 F NRCAR TEXT (1) TEXT (2)... TEXT (NRCAR)
Pentru lucrul cu imprimanta grafici se foloseste un generator de caractere
SOFT, subprogramul TEX ficind apel la rutina CHAR. Aceasti rutini
ia in considerafie si inclinarea, parametru ce se poate seta prim apelul

rutiny SCHAR.
CALL SCHAR (BET)
unde BET este unghiul de inclinare al caracterelor fas de axa OX, defi-

nit in sens trigonometric.

Chiar daci se lucreazi pentru masa de desen (NL < J) se poate folosi
gemeratorul de caractere SOFT daci se doreste utilizarea caracterelor

cu o inclinare BET # PI[2, valoare setati de citre INI. Rezulti deci

ci un apel al rutinei SCHAR cu un unghi BET # PI/2 va determina ca

toate apelurile ulterioare ale subprogramelor TEX si NUM si foloseasci

generatoarele de caractere SOFT' (subprogramul NUM apeleazi subpro-

gramul TEX).
EROAREJ8 — NRCAR < 07sau NRCAR > 80

EROARE 9 — IPOZ <0 sau IPOZ > 2
EROARE 10 — Vectorul TEXT cenfine un ced de caractere nepermis
[nu face parte din codurile 4 SCII/
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SURROUTINE CHAR(LTCODeXReYBsTTeBsH19ALFAl)
MA 12)«LTCO
DIMENSION TNDMAT(92)
COMMTN /BCAR/BET
DATA INDMAT/102090146023:e36048958161965970079+86:88¢91096:990109,
112+119912901349145915R¢162¢1799192+2039212+9216+221+22592369252¢
258927192809288+295¢301+312+31893209327933393369341934693560364,
375938419397040204099413¢4109423942996330437943996449464894500650,
4610472948104920¢5039510652495311953695419547:5519561956895789589¢
600+6079618:624696319635:641+6455656+660/
DATA MATCAR/=39=2433192e=2:29=30=1919=292¢=29=2939=4039=5010=10
50=5:219204¢595¢1910294e59=3¢30=59=19192¢2019=5919=5¢59494959=5¢
3020101049302010e50=]l0lemlo=2el10l92¢=102¢92010=2s=193¢=2929=301l0
=]1930=30=]1030=2s29=39=1020]le=29=193¢=3¢=2010192929=1039=39=2¢1,
10204950534029=50=19202¢=13204015915¢19050=102¢695455692¢5019=50=bp
401950=50=1020405059402¢1901¢51=51=1929495:5+49201919204959=5:9=2¢
5¢10=5e=201¢1929805950402910102949595+49=5:=102949595+4920101»
294¢59=59=151902020l9=1010202019=29=152¢2¢181l0=192919=20=3s193»
=39=1e3e=3e19=30=1930le=39=142+495151493030=3s30=59=640¢3:2029304¢
$95059402010192030=59=10305e=2949=59=1910¢655050491+495050691»
=59=5064¢2910¢10206454=5,=1910495¢5s40l0=5¢=10]1eSe=bololeSs=101:5,
=401 9=50=3¢505049291916204¢59=59=1919195¢559=10lo=102945595910
“59=10)e=5:192¢51=19105:=1010¢395959s=19195e50=59=291019294¢59594¢
29=5e=191060505080]l9=5:=2¢101029405+594920=405:=191040505049104
50=102¢495¢50402010132e495:¢=5¢=39391059=59=191020¢4¢5059=50=1434
59=50=102¢304959=59=145:=145+=3939010=5930=5¢=1959105¢=3910193s=1
3e=1¢30301em=59=1e2030memlosbombobsbs3929121062030bs=bo=10l010293s
496930201 s=69=4030291010203040=by=89849493:2919192:30b9=43=19404,
3920101029304 9=b9=29250b9=30le=b9=192930404969302+19122930by=4,
=1916192¢30b0bs=101920e=3e~10¢2¢393939=1ale=bole2sbe=191029=2»
=1901019203639304e5050=1010102030b0849=291¢10”93060693029=43=1p1¢
1026306969362 010=by=bebeb93¢291019203049mbo=1010192930bomdo=142
3044¢3020192¢39bomby=193:=292039=30=19192830b0b9b9=1920bo=bs=1s2¢
304e59=5smlebr=loebs=192c30b0be=1010293049=b9mlobsls42091969601>
000900405¢5e6000006369N00292949890929191920303046050%5940690909496¢
6rbebsbeNaNe29290000200e091020596009490946950006985915000910506490,
2ebob9292960303909333¢4423091910000939350609001¢1905096900002945
6962692003 000969690+50Re60534003091909091630404s526909006929290%
1900N0319306¢49306965003040493910000913596060590005h069093940596¢
605¢6930302010000919203e¢0¢1009001955696059352026390930494939302¢
101¢252006¢3030494939191¢09098039295092929393000293940005969695064¢
3¢301600090019091935493400095069695¢00=14=190009690039390009696%
S5¢493030392019000000596:6955190000190909696950195090909096969303¢
09060¢696¢363009393019000010506969590909603939690960001900091960
690¢0060692e300969000006693s690005690969090¢195969%950190200000¢
6964¢5¢40303¢0009)1059696¢5901000090190009696950693¢3939001505001020
3030435064659 0009696960096019090919660969096905690939096502006
6:090¢3060603500696909N269H6e090963000000696009395939000500004930
4e46939)9090e1900096039406930100005190939404939190909190909693940
4¢3919000071:09292039696+39100909120000556952292:00=1s=29=29=194,
306069391900 0¢100000693¢b9493909891909190s=lo=Pe=los90s0s69491
200906009019000043304939N03949390909493949693009091939454939190900
09=2¢60306e693010090s1c09=Peb0e30bsbs3019000010000540304949390910
09091825203049493900496¢690010004%91¢09091943500490049004900220060
0e00bsbe0omlosm29=2s=)9bcbele03091e0sb9bs0+0/
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LITCOD=LTCON=31
INDI=INDMAT(LITCOD)
INDF=INDMAT(LITCOD+1)=}
IF(INDF«LT.TNDI)RETURN
D=0.

C=COS(ALFA1)
S=SIN(ALFA1)

D=COS(BET) /SIN(BET)

1 DO 4 T=INDT.INDF
JPEN=]
T11=MATCAR(Tal)
IF(I1.6T.0)G0OTO 2
JPEN=0
Il==11

2 12=MATCAR(T42)
XD=H1eD#T12+R#T )
YD=H1#12
IF(ALFAl.FNR.0,)60T0 3
X1=XD#C=YD&S
YD=XN#S+YD#C
XD=x1

3 XD=XB+XD
YD=YB+YD
IF(IT.LTA1)G0TE &
CALL PLOT(XNsYDeJPEN)

4 CONTINUE g
XB=XD
YB=YD
RETURN
END

1.38. Subprogramul POS

= DENUMIRE
= FUNCTIE

= APEL
= PARAMETRI

= OBSERVATIE

POS

Subprogramul POS trimete mesei de desen ordinul 2 A 18 N, de trecere in
mod manual, cu deplasarea capului de scriere in punctul (X, Y) si cu
afisarea pe display-ul de pe panoul de comand3 al mesei, a numirului N
CALL POS (X, Y, N)

X, Y — coordonatele punctului de tranzitie

Parametrii X, Y, apartin valorilor de tip REAL. N - INTEGER
Subprogramul va fi influent{at de toate subprogramele de organizare si
transformare, cu exceptia subprogramului LMT.

Cu ajutorul acestui subprogram se pot introduce in program puncte de
oprire, pentru a se putea introduce comenzi manuale sau si se schimbe
hirtia.

Numirul N nu trebuie si depiseasci valoarea 8191,

In cazul lucrului cu imprimanta grafici, apelul subprogramului POS nu
are mnici un efect.

SUHROUTINE POS(XeYsN)
COMMON /GBI /XReYRsALFANXeDYe TOGLe TRADINLUSPIT
LOGICAL®#1 F+ORD

DATA FeORD/42924/
IF(NLUGT.5)RETURN
CALL PLOT(XeYs0)
IF(NsGT.R191)IN=8191
CALL INV2(NeN1)
WRITE(NLUs1) FoeORDaN1
FORMAT (2A1.42)

RETURN

END
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1.39. Subprogramul NUM

— DENUMIRE NUM

— FUNCTIE Subprogramul NUM tipireste numirul real C cu N zecimale. Num&rul
de zecimale trebuie si fie mai mare decit zero si mai mic decit 15. NumXru?
este scris cu 15 cifre dintre care N cifre sint zecimale.

— APEL CALL NUM (X, Y, ALFAT, VEL, IREF, C, N)

— PARAMETRII X, Y — coordonatele punctului de referinti
ALFAT — inclinarea rindului de scriere fati de axa OX, in grade
C — numdr real de maximum 15 cifre
N — numirul de zecimale > 0
VEL — iniltimea cifrelor
IREF — specifici pozitia rindului scris in functie de punctul de referinti
0< =IREF =<2
Parametrul C se defineste in REAL iar parametrul N se defineste in
INTEGER.
Parametrii X, Y, ALFAT, VEL, IREF — au aceiasi semnificatie ca si
in cadrul subprogramului TEX.

— ERORI

RETURNATE Eroare 7 — N <0 sau N > 15.

SUBROUTINE NUM(XeY¢ALFAVELs TREFsCeN)
TFX )
DOUBLE PRECISION FOR(3)+F(15)

DATA FOR(1)«FOR(3)/1(%e0) "/
DATA F/'F17.10¢ F17e29etF17.304 F1T7,8040F1T.5190F1T7.600'F17e7"%¢

31 TF1T.B'4'F174909'F17a1000'F1To11090F1T.1200F1741310
Tl VF1TL14V,'F1T.150/

IF(NaLT«0.0R.N.GT.15) 6OTO R

IF(N.EG.0) GOTO 1

FOR(2)=F (N)

ENCODE (17«FORSTEXT) C

GOTO &
1 NR=C

ENCODE (17+3.TEXT) NR
3 FORMAT(IL1T)
4 11=1

IF(TEXT(1) .FQ.45)11=2

00 5 J=I1+17
IF(TEXT(J) .NE.32)GOTO 6
S CONTINUE
) DO 7 K=Jel?
TEXT(II+K=J)=TEXT (K)

7 CONTINUE
CALL TEX(XeYsALFACVELeTREFeTEXToII¢K=J~1)
RETURN
8 CALL ERR(T)
RETURN worer |
END

1.40. Lista erorilor returnate de subprogramele grafice. Aplicatii.
Programe test.

Subprogramele grafice din biblioteca DIGILIB returneazi la consoli
in caz de eroare, urmitorul mesaj:

xxx DIGILIB EROARE N xxx
unde N reprezintd numdrul erorii intilnite.
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In tabelul de mai jos sint date valorile posibile ale lui N, cu semnifica-
tiile corespunzatoare, precum si actiunea intreprinsi in caz de eroare:

Numair Sub Semnificatie
eroare program

1 SCA — factorul de scari pentru axele OX sau OY negativ sau nul. Dacj valoarea.
este negativd, se ia valoarea absolutd. Dacad valoarea este nuli, sub-
programul nu executi nici o actiune.

2 SSCA — aceiasi semnificatie ca eroare 1.

3 TLA — definire incorectd a capului de scriere (KS > 2) se considerd
KS mod 2 + 1

4 BLH — tipul liniei definit incorect (KL < 0 sau KL > 7) nu se modifici tipul
liniei.

5 SPD — una din viteze este mai mare decit 400 mm/s sau una din treptele de
acceleratie este mai mare decit 7.

SSPD Vitezele de acceleratie rimin nemodificate.

6 BLD — numdarul de zone din definitia tipului de linie este definit incorect
(N >4 sau N < 1). Nu se redefineste tipul specificat de linie.

7 NUM — numirul de zecimale este incorect specificat (N < 0 sau N > 15).
Subprogramul NUM nu tipireste numirul C.

8 TEX — numairul caracterelor incorect specificat (NRCAR < 0 sau NRCAR > 80)
Subprogramul TEX nu tipireste sirul dat in vectorul TEXT

9 TEX — parametrul de pozitionare incorect specificat (/POZ < 0 sau IPOZ > 2)
textul nu va fi tiparit.

10 TEX — in vectorul TEXT existd un cod nepermis (nu este ASCII) textul
nu va fi tiparit

11 PLG — indicii 7, J sint incorecti definiti (/ < J); nu se deseneazd nimic.

12 CSC — raza cercului este mai micid de 0,3 mm; nu se deseneazi nimic.

13 CPP — cele trei puncte sint coliniare ; se trage o dreaptd din punctul (X 1, Y 1}
in punctul (X 3, Y 3).

14 SRA — s-au specificat mai putin de 3 puncte; nu se deseneazi nimic.

15 IPO — numdirul punctelor de interpolat este mai mic decit 3; nu se deseneazi
nimic.

16 IPC — IDEM eroare 15

Aplicatii. Programe test

< N C PROGRAM
; </ CALL
CALL
CALL

v CALL
ol CALL

3 CALL

: cALL
! CALL
] CALL

CALL
CALL
CALL
STOP

END
Fig. 1.1

TEST TRANSLATIE SI ROTATIE
ASSIGN(lo'PPLY)

INI(L)
AXI(800980095,9500101)
RCT(OO..IO.-GD.»SO.)
BEG(10,9104)

DEG

ROT (45,)

BLH (&)
AXI(800980095.0500191)
BLH(3)
RCT(40091060604930,)
EOF



FROADAM TEST NFESEN nF OPERATII
CALL ASSIGN{letPP: M)
CaLL INT(1)
CIMENSION X(16)sY(14)
DATA X/ls.035-!40.040..35.'30-0?00n5.-
® 65408509954480,970.9654980096007/
DATA Y/15.0l5n|2°tL‘Sn"ﬂo'QOQOQOOOSQ.I
1 15.915095500904990.0404935,520,/
C TRASEAZA AXFLF DFSFNUI 11T
CALL AXT(110a0110s+544502141)
€ SCRIE TITLUL NESENULUT ST AXFLF
CALL TEX(2543100ae0.0b.e09'DESFN DE OPERATIIVS1T)
DO 995 T=1411
995 CALL NUM(10.®#T¢=B5,,N0,52. 501-10..700)
DO 996 I=1e11
$96 CaLL NUM(-B.-IO.'I-O-o2.5.2c10..1.0)
C DEFINESTE UNGHIUL IN GRADF
CAL'. DEG
€, TRASEAZA CONTURUL PIFSF ST HASUREAZA
CALL PLG(XeYelaBel)
CALL SRA(XsYeleBeé8.e2.)
CALL PLG(XeYs941601)
CALL SRA{XeYe9e¢16948.02.)
€ COMPLETEA7A PIESA
CALL LIN(30.¢90.970.090.)
CALL LIN(35.4404965.040,)
CALL LIN(40.035,96N0.935.)
CALL LIN(40e0¢20+960.4204)
CALL LIN(35.5154965.9154)
CALL BLH(1)
€ TRASEAZA DREPTUNGHIUL TNTFRTOR
CALL RCT(25.4204075.880.)
CALL BLH(4)
€ TRASEAZA AXA VERTICAL2 A PIFSFI
CALL LIN(50s¢5.9450.095.)
CALL EOF
STOP
FND
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100 23
901 %/////////
80
{1 &
70 +
: 28
&0
71 % G s
1 7EsT HASURA
W1 4 ;3 M g B 17
kB % 13 o
i ;ff://// 5?4‘H 12 éé;f%:////
zﬁ_
- ! e
& 7 .
1% Lo 7 15 7
T A . T i AL ) O e T

iﬁ 4/7 J0 %0 S0 .60 70 80 90 400 410 120 /30 14[7
Definitia virfurilor:

12341 56789105 11 12 13 14 #

15 16 17 18 15 19 2021 22 23 % 19

25 262725 28 2930 31 32 33 34 35
cec/ dele 1 Ja 41

Fig. 1.3

C PROGRAM TEST HASURA
DIMENSION X(&1)eY (81
BGATE X/10004009400910090104¢
55.060099000900980.058095540
65..30-’80-065:'6590_ 2
105.o135--l35.g105.c105.o
10-0135o|10000135.010.!?0o0lU-v
3069509305030a0
600995608000906990.0105.410544604/
OATA Y/10001009356035:070.0
100920601069354945.¢35.¢10a9
25.925:9350035,025. 0
10.'10.035.!35.'10-0
55-.55.!75-095.'95.075-155.0
650075985496540
‘00‘00015.!750035.085u090009°o,
CALL ASSIGN(le'PPI14)
CALL INI(1)
C DESENEAZA AXELE
CALL AXI(1404.0100s05205.0101)
C SCRIE TITLUL DESFNULUY ST AXELE
CALL TEX(15.065.00..4..00'TEST HASURAY «13)
DO 995 I=1.14
$eS CALL NUM(IO&‘I.-S..O.-2.5.1.10.'10&!
DO 996 I=1e¢10
996 CALL NUM (=3.010:%7¢0.¢2, 502010-'1!“)
C DEFINESTE UNGHIUL IN GRADE
CALL DEG . P
C TRASEAZA POLIGOANELE ST HASUREAZA
CALL PLG(XsYeleédlo1¥
CALL SRA(XeYeleél9es8.02a)
CALL EOF
STCP
FND

mee- ¢

NPWN- &
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Defimtia virfurilar
123456783910 #n {

140 7 © 13 W12 15 6 (7 1815
130 1 W W N2B NN
120 - P 26 27 28 29 deci dela 1la 33

110 2
100 9
1 14 28
904 Y 7
s} 1 7 x
79: it/ 7 . ;f/; 24
i 7 26 27 2
80 18 17) 7 /
50 - /
w1 2 N
't 7 TEST HASURA
30 - 20

20 1 Y T y 2t {{ ///
4 7 427//
7
“5

7

25 7

7

10
1 J

B
0 20 30 40 A0 60 70 80 90 100 #O 120 430 MO 150 160 175 180
Fig. 1.4

¢ PROGRAM TEST HASURA
NIMENSION X(33),Y(33)
DATA !/300.30.!700'110-.155."80.'110.0
L 25.0650035-.25.0
1 35,970e970e9350035,¢ )
2 35.0100.0135..150..160.o130.0130.oGS.o

3 BS-vllS.olSD.vllO-l

l°°"1°'93°0|5.03°u|

DATA Y/ZQQQ‘OoI100|2°o05008°o|“°o0120.0}‘..'13.0079102000

® 7000906910069700¢
1] 45,045096509654045,9 s
2 50-030-!20-o?ﬁoc70.0000050-05°u-
3 65-065.’1009.120.’
CALL ASSIGN(1.'PP11)
CALL INI(1)
€ DESENEAZA AXELE -
CALL Axt(lﬁﬂ..l‘O.,ﬁ.;S,.).l)
C SCRIE TITLUL _DESENULUT SI AXFLE
CALL TEX(lﬂg-.‘@-.o..‘..o.'TEST HASURA®¢11)
- DO 995 I=1elR
995 CALL NU“(’O-'!.-5-00-'20501010..100)
DO 996 I=le14
996 CALL NU“(-3.'100'100;!2¢592019..190)
¢ DEFINESTE UNGHIUL IN ARADE
CALL DEG
€ TRASFAZA POLIGOANELE ST HASUREAZA
CALL PLG(XeYele3301)
CALL SRA(XeYe19330454920)
CALL EOF
STOP
END



Definifia virfuriler ;
1254567891011
12 13 24 12 15 16 17 18 13
19 20 21 22 23 24 25 19

26 27 28 29 deoi dela 1 la 3%

PROGRAM TEST CERCURI

e
@

R

Fig. 1.5

CPP3-2

C  PrUbkAmM TEST CERCoCISsCPPyCSC
CALL ASSIOGN(letPPiv)
CALL INIC(1)
CALL AXI(100e9100e95e95¢elsl)
CALL CIS(4Ue940a90,5) -
CALL CIS(40ev4Ve9204)
CALL CIS(3Ver3UerU.5)
CALL CIS(454945,90,5)
CALL CIS(30e9l5400,.5)
CALL CIS(2Ue95s9Ve5)
CALL CIS(396920400,5)
CALL CIS(T0e925e90,5)
CALL CIS(604915,90,.5)
CALL CIS(75.930490,5)
CALL LtO ;
CALL CSC(“U.I"U.!50.!60.03300)
CALL CSC(40e940e915,9135,93604)
CALL CPP(4009400030491569700925491)
CALL CPP(3049304920e95696Ue915490)
CALL CPP(45,9450935,120e3750930492)
CALL TEX(5¢91U0e904560909'PRUGRAM TEST CERCURL'»20)
CALL TEX(40e935690493e909?CIS 1195)
CALL TEX(40.960e900930909?CIS 2%95)
CALL TEX(30e950e904930909?'CSC 135%+7)
CALL TEX(30e990e90,93e909?CSC 60=330190)
CALL; TEX(35e910090,93e90s'CPPLl=1196)
CALLI TEX(20e99e90a93e909'CPP2=0146)
CALL TEX(T5¢929¢5Ue03e909CPF3I=2%96)
CaLL EOF
STUP
END
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In aceastd aplicatie a subprogramului BOW se remarci utilizarea di-
feritelor arce de curbd de racordare a cite doud drepte date, arcele fiind

trasate cu tipurile de linie definite de subprogramul BLH.
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> @ . N
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- NN~ N
Qa LR L4 Ld
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e O O ]
- e~ L]
i~ e00 (=

Pt

VU mZR 2232 I -23-2Z223F2IF23-2Xr2 3

09604070, 0404)

O~
om
-~

0.020.030-)

~~

060,070.040,)
;‘0..50.930.)

. O
oco
o0

-

e9h0ee60,060,)

=
[

-~

°'l501!30-)

~

OI.OQ!GO.'“D.)

S~
~m
-

Qe e50N.430.)

T0ae60:.960.0604)

e S

2L

WV ZX=0Or _JO-CCr _UCCCr=CCr—_CH=CCr_CrCCwC
FA"S<JCJIDZ IBZ IDZ ICZ I IBZ2 ICZ D2 IJTZ IDZ W

Toddddddd A ddd a3 03 J DDA dd A DI DA A IS4

L T N DU S DR Y PR N N P DR R DO D N O O ST P U Y D B O B B 1 Ve |
X444 d4dII4IIIdgqddIIdaadadddddgdadagaqad-2Z
VOUCLLLLLLLLLLLLULLLLULLLLLLLLLULLULLLLNW

€ PRO
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o

PCOGRAM TEST FLANSE OVALA
CALL AGSIGN(le'PPiIV)
CALL INI(1)
C TRASEAZA AXELE DE COORDONATE
CALL AXT(90es140a95.25e01el)
¢ SCRIE TITLUL DESENULUT SI AXELE
CALL TEX (5695900980000 'FLANSE OVALA'y12)
DO 995 I=1,9
$95 CALL NUM(10e#T9=50900s92e501910%190)
DO 996 T=1lsl4 /
996 CALL NUN(=30910e®140092:552910,%150)
TRASFAZA AXELE FLANSET SI AXELE GAURILOR
CALL LIN(10e907569904975,)
CALL LIN(50605¢950,91404)
CALL LrN(40g01100'600'11°u’
cALL LIN(QO.O#O..Gb.t‘O.)
C BALUSTREAZA CENTRELE CFRCURILOR ST
C TRASEAZA CERCURILE MART ST MICI
CALL CIS(50,975,90,5)
CALL CIS(5°|'75||7.)
CALL CIS(50e0T5a010,)
CALL CIS(50e975e912.)
CALL CYS(S0,340,590,5)
CALL CIS(50.940495,)
CALL CT1S(50,940457.)
caLb CIS(SO-.)IU.'Q,S)
CALL C71S(50es110e905,)
EALL CT1S5(50s90110627,)
C TRASEAZA CONTURUL FLANSET OVALE
CALL LIN!35.94°.'30.'6°.)
CALL BOW ({500} 130_]
CALL LIN(30e9900935,921106)
CALL NOT ;i
CALL LIN(30.9904¢35,91104) 20—
CALL ROW(TS0) 4
CALL LTN(6Bs0110038704¢%04) 110
CALL NQT ]
CALL LIN(65:5110s07009904) 100
CALL BOW(500) =
CALL LIN(TO0.:500965,.5404) 1
cALL NOT 90
CALL LTMN{70e:60,365,940¢) |
CALL BNW({T750) 30_|
CALL NOY
caLe LINi35¢s4000302600 1
CALL EQF
STOP E
EMD 60_|

(2]

o
e

Y

S E e
O

FLANSE OVALA

‘1b‘ZIDtBTO’LIOIS‘J‘BIO‘7’0l8I0v9|05
Fig. 1.7
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TESE

IPR

IPO

<

Fig. 1.8

- PROGRAM TEST CURBE IPO SI IPR
DIMENSION X(B)yY(B)

VDATA X/1009300935¢970e91069300935¢970e7
UATA Y/30e950e92V0e940e9BUerlU0esTVL190,7/
CALL ASSIuN(lyt'pPPiv)

CALL INIC(1)

CALL LIN(=80490e980,90,)

CALL CTRT0e911069044500)

CALL TEX(OerllSeslesBarvle?TEST?94)
CALL TEX(5e¢950090e9%e909'IP0Y93)
CALL TEX(De9100e90spdeply?IPR?93)
CALL SPG

CALL IPU(XsYsleé)

CALL CIS(7TUe940490,.5)

CALL CIS(354320e90,5)

CALL CIS(3Us950e90,5)

CALL CIS(10e930490,5)

CALL SPr

CALL CIS(70e940490,5)

CALL CIS(3bes20es0,5)

CALL CIS(30e95Uar0,.5)

CALL CIS(10e903049¢0,5)

CALL IPO(XsYslss)

CALL SPu

CALL CI§‘700!900|005)

CALL C15(35970490,5)

CALL CIS(30s91004s90,5)

CALL CIS(lUsr8UerV.5)

CALL IPR(XeY9D9B)

CALL SPR

CALL CI15(7Us990erV,5)

CALL ClS(3569TUesU,.5)

CALL C1S(3VeslU0es0.5)

CALL CIS(lUaoBOasU,5)

CaLL IPR(X9YysD98)

CRLL EOF

STub

thu

S,



PROGRAM TEST CURBE

_~

' B iah

! \
' \
] )
1 1
' ]
! ]
i ]
1 1
! ]
' 1

C  PKUGRAN

DaTs
DATA

Fig. 1.9

TEST CURBE
DIMENSION X(8) Y (8)

X/70092009400960e9T70s0BVa990.,0100,/
V/0clloo'“0n'0.!'30000.'50:!0-/

UIMENSION X1(11)sY1(11)

LATA
LATA
CaLL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
STOP
END

X17009509100920003009450 /0003700980 e9850990e7
Y1/500940e90cs=15e0=5¢9"2001=5e91=150000940.¢50./
ASSIGN(1s 'PP3 )

INIC(1)

DEG g
TEX(10e960e90,04a90s?'PROGRAM TEST CURBE'»1B)
LIN('I‘O.'O.!II0.000)

LIN(Oe9=404s904460¢)

SPG

IPO(XeYs1le8)

SPR

IPO(XsYole®)

BLH(3)

SPG

IPO(X19Y1lslsl))

SPR

IPO(X1leYielsllD)

EOF

Fig. 1.10 a
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B. Spatiul tridimensional (3D)

Pentru obtinerea reprezentirilor grafice in 3D este necesari caracteri-
zarea unui anumit tip de proiectie a spatiului 3D pe spatiul bidimensional
2D. Este necesar in prealabil studiul sistematic al capitolelor V, VI si VII
din aceasta lucrare.

XC, YC, ZzC coordonatele fatd de triedrul original XYZ ale unui punct spre care se
priveste.

XV, YV, ZV  coordonatele fatd de triedrul original XYZ ale punctului-de vedere.

Obs. Cele doud puncte alcituiesc un vector orientat dela al doilea punct spre primul
punct numit ,radz principaldi‘.

D valoare numericd pozitivd reprezentind distanta dintre cele doud puncte
(XV,YV,ZV)si (XC, YC, ZC) la care se plaseazid planul de proiectie perpen-
dicular pe raza principald.

Xspr, Yspr, Zsyr  coordonatele unui punct relative la (XY, YV, ZV) a cérui proiectie pe planul
de proiectie unitd cu originea planului de proiectie di directia axei Oy a
noului triedru. Originea O’ a planului de proiectie se alege la intersectia
razei principale cu planul de proiectie. Axa O’z” a noului triedru este chiar
raza principald iar sensul axei este dela O’ cidtre (XV, YV, ZV).

Dy, Dy valori numerice pozitive reprezentind marimea unui sfert din fereastra din
planul de proiectie fati de care se executd procedura de clippihg.

Fereastra este un dreptunghi cu laturile paralele cu axele O’x" si O’y ale
noului triedru si cu mijlocul in 0.

Obs. Toate elementele sistemului de proiectie pot fi urmairite pe figura 1.11.

z

N\
// N % Planul de proiectie

Raza principald
XV,YV,ZV

Fig. 1.11
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1.41. Subprogramul INISP

2UbKU i INA PENTRU INIVIALIZAREA VARIABILELCR SPAT]aitL
SUBROUTINE INISP ]
COMMON ISPRICXLX.Cxlv;CXlZ,Cle.cle.CYll.CZngC21Y.C11£-
* X0yY0,20/
@ SPO/XVaYVyZVyXCyYC9ZCyXS9YS9Z5909DHyDV/AMOOIF/IN
SPR — BLOC DE COMUN IN CARE SE VOR PLASA COSINUSII DIRECTOR]
Al AXELOR NOULUI SISTEM UE COOKDUNARE SI DEPLASAMENTUL
ORIGINII NJULUI SISTEM
SPD - BLOC DE COMUN IN CARE SE VOR PLASA DATELE SISTEMULUIL
DE PROIECTIE
XVyYVselZVy = COURDONATE PUNCT DE VEDERE
XCsYC92Cy = CUOURUONATE CENTRU- DE PRIVIRE '
XS9YS9ZS= COURDUNATE RELATIVE LA XVsYVeZV CARE DAU
UIRECTIA SUS PE PLANUL DE PROIECTIE
O =DISTANTA OE LA XVsYVsZV LA PLANUL DE PROIECTIE
DHsDV =~DIMENSIUNILE IMAGINII IN PLANUL DE PROIECTIE

XC = 0.

YC = 0.

ZC = 0, -
XV = 0, s
YV = 0.
ZV = 100.
D = 106G,
XS = 0,
¥Y$s = 1,
IS = 0.
UH = 50,
BV=5C.
CALL PLANE
RETURN
ENU

1.42. Subprogramul SETV

SUBRUTINA CARE PEZRMITE MODIFICAREA

COURDONATELOR PUNCTULUI DE VEDERE

SUBROUTINE SETVI(XVOsYVO4ZVO)

COMMON /SPD/XV YV 4ZVyXC9YCyZCyDXS9DYS9DZSeDsDXsDY/MODIF/IN
XV = XvO0

YV = YVO

iV = ZVYO0

IN =1

RETURN

END

1.43. Subprogramul SETC

«

SUBROUTINA CARE PERMITE MODIFICAREA

COORDONATELOR CENTRULUI DE PRIVIRE

SUBROUTINE SETC (XCOsYCO,s2CO)

COMMON /SPD/XV YV 9ZV4XC3sYCsZCoXS9YS9ZS sDsDHsDV/MODIF/IN
XC = XCO

YC = YCO

ZC = ICO0

In=1

RETURN

END
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1.44. Subprogramul SETD

SUBROUTINA CARE PEKMITE MODIFICAREA

DISTANTEI PINA LA PLANUL DE PROIECTIE

SUBROUTINE SETOD (20)

COMMON /SPO/XVeYVYsZVeXCoYCo2CoXSeYS9ZS 9D 9DHsDV/MODIF/IN
1F(DOLE.O0) GOTO 1

D=D0

IN=1

RETURN

END

1.45. Subprogramul SETDIM

OO0 0

SUBRUTINA CARE PERMITE MODIFICAREA
DIMENSIUNILOR FERESTREI DIN PLANUL DE PROIECTIE.
DACA APELUL SE FACE FARA PARAMETRI ATUNCI

SE CALCULEAZA PENTRU DX SI DY VALORI: ASTFEL
INCIT IN FUNCTIE DE DISTANTA PINA LA PLANUL

DE PROIECTIE UNGHIURILE DE VEDERE SA FIE OPTIME
SUBROUTINE SETDIM (DHO,DVO)

COMMUN /SPD/XVeYVeZVeXCoYCoZCyXS9YSs2S 9D 90H,DYV
IF (DHOeLTo0s0ReDVOsLT.0) GOTD 2

IF (DHO.EQ.0.0OR,DY0.EQ,0) GOTD 1

DH = DHO

OV = DvO

GoTao 2 1

DH = D®ATAN(O.314)

DV=D#ATAN(0Q.261)

RETURN

END

1.46. Subprogramul SETS

(2N 2]

SUBRUTINA CARE PERMITE MODIFICAREA POZITIEI

"SUS"™ IN PLANUL DE PROIECTIE

SUBROUTINE SETS (XS504YS05250)

COMMON ISPD/XV'YVleiXCoYCoZC.XS|YSqZSoD'DN DY/MODIF/IN
XS = XS0

¥YSs = YS0

ZS = 150

IMN=1

X ETURN

EMND
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1.47. Subprogramul PLANE

SUSRGUTINA CARE CALCULEAZA CUSINUSII DIRECTORI Al

"AXeELUuR NUULULI SISTENM

4
2

SULRCUTINE PLANE
CUHHQN /SPOD/XVsYYsZVeXCoVCoZCoXSeYSeZS 9D sDHeDV
/SPR/CXIXQCXleCXlZoCYlX,CYlYICYIZQCZIXQCZIYOCZIZ’
X0sY0eZO/MUDIF/ IM
DELT= SQRT((XV—XC)‘(XV-XC)’(YV YC)‘(YV‘VC,"ZV'ZC"(ZV'ZC’,
CZiX=(XV=XC)/DELT
CZ1Y=(YV=YC)/DELT
CZ1Z=(ZV=ZC)/DELT
X0=XC+CZ1X*(DELT~-D}
YO=YC+CZ1lY*(LELT=-D)
20=2C+CZ1Z%(DELT-D)
PS= XJ*CZIXOYS*CZIY#ZS*CZlZ
Pl=xXS=CZ1X*PS
P2=YS=CZ1lY*PS
P3=2S=-(CZ1Z%PS
UELTl’)QdT(Pl*#l#PZ*PZOP3‘P3)
CYLX=P1l/DELTL
CYlY=P2/DELTL
CY1Z=P3/DELTL
CX1X=CYlY*CZ1lZ~- CYI[‘CZIY
CX1Y=CY1Z#%(Z1X=-CY1X%CZ12Z
CKIZ=CYIX’CZIY-CY1Y‘CZIX'
I1#=0
KETURN
N

1.48. Subprogramul NEWC

c SUBRUTINA PENTRU CALCULUL NOILOR COORDONATE
c IN SISTEMUL I[MAGINE
SUBROUTINE NEWC(X9YsZsX1a¥1lg21)
COMMUN /SPR/CX1X9CX1Y9CXTZsCYLX9CYLY9CY1Z9CZ1XsCZ1YsCZ1Zy
¢ X0sYU 9Z0O/MUDIF/INM
IF(IM.EQ.1) CALL PLANE
X1=(X=X0)#CX1X+(Y=YO)*CX1LY+(Z=~20)*CX12Z
Y1=(X=X0)*CYLX+(Y=YD)*CYLY+(Z=20)2%CY1Z
L1=(X=X0)*CZAX+(Y=YO)*CZlY+(2Z=20)%CZ1Z
RETUKN
ENU

1.49. Subprogramul PRO

SUSRUTINA PENTRU OcTINEREA PROIECTIEL UNUI PUNCT IN

o PLANUL. -TMAGINE
" SUBROUTINE PRO(XLsY1sZ1lsxPsYPsI)
PENTAU I=0 SE USTIME PROIECTIA PARALcLA

E I1%0 St O3TILE PnOLECTIA CENTRALA

y COMMUN /SPL/XY YV gZVyXC9YCeZCsXSsYS9LS 9D sDHDV
XP=X1
YP=Y1

IF(I.EQ40) RETURN
XP=XP%,:/(D=-21i)
YP=YP%u/(D=-21)
RETUNN

FND
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1.50. Subprogramul CLIPS

OO0 O00

PROCEDURA PENTRU REALIZAREA CLIPPINGULUI IN PLANUL DE
PROIECTIE (FEREASTRA DE DESEN)
X14Y1y2Z1=COORDONATELE UNUI CAPAT DE SEGHMENT IN TRIEDRUL
ATASAT PLANULUI DE PROIECTIE

X2+Y2422=COORDONATELE CELUILALT CAPAT AL SEGMENTULVI
XP1lsYP1lyXP2sYP2=COORDONATELE PROIECTIILOR PE PLAN
I = TIPUL PROIECTIEI (DESCPIS ANTERIOR)
NP = [NDICATOR DE LIPSA A PROIECTIEI

SUBROUTINE CLIPS(X19Y1l9ZlsX25Y2922919XPLsYPLeXP29YP2yNP)

COMMON /SPU/XVaYX9ZY9XCeYCeZC9XSpYSeZSsD sDXH0Y

DIMENSION XI(2)sYI{2)3XK(2)

DATA EPS/0,01/

NP=0

XTL=X1 -

YT1=Y1

ZT1=21

XT2=x2

YT2=Y2

272=12

IF(1.EW.0)GOTO 4

17=1

IF(Z1sGELD) IT=IT+1

IF(Z24GEaD) IT=IT+2

GOTO (4929301),4IT7

NP=1 :

RETURN

XKL = (D=Z1=ePS)/(22-11)

XTl=X1+XK1l#(x2-X1)

YTl=Y1+¢XK1l%(Y2-Y1l)

LT1i=U=EPS

w070 4

XK1=(D=Z1=EPS)/(22=-11)

AT =X1eXK1*(X2=X1)

YT2=YL1leXK1%(Y¥2=-Y1)

212=D-EPS

CALL PRO(XTlyYT1ly2ZT1eXPLlyYPLlyI)

CALL PROUXT25YT292T29XP29YP241)

1T=1

IF(ABS(XPL) eLE«DX «ANDeABS (YPL)W4LESDY)IT=1IT+1

IF(ABSIXP2) e LE«DX «ANDeABS(YP2)oLELDY)IT=1T+2

IFLITEQe4)RETURN

INT=1

1F{XPLleEWaXP2)GONTO &

AKL=(DX=APL)/ (XP2=XP1l)

IF(XKlallaUesOReXK1leGTals )GOTOD 5

CICINT)=YPL+XK1%(YP2-YP1)

IFIABSIYICINT)).GT4DYIGOTO 5

*TUINT)=0X

1F(IT«0LTL1)G0OTO 9

XKOINT) =XK1l

INT=INT+1 '

XKLl=(=DX=XP1l)/(XP2=XP1)

IF(XKlalLTeO0eeOReXKlaGTole)GOTO 6

YI(INT)=YPL+XK1%(YP2=-YP1)

LFLAES(YI(INT))«GT4DY)IGOTO 6

XILINT)==DX
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1.51. Program principal aplicativ pentru utilizarea softului
3 . A .
de rutine grafice in spatiul 3D
JIMENSION X1(503sYLi50) sZ1(505 X111 {50} g¥Ll1l50 ) scalidui
COMMUN /SPR/CXLX,CXIY;CXlloﬁYleCYlY1CY119CZlX,CZlYaCZLZ’XC'YD.Z
CALL ASSIGN(2,'DT:"})
CALL INIt2)
CALL INISP
TYFPE 1
1 FORMAT(® DATE PENTRU SISTEM DE PROIECTIE's/

% ! XLvYC'ZLsXS’YSQZS’D'DHQDV')
ACCEPT 2,XCO,YCO,lCOoXSOgYSO,ZS0.00!DHO’DVO
2 FORMAT(9F10.3)
CALL SETC(XCOsYC042CO)
CALL SETD(DO)
CALL SETDIM(DHOsDVO)
CALL SETS(XS0sYS0sZ50)
200 TYPE 333
112 FORMAT(' XVyaYVyZV= "48)
ACCEPT 24XV0,sYVOy2ZVO
IF(XV0.EQ.=1000.) GOTO 3GO
CALL SETV(XVUsYVU4ZVO) ¥
CALL PLANE
CALL TRA(2.,1%DHOs0.)
CALL RCT(=uUHOy~-DV0yDHO,DVO)
CALL ASSIGN(Lls'A DAT")
READ(Lls11)NRP
11 FORMAT(I2)
U0 12 J=14NRP
READ(L1315)X1(J)sY1(J)sZ1(J)

13 FORMAT(3F10.5)
CALL NEWC(X1(J)sY1(J)aZ10JI)eX110J) Y110 s2Z120J))
12 CONTINUE

READ(1411) NRS
U0 14 J=1sNRS

KEAD(1415)NR1sNR2
+CALL CLIPS(Xll(NRl)ngl(NRl)lel(NRl)'Xll(NRZ).Yll(NRZ)o

* le(NRZ)olel(NRl)'Yl(Nklqul(NKZ)qu(NRZ)vNP)
IF(NP.EQ,0) CALL LINCXL(NRL)sYLINRL) sXL(NR2)YLINRZ2))

15 FORMAT(213)
i% CONTINUE
CALL CLOSE(1)
G0TO 2060
300 STuP

RO
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1.52. Aplicatii

Fig. 1.12
COORDONATE VERTICALE SI SEGMENTE

plx|v|z Plx|v|z 1—2 1-19 | 15—16| 31—35
1| 200 o| 0 20 | 200] 250| 120 2-3 2—15| 16-17 | 32—-36
2 200 50; © 21 | 140| 250| 120 3—4 3—16 | 172184 33_37
3 250 50, o 22 || 140! 150| 120 45 4—17 | 18—15| 3438
4] 250| 100{ 0 23| 80| 150 120 5—6 5—18 | 19-20 | 35-36
5( 200| 100] 0 24| 80 0] 120 617 6—20 | 20-21| 36-—37
6] 200| 250 0 25| 8ol o] 180 7—-8 7-21| 21-22| 37-38
7i 140{ 250 0 26 | 80{ 280| 180 $559 8—22 1 22-23| 38-35
8l 140| 150 0 27 | 120{ 280| 180 9—10 9-23 | 23-24

9l 80| 150 0 28 | 120] 350| 180 10—11 | 10-26 | 24-—19

10f 80| 280 0 29 0| 350| 180 1—12 | 11-27 | 25-26

11y 120| 280[ 0 30 o o 180 12—13 | 12-28 | 26-—27

12] 120§ 350 0 31| 250 300 0 13— 14 13—29 | 27-28

13 o 350 o0 32 [l 250{ 350 © 14=1 14-30 | 28-29

14 o of o 33 | 130[ 350 0 3 29—30

151 200 50| 50 34 || 130] 300 © 31-32 | 33-34| 30-25

16] 250{ 50| 50 35 || 250/ 300| 100 32—33 | 34-31] 24-25

17] 250| 100| 50 36 f 250| 350, 100

18] 200| 100{ 50 37 || 130{ 350| 100

19 200 o] 120 38 || 130| 300| 100

POLIGOANE $r7=R. 22! 21, %

e 1,14, 13, 12, 11, 10,9,8,7, 6, 5, 4, 3,2, 1 oll1] 12 28, 27 L1

e 16, 17, 18, 15, 16 e 24, 23, 9, 10, 26, 25, 24

e 19720, 121122 21424, g e 14, 30, 29, 13, 14

& 25 '26, 27 128,~29. 30,25 e 1, 19, 25, 24, 30, 14, 1

o7 A 1716, '3 @ 3 uls, 1523

e 1.2 15 18 56, 20, 19l @ 4,5 18 17, 4
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il

il |

Ill.f

Fig. 1.15

Din aplicatia ilustratd in figurile 1.12 — 1,15 se poate vedea usurinfa
cu care punctul de vedere este ales oriunde in afara sau in interiorul
obiectului sau al ansamblului de obiecte privite in perspectivd. Limitarea
ferestrei este functia de dorinta utilizatorului, fiind centratd pe zona de
interes maxim. In figurile 1.16 §i 1.17 este analizat perspectiv un alt exem-
plu, ca aplicatie.
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Capitolul II | Reprezentiri automate in geometria des-
criptivi. Punctul. Dreapta. Planul. Proble-
me de paralelism, incidentd si perpendicu-
laritate. Subprograme geometrice side desen

2.1. Geometrie descriptivd asistatd de calculator (I)

Interesul major pentru problemele de perspectivi automati si pentru
aplicarea lor in proiectare a umbrit, desigur, in oarecare misurd, studiul
automatizirii problemelor clasice de geometrie descriptivi in sensul lui Monge.

De aceea, vom prezenta in acest capitol reprezentirile geometrice au-
tomate, in geometria descriptivd clasici in sensul lui Monge, referitoare la
punct, dreapti si plan, legate fiind prin problemele geometrice aferente.

Studiul punctului luat ca element geometric de bazi in reprezentirile
descriptive permite realizarea grafici pe calculator in tripld proiectie orto-
gonali a tuturor pozitiilor sale caracteristice in spatiu, corespunzitoare al-
fabetului descriptiv al puctului. Epurele obtinute astfel automat reflecti
un desen ireprosabil, cu balustrarea proiectiilor, cu notarea lor si cu trasarea
au nu a liniilor de ordine.

Studiul drepter permite definirea sa atit prin doud puncte cit si parame-
tric sau ca intersectie de plane. Este realizatd trasarea automati a urmelor
si ale proiectiilor dreptei, indiferent de modul de definire al dreptei sau de
pozitia sa caracteristici in raport cu planele triedrului tridreptunghic.

Studiul planului permite definirea sa in toate modurile geometric po-
sibile pentru care, daca este necesar, se pot trasa automat si urmele planelor
pe cele trei plane ale triedrului tridreptunghic.

Au fost rezolvate de asemenea problemele de incidentd dintre plane sau
dintre drepte si plane, precum si problemele de paralelism si de perpendicu-
laritate intre plane si dintre drepte si plane.

Problemele metrice privind determinarea diferitelor distante dintre ele-
mentele geometrice punct, dreapti, plan sau determinarea bisectoarelor unui
unghi fac parte integranti din acest studiu.

Este realizati astfel o transpunere a principalelor rezolviri ale probleme-
lor geometrice si de geometrie descriptiva pe calculatorul electronic, cu dese-
narea automati a epurelor in tripla proiectie ortogonala.
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_Acest lucru a fost posibil prin definirea unor multimi de subrutine (sub-
programe) care sint chemate, odatd sau de mai multe ori, in rezolvarea dife-
ritelor probleme specifice de astidati geometriei descriptive clasice, referi-
toare la punct, dreaptd si plan.

Evident multimea subrutinelor rimine deschisi, in sensul ci ea poate
fi completatd, cu alte subrutine, in functie de necesititile ce apar, pentru
moment, in rezolvarea unei probleme.

Programele pentru aceste subrutine au fost scrise in limbajul FORTRAN
IV, iar din forma apelului si structura problemei de rezolvat se deduc, cu
usurint3, atit datele de intrare, cit si datele de iesire. Unele dintre programe
au fost scrise pentru realizarea dialogului interactiv cu calculatorul.

Programele au fost testate pe diferite tipuri de calculatoare (FELIX
1024, PDP, IBM 370, CALCOMP 925, INDEPENDENT etc.), iar executia
graficd a epurelor a fost de asemenea testatd pe diferite mese de desen (BEN-
SON, CALCOMP 947, ARISTO, HP, KOWO etc.) sau pe display grafic.

Acest set de bazd de programe serveste in continuare §i pentru rezolva-
rea problemelor legate de determinarea automati a sectiunilor plane in po-
liedre sau suprafete, precum si a intersectiilor dintre acestea.

Este important de remarcat faptul cad aceste seturi de programe pot fi
concepute, in variante simple sau in variante extinse, adici o anumiti subrutini
poate rezolva o singurd problemid pentru un singur rind de date sau, dimpo-
trivi, ea poate rezolva aceeasi problemd pentru un sir multiplu de date. Di-
ferentele apar si in afisarea datelor de iesire, in functie de necesititile im-
puse de problema de rezolvat.

In studiile si testirile pe care le-am efectuat am folosit ambele variante

ale setului de subrutine.

2.1.1. Subprogramul REORPU

Calculeazi coordonatele pro- zhy1
iectiillor punctului P(X, Y, Z) pe |
cele trei plane de proiectie (even- .  P2(xpz,YP2) | P3(XP3,YF3)
tual traseazi aceste proiectii) ;
|
|
XP1 = — X ] coordonatele proiec- [ X1
PPIE Y}'giei orizontale P7, X 11 M R
(tig. 2.1) ¥
XP2 = — X coordonatele proiec- ”‘g ~ :f’
Y P2=2ye b fitiel werticale, P2, b
- Nl
XF3= Y
XP3 = Y |coordonatele proiec- PI(XP1YF]) YPI= Z
YP3 = ,iuZ}tiei laterale P3 ale :
punctului P Y

Fig. 2.1.
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SUBROUTINE REORPU(XeYeZoXPoeYPeT) - '« _t.

LOGICAL®) T(1)

DIMENSICN XP(3)eYP(3)

XP (1) ==X

YR(])==Y

Xk (2) ==X

YP(2)=7

XP(3)r =Y

YP(3)=7

DO 1 T=1.3

CALL_CIS(XP(I).YP(I)E.S)

T(2)=4R+1

caLL TEX(XP(I)+]ooYP(I)0‘.00.02.5’0-T12)
1 CONTTINUE

RETURN

END

2.1.2. Subprogramul REORDR

Efectueazi trasarea dreptei definiti de doud puncte. _

De asemenea, determind daci este cazul si urmele dreptei pe cele trei
plane de proiectie deduse din urmitoarele relatii:

— urma orizontala H(XH, YH, O) a dreptei

R = — 21 2K X |

AN
YH = —Z1 ﬂ+ Y1

AN
— urma verticald V(XV,0,ZV) a dreptei

KXY i YL Ao 3|

AM
ZV = ~ Y1 _ﬂ_ +=Z1

AM

— urma laterald W(0, YW, ZW) a dreptei

e, AR S Wi U 0
AL

T oo R 4 Z
AL

-SUBROUTINE REORDR(XTeYTe7TeXReYReZRoXPoYPoX0QoYQeTols)
LOGICAL®1 T(1)sU(1)
DIMENSION XP(3)¢YP(3)eXQ(3)eYR(3)
CALL RECRPUI(XToYTeZToXPeYPeT)
ChLL REORPU(XRsYReZRoXQoYRoU)
DO 10 I=1e3

10 CALL LINIXP(I)oYP(I)eXQ(TYreYQ(T))
RETURN
END

ST



II. Reprezentiri automate
Efectueazi clasificarea dreptelor in raport cu fetele triedrului de retc-
rinti. Dreptele pot fi definite prin doud puncte sau prin parametrii directori.

2.1.3. Subprogramul CLASDR. Exemple.

72
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JEFINESC DREAPTA
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4400
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- 3.00

e
X1
X2

00O
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no-n
~EZ
<q g

L
—EZ
ag g

DREAPTA ESTE DE CAPAT

DREAPTA ESTE FRONTALA

OREAPTA

DEF INESC
2.000
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2.1.4. Subrogramul PCTDR

Determind coordonatele unui punct arbitrar de pe o dreapti definitd

printr-un punct dat §i directie dati.

9 ?USRGUTINE PCTOR(N AL 9AY 9 AN XLyYLgZ 1Ly XgYsZgXPYyYPLyXP2yYP23XP34YP3
£ v
o/ 5
C D.TESMNIIARE N AR ITQ‘XR YsZ PS5 3 DREAPTA DEFIKITA PRIN
G RelsRppiarga gaul PUSCTOAETSIRAE, pirsf ” ;
C.‘?‘\S:“'Slg_\i As.(li.’)yA‘ﬁ(lu")sA"‘(l&‘-’“l’X (10D e YLLLT2)92Z1(1230)
e
L AT A AL (T)2AMCIN sANCT) s X1CT) s YL(T15Z2(I)sI=14N)
2 FORMAT (6FLYe392uX)
Ot eI
2 (=2 ’ - g
1. FORMAT(//77 l;'DATELEIDE IRRer )
HRITECirBea)ALUT) gAM(I) dANCT) 9 X1(I)aY2 (]
« F-.\rT«AH'U‘:'!I':LS':h".LiA,'AM;'lFl'.'Ziagz'~:iiA§-;,Flﬂ S
.~ ' =) A ' =1 I 2y ='eF1%a3/
LT L T A T s £ 10 S EEL 145 ¢ Fir T et
X=X vALET/D
#Y1 AM(T)/0%
SR ERe R S N
ARITE(1%6912)
12 FOIMAT(L 4y tREZULTATE"/)
3 FORMAT (0 7 0Xe 1 F10,394Xs?Ym? 3 F10,3,4X, ' 2u'3Fi003/)
CALL FLT(X)
- eI ELTi L)
CALC FLT(2)
%0 1meX
YPi=e=Y
xP2=wX <
Ypzuz
XpP3=y
N ITE(L08,5) XP1yYPLsXP25YP2,KP3,YP3
dR1 } ] 23 1) 2
FORMATCY 159xP1mt oF1ce392Xy 'YPL=0 3F1Us332X 'X°2=',F1J 392Xy "YP2mTy
P EYRN ST Ex, 1 kpS -*.Fiu.é?Zi.'?93-*.Fiq.3/)’ X .
10 CONTINUE |
$TOP “
END
SUBROUTINE FLT(X)
EQUIVALENCE(Y,IY)
Y—X
IF(IABS(IY). GT. 10000) RETURN
X=IY
RETURN
END

Subprogramul FLT(X) floteazi parametri intregi.

2.1.5. Subprogramul DPCIDR

Determind coordonatele unui punct arbitrar de pe o dreapti definitd

prin douid puncte date §i un parametru.
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2.1.6. Subprogramul PL3P

D:termini planul care trece prin trei puncte date. Eventual deseneazi
ceea ce ii este indicat. Epura este reprezentatd in figura 2.2.

Astfel, au fost date coordonatele celor trei puncte care definesc un
triunghi, deci de o suprafatd pland, iar pe epura obtinutd au fost reprezen-
tate sijurmele planului in tripld proiectie ortogonala.

SURKOUTINE PL3P(NeX1aY1071eXPeY?e729¥3eY¥39730ueBeCoD)
DETFRMINAREA PLANULUT CARE TRECF PRIN 3 PUNCIE (AX+RY+(7+4L=0)
DaCA IND=0 St DESENFAZA NUMAT URMFLF PLANULUT
LACA IND=1 SF DESENFAZA URMFLE PLANULUT ST PROIFCTITLE TRIUNGHIULUI
DACA IND=Z Sk DESENFAZA NUMAT PROTECTIILF TRIUNGRIULUL NEFINIT Lk
CFLE TREI PUNRTE :

oo on

OIMENSTON X1(100)9Y1(100)Z1€100)9x2(200)9Y2(100)922(20)
ODIMENSION X3(100)eY3(100).73(100)

HIMENSTION XP(3)eYP(3) e X013)sYO(3)

LOGICAL®]1 T(2)sU(2) 5

CALL ASSIGN(3¢'FPIY)
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CALL ASSIGN(le'CRIV)
CALL ASSIGN(2+'LP1IY)
CALL INI(3)
READ(17) IND
7 FORMATI(12)
REAU(1e1) N
1 FORMAT (14)
KEAD(12) (X1(I)aYI(T)0Z1(T)aX2(T)aY2(1)oZ2(T)oX3(I)o¥Y3(I)eZ3(I)ol
#=1eN)
2 FORMAGT (SFb.2+8X)
00 10 I=1eN
€ THAStAZA AXELE EPUREI
CALL 1 IN(=130.90se¢130.+0.)
CALL | IN(Uae=95400,095.)
CALL TEX(10a0=2000009ebeeNe'SURROUTINF PL3P's15) 5
CALL TEX(10ee=30a000003.5.00'RI AN DEFINIT FRIN 3 PUNCTE®426)
CALL TEX(=130csleslae2eSeNetX0el)
CALL TEX(130e0lee0s02e5e0a1Y)1,2)
CALL TEX(la90=95,00,92e5004'Y141)
CALL TEX(las90a90ee2s5¢0a17041)
CALL TEX(4290290a92:590000%91)
WRITE(2:5)
S FORMAT(' '4'DATELF DF TNTRARF STIiNT'/)
WRITF(2¢3) X1(IDoYLIU(T)eZV1(T)eX2(T)eY2(TI)s22(T)eX3(T)eY3(])e2Z3(1)
3 FORMAT(Y 1e?'X1=0oF10,392%Xe?'Y1="'4F10e3e2Xe?Z1="'¢F1043/
B9 01 X2=09F10.392Xe1Y2=1 ,F10,342X9122=0¢F10.3/
@1 1ot X3=teF10e302Xe'Y3='F1l0a3¢2X9'Z3="9F10.3/)
IF(INDJEWGe2) GO TO 11
CoLCULEAZA COEFICIENTII ECUATIET PLANHLUIT
A=Yl (T)822(T)=YL(T)®#Z3 (1 +Y2(T)#Z3 (1) =Y2(T)#Z1 (1) +Y3 (1) #Z21 (1) =
#y3(I)ywz22(1)
BEX1(T)#Z3 (D) =X1(I)#Z2 (11 +X2(TI#Z1(I)=X2(T)#Z23(1)=X3(T)®Z1(1)+
“XI(IVHZ2(1)
CExl(TI#Y2(T)=X1(1)#Y3(T14x2(T)#Y3(I)=x2 (1) Yl (T)+Xx3 (1) "Y1 (1) =
#X3(Ir#Y2(1) 3
NEX1(T)#Y2(1y#23(T)+X2 (I yv#Y3 ()82 (1) +x3 (1) #Y (1) RZ2(T)=x3(1)RY2(X
@YSZI(T)=22(I)#YLI(T)®Z3 (I y=X1(TI#YI(IV®#Z2(1)
D==D

C CALCULEAZA SI DESENEAZA TAIFTURTLE PLANULUI
Sl==D/A :
S2==0D/8B
S3==D/C
WHRITE(2¢6) S10S24S3
6 FORMAT(? 94951=14F10,3¢2x4952=14F1043+2Xs'S3=1:F1043/)
CALL PLOT(0a.9=5240)
CALL PLOT(=S1+0s91)
CALL PLOT(0.9S3s1)
CaLL PLOT(S240s91)
CALL CIS(S2¢0a945)
CALL CTIS(049=529.5)
CALL CI1S(049530.5)
CALL CIS(=S1¢0a9.5)
CALL TEX(1l,4=S230002:5¢0.1821:2)
CALL TEX(=Sleles0ae2s540.051142)
CALL TEX(1ee536¢0a42:59001S3057)
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CALL TEX(S2ele90a92s5¢000821,2)
IF(IMDLEGL0) GO TO 10
€ DESENEAZA PROIECTIILE TRIUNGHIULUT ABC
11 Tt(l)=65
H(l)=66
CALL KREORDR(X1I(I)DoYLU(I)071(T)eX2(I)oY2(T1)0Z2(1)eXPsYPesXOsYQeTsU)
T(l)=¢b
utl)=67
CALL KEORDR(X2(I)eY2(I)972(1)eX3(I)sY3{I)eZ3(T)eXPsYPoXQ@sYQeTolU)
T(l)=67
L(l1)=65
CALL REORDRIX3(INaY3(I)so73(I)eX1(T)oYL(I)sZ1(T1)eXPsYPoXQoYQuaTsl))
1L CONTINUE
caLL FOF
sTOP °
END

g

Y1

SUBROUTINE PL3P
PLAN DEFINIT PRIN 3 PUNCTE

52

Y
Fig. 2.2

2.1.7. Subprogramul CLASPL. Exemple

Clasifici planele in raport cu fefele triedrului ortogonal de referini.
Clasificarea se face in functie de coeficientii planului (parametrii directori
A, B, C si coeficientul D): Planul poate fi definit in diferite feluri.
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Discutia poate fi rezumati in urmitorul tabel:

Felul planului Coeficientii ecuatiei planului
Plan oarecare A#£B#%C
Plan vertical C=10 A#%0 B#£0
Plan de capit B=0 As#0 C#£0
Plan paralel cu linia de pimint A=0 B#0 € 250
Plan frontal A=0 C=49 B#0
Plan orizontal A=0 Ba=»8 C#£0
Plan de profil B'="0 =0 A#£0
Plan prin origine D=0
Plan perpendicular pe primul plan bisector B=C A0
Plan perpendicular pe al 2-lea plan bisector A=C B#0
Plan perpendicular pe bisectoarea triedrului OXYZ
(Plan axonometric) A=B=C
DIMENSION X1(100)sY1(100)sZ1(100)sX2(200)9Y2(100)s22(100)+X3(100)
*Y3(100)523(100)
Bl p
‘R§A?(&?592) (XLCOIDgYLAI)gZL(IDgX2(I)eY2(I)9Z2(IY9X3(I)sY3(I)sZ3(])
2 FORMAT(9FB, 29 8X)
DO 9 I=1,N
‘?§{{%(108y20) Xl(I)ng(I)le(I)9X2(I)9Y2(I),ZZ(I)’XB(I)sY3(I).
20 FORMAT(® *,'PLANUL DtTCRMINAT DE PUNCTFLE DE CDORDONATE F AL o
19Fl0,3y'Y1="4F10e35'21="3F10.3/" '5'X2="'9yF10.3 'Y2= 10.3,'ZZ='.F
210'3/;%é$éng;NG&9;; 'Y3='yF10 3y'Z3='9F10 3///' ¢ 'PARAHETRII CAR
3t OEF
A=Y%(£);%%gI)-Yl(I)‘Z3(I)*Y2(I)‘l3(I)-Y2(I)‘ll(1)0Y3(I)‘Zl(1)-
3L LI
‘B;TH‘H;%?; I)=X1(I)*Z2(I)+X2( 1) *Z1(1)=X2(I)*Z3(I1)=X3(I)*Z1(I)+
X
‘ng%;£¢;{551)-xl(l)*Y3(I)*XZ(I)*Y3(I)-XZ(I)'YI(I)*XB(I)‘Yl(l)-
X3(
D=X1CI)AY20 1) 223 (1) +X2(I)*Y3(I)*ZL(TI)+X3(I)*Y1(I1)®Z2(1)=X3(1)*
‘52(5)*21(1)-X2(II*YL(I)‘Z3(I)-Xl(l)*YB(I)‘ZZ(I)
HWRITE(108453) AsBsCsD e
3 FORMAT(Y '3'A=" F10.342Xs"B="3F10e392X9'C="9F104392X9"'D="'9F10e37)/
IF(A.EQ2.0)'G0 10 5
IF(8.EG.0) GO TO 6
IF(C.EQ.0) GO TO 7
WRITE(108:8)
8 FORMAT(' ",'PLAN OARECARE'///)
G0 10 9
7 HRITE(XOB‘IO)
10 FORMAT(?® s "PLAN VERTICAL'///)
GG TU 9
6 IF(C.EQ.)) GO TO 11
WRITE(108412)
12 FORMAT(' *4'PLAN DE CAPAT'///)
G0 70 9
)ik} HRITE(lOB;lB)
13 FORMAT(?® s '"PLAN DE PROFIL'///)
GO TU 9
IF(B.EQsD) GO TO 14
IF(CsEQ.0) GU TO 15
WRITE(LQB416)
16 EgR?GT;' Ty 'PLAN PARALEL CU AXA 0X'/77)
15 WRITE(L08417) :
17 FORMAT(® *4*PLAN DE FRONT'///)
GO TU 9
14 IF(C«EQ.,0) GO TO 18 .
WRITE(108+19) :
19 FORMAT(® *,'PLAN DE NIVEL'III)
GO T0O 9
18 WRITE(108421)
2l FORMAT(! v,¢ ERDARE'///)
9 CONTINUE
STOP ¢
END
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PLANUL ODETERMINAT O€ PUNCTELE CE
X1l= 7.000Y1= 3.000Z1=
X2= -4 4000Y2= 2.00022=
X3= 2.000Y3= 84000Z 3=
PARAMETRII CARE DEFINESC PLANUL
A= «000 8= «000 C=
PLAN DE NIVEL

PLANUL DETERMIMAT DE PUNCTELE UE
X1= §4500Y1= «N00L 1=
X2= 44000Y2= 4-00022=
X3= 24000Y3= +000Z3=
PARAMETRII CARE DEFINESC PLANUL
A= « 000 B= =434000 C=
PLAN DE FRONT

PLANUL DETERMINAT DE PUNLTELE OE

«500YL= DZ1=

XZ‘ 8.000Y2= 2 40022=
X3= 5.000Y3= 654000Z 3=
PARAMETRII CARE DEFINESC PLANUL
A= «+000 B= =-11,0950 ¢(C=
PLAN PARALEL CU AXA OX

PLANUL DETERMINAT DE PUNCTELE DE
3 4,000Y1= 2.000Z1=
X2= 4.000Y2= 2.00072=
X3= 4,000Y3= 6.000Z 3=
PARAMETRII CARE DEFINESC PLANUL
A= =-244000 8= « 000 C=
PLAN DE PROFIL

PLANUL DETERMINAT DE PUNCTE e
X1= §.700v1= D¢ PUNETELE'D
X2= 84300Y2= 11,7002 2=
X3= 84300Y3= 247002 3=
PARAMETRII CARE DEFINESC PL ANUJL
A= 704200 B= ..000 C=
PLAN DE CAPAT 5
PLANUL DETERMINAT DE PUNCTELE LE
X1= 6.000Y1l= «Q0071=
X2= 6.000Y2= 2.0007 2=
X3= 3.,000Y3= 4,000Z3=

PARAMETRII CARE DEFINESC PLAﬁUL.

A= =16.009
PLAN VERTICAL

B=

=24.000 ¢C=

Exemplificiri ale subprogrémului CLASPL

CIORDINATE
5200
54000 i
54000

~60,000 u=’

CIORDONATE
44000
104000
2,000

«00d D=

COORDONATE
4 +300
44300
6.000
23,400 p=
CIORDONATE
44000
15.000
3,000

<000 D=
CIORDONATE

«000
74800
74300
12,500 D=

CJORDONATE
24000

19.000
84000

2000 D=

300.000

192.000

=74+100

964000

=6804940

144,000
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2.1.8. Subprogramul PPADD

Determind planul care trece printr-un punct dat si este paralel cu doud
directii date. Epura este reprezentati in figura 2.3 fiind executati integral

la plotter.
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In acest program cele doui directii date au fost definite inifial prin

perechile de parametri directori date ca atare. Dar
necesara deducerea parametrilor directori ai celor dou

fi date si, de exemplu, prin intersectiile a cite dou
este ardtat in alte programe ale lucririi.
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2.1.9. Subprogramul INPLPL
Determind dreapta de intersectie dintre dou# plane.

C SUBROUTINE INPLPL(N»AlsB1yCleD1loa2sB2:02e02+s5119512951355219522982
oo “#39X19Y1loZloALsAMIANI XHoYheXVoZVo YWeZW)
C DETERMINAREA UDREPTEI VE INTERSECTIE A DOUA PLANE EXPRIMATA PKIN
C PUNCTUL XoYas SI DIRECTIA ALyAMsAN
DIMENSION AL(100)s81(¢100)9C1(100)901(100)pA2(100)sB2(100)»C2(100)
UDIMENSION DZ2(100) 9 XP(3)9YP(3)9XQ(3)sYQ(3)
LOGICAL®*]1 T(2)sU(2)
CALL ASSIGN{3s'PP:")
CALL ASSIGN{ly?'CR3?)
CALL ASSIGN(29'LP3Y)
CALL INI(3)
READ(191) N

1 FORHMAT (14)

REAU(192) (AL(I)eB1(I)eCl(I)sD1(I)sA2(I)B2(I)sC2(LI)sD2(I)sIxmloN)

2 FURMAT (8F10.3)

FACT=l,/10%%8
DU 3 I=leNnN
WRITE(294) AL(I)eBL(I)sC1l(I)sDL(I)sA2(I)oB2(1)sCR(I)D2LI)

4 FORMAT (Y "9 'DATELE DE INTRARE®/' v,2Xe 'PARAMETRII CE DEFINESC CELE
#DOUA PLANE SINT'/9 v530Al=t9F10e392Xe'Bl="9F10e392X9'Cl=?9F10e302Xs
#IPI=09F 1063/ 19 0A2=19F10,392X9"B2=1yFl0e392X91C2=9F10s392X9'D2m?
#F10e3/)

AL=B1([)#C2(I)=B2(I)&C1l(I)

Am==Al (I)®C2(1)+A2(I)*Cl (1)

AN=ALl (1) #B2(I)=A2(1)#B1(])

Xi=(Bl (1) ®#D2(I)=D1(I)#B2(1))/(AL(I)®#B2(I)=Bl(I)*®A2(I))
Yi=(A2(D)#*D1(I)=ALl(I)®02(1))/(AL(I)®*R2(1)=Bl(I1)®#A2(1))
21=0

E=SQRT (AL#®#24AM%R2+AN#R2 )

A2=X1+AL/ZE#2

YeaY1l+AM/E®2

22=LL+AN/E®2

WRITE(29e5) XloY1leZloX2eY2,22

S FORMAT(' 'y *DREAPTA DE INTERSECTIE ESTE DEFINITA DE PUNCTELE'/
#0 0 iX1=09Fl0e392Xe'Y1=?3F10e392X9'Z1="9F1l0.3/

@1 19 IX2=19F10e392X9'Y1=V4Fl0,392X9?Z22=99F10s3//)
S1l==01(I)/A1(I)
Sig==ul(l)/8l(1)
S13==01(1)/Cl(I)
WRITE(296) S119S12,513

6 FORMAT (v "5 'TAIETURILE PRIMULUI PLAN SINT®/? 9,0511=1,F10.3s2Xs

#1512=93F106392X9'513=19F10e3//)
s2l==D2(1)/A2(1)
Se2==be (1) /B2(I)
Sz3==D2(1)/C2(1)

WRITE(297) S219S22+523

7 FORMAT (Y 99ATAIETURILE CELUI DE=AL DOILEA PLAN SINT!/t 15152]l=1,
HFL0e392X9?S22="9F10e392X91523=19F103//)

An=0

YH=0

IF (ABS (AlN) o LT«FACT) GO TO 10
XH==Z21%AL/AN+X)
YH==Z12AM/AN+Y L

16 WRITE(2911) XHeYH

1) FORMAT (' v"s2X9 "UHWMA ORIZONTALA A DREPTEL'/0 992Xo?XH="9F1l0e392X»
#IYH=1,F1063/)

xv=0
V=0
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1r (AES(AM) eLT«FACT) GO T 12
AV==YLl®AL/AM+A]
ZVS=Y1#AN/AM+Z]

12 wRITE(2913) XVelV
13 FURMAT (? 132Xe URMA VERTICALA A DREPTEIT/Y 192XetXV=tyFl0e3s&x:

14
15

C Tha

#1AV=19F10637)
Yw=0
=0

1F (ABS(AL) «LTFACT) 6O TG 14
Yu==Kl*AM/AL+Y1

Ze==X1#AN/AL+Z]

WRITE(2915) Ywelw

FURMAT (¢ Y92Xs 'URMA LATERALA A DREPTEI'/? Ve2Xe'YW="gF1l0e3s2ns
v a=IFlue3//)
StAZA AXELE EPUREIL

CALL LIN(Oe9=95020e¢954)

CALL LIN(=130e90e9130690,)

CALL TEX(Lle9TUa90092e590402%51)

CALL Thx(lo’-95a900!205|0"v"1)

CALL TEX(130e9le90e32e5109°Y1%92)

CaLL TEX(=130e9les0032e5909'X%91)

CALL TEX(lUss=cUesUesbosle SUBROUTINE INPLRLY1T)
CALL TEX(1Ues=30e90e940e50,* INTERSECTIA A DQUA PLANE?324)
TLl)=72

ZhH=0 2

CALL REORPU(XHsYHsZHgXPoYPeT)

T(1l)=86

yv=4

CALL REORPU(XVsYVsZVyXPoYPsT)

T(1)=87

AW=U

CALL REURPU(XWsYHoZWsXPoYPT)

CALL LIN(=XHs=YHo=XVs=YY2

CALL LIN(=XHpZHo=XVeZV]

CALL LIN(YHoZHIYVeZV)

ChaLL CIS(51290e9e5)

CALL CIS(0,9=S12¢e5)

CALL C1S(0,9S13945)

CAkiL CIS(=S1lls0e9e5)

CALL PLOT(0a»=S1290)

Ciall PLOT(=S1lle009el)

CALL PLOT(0s951391)

Call PLOT(S12¢0e9))

CALL CIS(522900945)

CALL CIS(U.'SZ30.S)

CALL CIS(=S2190e9e5)

CALL CI5(Ue9=S22045)

CALL PLOT(0.9=S2200)

CALL PLOT(=S2190e91)

CALL PLOT(0+952391)

CALL PLOT(S22s0e91) oot
CALL TEX(S1240e29=5030092¢50091S12193) 5
CALL TEX(0s29=S1290092e59097S12%93)
CALL TEX(0+2951390002e¢5909'S13%93)

CALL TEX(=S1140e290e29005205909'511%43)
ChaLL TEX(S22+002900250092.5009522%93)
CALL TEX(Ce29=52290e92:5909'522%93)
CALL Tt‘.X(0020523!0c|205l0"523'93)

CALL TEX(=S2140e290e200092s59097521"93)
CONTINUE

CALL EOF

STOUP

END
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SUERUUTIE REUKUR (AT Y ioZTsArs YRa LR AP TraAls YUy Taul ¢
LUGiLaL®l T(l)sul(l) ?
LvimensIunN AP (3) o YP(3) 9 AW (3) oYL (3)

Chtl REOURFUCAT YT eZTaXPsYRT)

Cabkl RoORPU(ARIYROZRIX (oYuwal)

Ju lu 1=lr3

Lokt LINGAPCL)oYPLD) oXWl)oYGLI))

Ko Tuna

€l

SUERULTLIHE REURPUGKsYsZoAPoYFsT)
LUGLLAL®L T(1)

CLlMeNSLUN XP(3) 2 YR (3)

AP (L) ==X

TPl ==Y

Arig) ==X

YP(c) =L

Ar (o)=Y

YP(3)=Z

Ly 1, i=1e3

Lhbic CIS(AP(I)I2YP (L) se5)

fie)=4n+l :
el 'l\“.li(:“r‘(l)*l.'f!’(l)*l.oUooﬁoD’UvToc)

Luil lisle
il URI
Eihw

J v3 v2

w3

H3 \vi $22 vt
512

SUBROUTINE INPLPL
512 INTERSECTIA A DOUA PLANE

522

Fig. 2.4

Epura executati integral automat la plotter este dati in figura 2.4.
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2.1.10. Subprogramul INDRPL

Determini intersectia dintre o dreapti si un plan.

SURROUTINE INDRPL(NeX1oY1leZ1eX2:Y2¢72¢XaYel)
DFTFRMINA PINCTUL DF INTERSECTTIF AL UNFT DKEPTF
DATA PRIN DOUA PUNCTE XleY1lseZ1l SI x24Y2e72 C:' UN PLAN DEFINTT
FRIN COEFICIENTIT AsR.CeD
IND=0 SE DESFNEAZA NUMAT DRFAPTA ST FROTFCTITLE PUNCTULUY DF INTERSECTIF
IND=1 SF DESFNEAZA EPIIRA COMBLETA o DFCI URMELE PLANULL o DREAPTA ST
PUNCTUL DE INTFRSECTIE
NDIMENSIUN XP(3)eYP(3)eXQ(3)sYU(3)
UIMENSION A(100)«RI100)«C(100)eD(100)eX1(100)eY1(100)eZ1(100) 0AL (1
#00)eAM(100) s AN(1IN0) «X2(100) e Y2(10GU)e72(100)
LOGICAL®1 T(2)sl1(2)
CALL ASSIGN(3e'Pr:?)
CALL ASSIGN(]le'CP:et)
CALL ASSIGN(Ze'Lp:t)
CALL INI(3)
CALL TEX(104¢=20.e000bse0eSURFOUTINF INDRPL®417)
CALL TEX(10a9=30oeclavbaele ' INTERSECTTEH DRFAP1A—FHAN'0P4)
KEAD(Le7) IND
T FURMAT (1I2)
READ(Iel) N
1 FUORMAT (I4)
C TwAaSEAZA AXELF EPURET
CALL | IN(=130e90.2130.404)
CALI 1 IN(Oae=954eNee95,)
ChlLL TEX(leoQUasN.02.5s0e12041)
CALL TEX(lae=0Q5,alles”Pabale?Y?el)
CALL TEX(130esleeNean?a5elatY1?s2)
Cabll TEX(=130e9lae00e?e50000X00])
CALI TEX(e2ea290ee2a5e0e'Ut91) :
MEAD(1e2) (A(T) oReT)oC T oD (T) e X (T)aYI(I)0Z (1) o X2(T)aY2(T)e22(1) |
Gelx=]1eN)
¢ FURMAT(4F10.3440X/7AF10.30]10X)
DO 3-T=]1enN
WHITE(2e4) A(I)sR(T)eC(T)eD(]1)
4 FURMAT (v 19'DATFIF DF TNTRARF SINT9/0 94 'PAKAFETRIT CaARE NDEFINESC
PRPLANULI/ZY 14 0A=Y Fl0a3e2Xe'B=1eFl0a3ePXe'C="oFlUe3e2K0'D=14Fl0.,3/
©/)
IF (TNDERLO) GO To 10
C CALCULEAZA o TRASEAZA ST KALUSTREAZA TATFTURILE PLANULUI
Sl==N(T1)/A(1)
Ses=D(1)/k(])
S3==D(1)/C(T)
CALL PLUT(D0.9=S”en)
ColL PLOT(=S1le0Nee1)
CaLL PLOT(0eeS301)
ChLL PLOT(S240e01)
CALL CIT(S2e¢04ess%)
CALL CITU(Dae=S20.5)
CALI CIT(0.eS3¢.5)
CALL CIT(=S190ae.8)
CALL TEX(S?sle00.e2.5e04t521,42)
CALL TEX(=SlelaoN.s2e5e24tS11,42)
CALL TEX(1eeS3004e2:5e04'535%42)
CALL TEX(lae=S2e00a02.540a?'52"'42)
WHITE (2e6) S1452.53 %
6 FORMAT(Y 149S]1=Fl0.3e2Xe'S2="9F10,3e2X0"53=0«F10,.3/)

eReNeNoNeNeNel

Lea
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€ DETEHUMINA PARAMETKIT DIKFCTURI AL :1AMeAN AT DREPIF}
10 AL (IY=X2(I)=X]1(1)
AM{T)=Y2(1)=Y] (]
AN(TI=Z2(T)=711(T)
WHITE(2e8) x1lI).vl(T)-?E(I)-x?(I)ov?(r)-zz(l)-nL(l)cAM(l)oAN(!)

8 FORMAT (v 9 o "PARAMETRYT CARE DEFINESC DREAPTAY/1 040X ]1=0,F 10,3423,
CIV1I=F10a22X0' 7120 4F10,3/0 P o' XZ=  aF10.3e2A4 Y220 4F 1 0.342X 17220
®F10.370 'v'AL:'OFIO.3-?‘0'AM='!F10o3-7X"AN='vF10-3///)

Ax:(A(l)ﬁxl(I)+b(r)0vl(Tl#C(!)“Zl(r)+n(I))/(AtI)GAL(I)+b(X)“AM!I)+
®C(I)2AN(T)Y)
C CLLCULEA7A CUORDONATFIE PUNGTULUT PE INTFRSECTIF LDINTKF OKEARPTA SI FiAn
X=X1(T)=AL (T)®AK
YY1 (I)=AM(T)®AK
7=71(1)=AN(])®AK
WHITE(2¢5) XyYeZ

b FORMAT (Y 149 COORNONATELF PUNCTULUT DF INTERSECTIE SINTO/0 ty1x=1,

#F10.3/0 1401 Y=14F10,3/0 Vo l1Z=0V4F10.3/77)
T DESENEAZA PROIECTIILF DRFETFI SI ALE FPUNCTULUT DE INTERSECTIE T(XeYe7)
S €U PLANUL
4 T(1)=A5S
Utl)y=h6
CALL REORDR(X1oY14Z1eX2eY20Z20XPoYPaXNoYQoToll)
T(1)=73
CALL REORPU(XsYe7eXPaYPsT)
CAILL CIT(=Xe=Yol.)
CALL CIT(=XeZsla)
CaLL CIT(YeZuls)
3 CONTINUE
CALL EOQF
STOP
END

ODATELF DE INTRARE SINT '
PAHAMETRII CARE DEFINESCPLANUL

A= 2.000 M= 2.000 c= 4.000 D= =150,000
ke

2 s
Sl= 75.000 &2= 75.000 s3= 37.500
i@

PARAMETRII CARE DEFINESC DRFAPTA

Xl= 85,000 vyl= 30.000 7= 40,000
x2= =-15.000 vY2= =23.00u 772= =57.000
Al= «100,000 AM= -53.00Q AN= =97.000
W

o

w

COORDONATELF PUNCTULUI DE INTERSECTIE SINT

X= 50.418
Y= 11.671
-2 6,455

Epura executati integral automat la plotter este dati in figura 2.5.
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x__st 4 / i 52 vl

SUBROUTINE INORPL
Al INTERSECTIE DREAPTA-PLAN

83 \52

52
Y
Fig. 2.5

2.1.11. Subprogramul PPPDDR

Determind planul dus printr-un punct dat, perpendicular pe o dreaptd
definitd ca intersectie de doua plane.
Daci datele de intrare sint: X, Y, Z—coordonatele punctului si

Al, B1, C1] parametri directori
A2, B2, C2f ai celor doud plane

se calculeazd parametri directori
ai planului perpendicular

AL = A= B1C2 — B2CI

AM =B = A2C1 — A1C2

AN'= C = A1B2 — A2B1
D= — AX — BY—CZ astfel incit ecuatia planului ciutat este
Ax+By+Cz+D=0
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II. Reprezentirt auiomate

Al

u
(
’
Q
1.N)

v
A
’
1
)

J

z

)

4
IY,2(1),1

e u e VR o~

LD > N axan D=
aJdu s~~ADode o L ¥ =
O ADM = - - Z AN
[ 34 el o e L
A €O ryemIN N o)
O JwsefifusassTons P

AVMMNI=ZEZT A D
w &

PZ1CT)X2C0),Y2(1),22(1)

D~
-
~
Crv=~
3o 3
.
o~
e Ao~
N ) e wd 2k
~— s
- Y -

LUOM & =T ¢ v >rrd

N L L N T o e LRVl I
WO CO & NV N N = LD~
P O Zrt vt ANV E N ANl 1 g NS b

~

o~~~
e e ]
B bt s
ettt S T
e O ¥ (D
UM A s
D e T
-~
Bt b e PN YA
el OV E. 4oV )
Clr UM & o

Y31 (I),C1(1),D1CI),AR(1),32(1),C2(1),22(1)

o TN S N O
NV OO
AUI I A &~ &N
OO & & & imrim |

ROR(XT,Y1,21,X2,Y2,72:,XP,YPsXQ,YR,T,U)

1) =3+y(1)=C»Z(1)

4
i
.

',2X,"XH=",F10.3,2Ks

MA GRIZONTALA A DREPTEILI'/?

I N
CIF S N
~Z LT
FEae—~ O
L L o
st e N S i

Y,2X,"XV=" ,F10.3,2X,

MA VERTICALA A DREPTEI'/'

DA NN N T T ot b b et DO e e O Y O B b et Bt 3N e N [Yelodd el S NSININs b=
oz zZzzzxzuw sl T O D R T = e e S | MmrNNW < D) > = 1) Lo
Ot L It J A OT CEF s ¥ Wb JF T A rmr b CF v am | a0 | (T NCOC ] | -3
MEIVEEXFV A I IILEZLCE Lt €L L | =] LEDC | U HHON NSl Hr&ET ) U1 D>
O AL KLCWES e LE LTI TN L N rCOLO N I | JE T KITWITECH»>SDLUDDSCOX
NWCOAD JUVUUUK M E WO ME WL L COUIDIVIZL MU DAL CC I i X e P lw MANNE
| st * -
w< - N ~ AN (=L N
cc . - ~oe- 14

Si in acest exemplu, ca si in celelalte subprograme, dreapta poate fi

.definitd altfel de exemplu: prin doud puncte, prin parametri directori, etc. ,

iar planul perpendicular ¢

de rezolvare.

si care servesc astfel mai bine, eventual ca
problemd in curs

3

autat poate fi si el exprimat si desenat prin orice
sau aceeasi

-alte elemente care-l1 pot defini

.date de intrare intr-o noui
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Fig. 2.6
t exterior pe o dreaptd def

tatd de calculator (II)

v

1va asis

2.2, Geometrie descripti

1a unul punc

Epura executati integral automat la plotter este dati in figura 2.6.

2.2.1. Subprogramul DPRPED

Determind proiect

puncte.
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II. Reprezentiri automate

SUBPRUGRAM LUPRPED
C UETEKMINA PROIECTIA UNUI PUNCT EXTERIOR X39sY39Z3s PE U DKEAPTA DATA
C PKIN UQUA PUNCTE XloYlesle SI XXsYYels

w

DIMENSIOUN X1(50)4Y1(50)92Z1(50) 9 XX(50)sYY(50)9ZZ(50)9A3(50)9Y3(50)
VIMENSIUN Z3(50)

UIMENSION XP(3) s YP (3) 9 XQ(3) s YWI3) 1AL (5U) s AMIS0) sAN(50)

LUGICAL #1 T(2)yu(2)

Call

ASSLIGN (39 "PP3Y)

CALL ASSIGN(Lle'CRiY)
CALL ASSIUN(ge'LP:Y)
CALL INL(3)
KEAU(Llsl) N
1 FURMAT (14) >
HEAUCLo2) (X1C1)oYL(I)oZL(L) oXXCL) oYY (L) 9ZZ (L) oA (L) o Y3(L)o2d(1)nl

®=1sMv)

Z FURMAT (YFDe2935N0)

Lo 10 1=l

wRITECZ93) ALCL) gAMCI) oANCI) o XX (1) oYY (L) 9ZZ(1) 9ASC1) 9YS(1) 923(1)
3 FURMAT(Y 09 0AL=0oFl0a392R0"AMET9F L0e39CXo PANS Y oFdUe3/ " ot XX=09F 10
FodedRotYV=T9F1lU0e392X9 222 9F Ue3/" 191 A3= Y 4k LUeIVCAI ' YIS 9F l0e39A
#9123 0F1Ue3//)

CALL
CaLL
CALL
CALL.
C TRASEAZA
CALL
CALL
Call
LAl
LaLl
LALL
[P

TEA(LVUo9=29459000409VUo 'SUBRUUT INE UPRPEUT91T)
TeX(iVe9=35040094egVp 'UETERMINAREA PROLECTIEL UNUL'e2H)
TEA(LlUe9p=4D,50an%opVy "PUNCT EATEKIUR PE U UREAPTA'$£27)
TEX(LUeowbh Ve 0%epUe "UATA FKIN DUUA PUNLCTE'21)

AXELE EPUKE]

LIN(=130o90Us9130s900)

LIN(Us9p=9969U0e09950)

TEX{leoYUosUas2ebolo"L%0])

TEX(leo=9Des0e92099U0'Yisl)
TEX(L30erlos0orceDyletY1ltye)
ThX(=13VevlagslesZadoUntXtel)

TCX(-Jis;‘l'u.'nﬁnb")!'u'ﬁl)

ALCLY=AL(T)=XxA(l)
am{)=Y1(1)=YY(])
winl1)=Ll(1)=ce (L)

L INTEKSECTAM UREAPTA DATA CU PLANUL DUS-PRIN PUNCTUL EATEKIUK
¢ PFERFENDICULAK PE UREAPTA i
Us=(AL (1) 2R3 (1) +am (1) eYS (LI +ANLL) ®23 (1))
LU= (DAL (L) #AX (L) +ANM (D) ®YY (L) +ANCL)®ZZ (1)) /LALVED®AL (L) +
#AM(L)FAMLL) $AN(I) ®*ANC]))
X=XX(1)=AL (L)®DUL
Y=YY(L)=AM(L)®LD
L2221 )=ANL(L) ®LU
wrlTE(2e@) XoYodl -
4 FURMAT (Y 190 x=0yF 1 0e392X0 Y= oF1l0e302X9 14501 1Ve3//)
T(1)=717
LALL KEUKPU(R39Y39Z392PYPT)
T(1=78
CALL HEURPU(X9YsZoAPsYPsT)
Call CIS(=As=Yyl,)
CALL CLlS(=X9lyls)
CALL CLlS(Yedole)
T(l)=6d
Lil)=60 g
CaLL REO&UH(xl'Yl.Zl|XX0YYiZZoXP|YPnX0vYHoT!U)
10 CUNTINUVE
CaLL EUVF
STuP
enD
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A= VsUUU Am= UeU0O AN= 0e000
AA= =3VesbUV VYY= JelbUV 22= dlelUVO
A3= =30eUUU Y3= BULUVLO 23= =10e0U0
.
»
A= gleluae Y= 124557 2= 20e90Y
%
B3 B2
N2 N3
X o i A3 Bt ek

/‘;2 M3

d o ()
s |
SUBROUTINE DPRPED

DETERMINAREA PROIECTIE! UNU/
PUNCT EXTERIOR PE 0 DREAPTA
DATA PRIN DOUA PUNCTE

M

Fig. 2.7

Epura executati integral automat la plotter este dati in figura 2.7.

Si in aceastd situatie dreapta poate fi definiti oricum, astfel ca, de
exemplu, intersectie de doud plane, printr-un punct si o directie dati etc.
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II. Reprezentiri automate

2.2.2. Subprogramul DPRPOD

Determind proiectia unui punct exterior pe o dreapti definitdi ca

intersectie de doud plane.

c
<
. DE
C DA
C
1
e
C TRA

&

11

12

SUBROUTINE DPRPON(Nc¢Al«B1lsCleD1sA2+B2¢C2eD29X39Y39Z39XsYeZ9XPlsYP]
®yXP2oYP23XP39YP3)

TERMINAREA PRDIECTTEI UNUI PUNCT EXTERIOR X3:Y3¢Z3 PE O CREAPTA

Ta CA INTERSECYIE nE PLANE

CIMENSION A1(50)«R1(50)9C1(50)¢D1(50)9A2(50)eB2(50)+C2(50)9D2(50)
DIMENSION X3(30)eY3(30)023(30)eXP(3)eYP(3)eXQ(3)0YQ(3)
LOGICAL®1 T(2)su(?)

CALL ASSIGN(le'Co:ev)

CALL ASSIGN(2¢'LP:?)

CALL ASSIGN(3e'PE )

CALL INI(3)

CALL TEX(10.9=25..000b0ee¢0s'SURKOUTINE DPRPOD'417)

CALL TEX(10,s9=35..0e+600¢0+'ODETERMINAREA PROIECTIEI UNUI'+28)
CALL TEX(10a9=45_..0cebse0¢'PUNCT EXTERIOR PE O DREAPTA'+27)
CALL TEX(1009=55,.00e4040¢'0aT" PRIN DQUA PLANE '921)
READ(1sl) N

FORMAT (14)

HEAD(102) (AL(I)eRI(T,oCl(I)eD1(T)eA2(I)sB2(I)eC2(I)sD2(I)y
A3 Y3(T)e23(IyeI=1oN)

FURMAT (B(FT.2932))

SEAZA AXELE EPURETY .
CALL LIN(=130000.¢1304404)

(.ALL lIN(O---QS-.O.o‘;S-)

CoLL TEX(le990e00.42.5¢00%2Z141)

CALL TEX(lee=95e¢0as2:5e¢09tY1,1)

CALL TEX(130eslaeDoe2e5+00tY1142)

CALL TEX(=130s0lac0ae2e5s00tXxt51l)

CALL TEX(.3’.3'°. 02-5!0"0'01)

DO 10 I=1eN

WRITE(294) AL(T)aR1I(TICL(I)eD1(1)eA2(I)eB2(1)eC2(I)oD2(])
FORMAT (? t30%A1=0,Fl0s3e2Xs"81=tsF10.3¢ZX0'Cl=1¢F10e302X0'01="4F10,
$3/0 19 TA2=14F10e3.2Xe"'B2="sF10e392X01C2=14F10:302X0'02="9F103//)
WRITE(2211). X3(IN.Y3(1)+23(1)

FORMAT (v t90x3=0,F10.3¢24¢'Y3="4F '0e392X9'Z3=99F10,3/7)
ALI=BI(I)*C2(1)==2(T)®C1(T)

AMI=AR2(I)#Cl(I)=21(1V4C2(1)

ANI=AY(I)eB2(I)=r2(T)&#8B1(I)

U=el(I)'BZ(I)-ﬂZfT)“El(I’

Xl=(8l1(1)«D2(1)=N1(1)#32(I)) /N
Yi=(A2(I)aD1(I)=aY(T)2D2(I)) /D

Z1=0

XV==YI®AL1/AM] +X1

ZV==Y]#AN1/AM]1+71

D= (ALL1®X3(I)+AMIaYI(T)+AN1®#73 (]

UD=(DeAL1®X]1+AMlav]) /(ALL®AL1+AMLI®AMLI+AN]L#AN])

X=X1=AL1%DD

YzYl=AM1eDD

Z2=7)=AN1%DD

WRITE(2912) XoYo7? -

FORMAT (? "'X='.=l°-302X!'YS!OFIO.302XO’Z"OF1°.3//)
T(1)aT77

CALL REORPU(X39Y3eZ3sXPsYPsT)

591a=D1 (1) /A1(])

S12==D1(1)/B1(I)

€13a=D1(I)/C1(I)



S21==02(1)/7A2¢(1)
S22==D2(1)/82(1)
S23==pD2(1)/C2(1)
CALL PLOT(0e9=S12,0)
CALL PLOT(=S11le0.e1)
CALL PLOT(0.9S13e1)
CaALL PLOT(S1290641)
CALL PLOT(049=S22.0)
CALL PLOT(=S21+0.41)
CALL PLOT(0e9S2301)
CALL PLOT(S22¢0641)
CaLL CIS(=S2190.0.5)
CALL CIS(0s90=522..5)
CALL CIS(0495239.5)
CALL CIS(S22900e¢.5)
CALL CIS(=S5115040.5)
CALL CIS(04¢S13+.5)
CALL CIS(0.9=512¢.5)
CALL CIS(S1290.0¢.5)
CALL TEX(=S214002¢0¢2¢0a92¢5909S21'93)
CALL TEX(0029523¢00e¢2s5¢0¢523%+3)
CALL TEX(0429=S22.009259091522%93)
CALL TEX(S22+002¢062+0692¢5904'S22%43)
CALL TEX(=S1140.2¢0,200,02¢5909'S11143)
CALL TEX(0e29S13¢0a02.5¢097513%93)
CALL TEX(0e29=S12:0002s59097512%93)
CALL TEX(S1240¢2¢=5000e92e5904'S12'03)
T(1)=65
Utli=66
CALL REORDR(X19Y1eZ1eXVe0eZVeXPsYPaXQsYQoToU)
Ttl)=78
CALL REORPU(XeYeZ7oXPaYPeT)
CALL CIS(=Xe=Yel.)
CALL CIS(=XeZolse)
CALL CIS(YeZoels)
jC CONTINUE
CALL EOF
STop
€N

o

SUBROUTINE DPRPOD
s12  DETERMINAREA PROIECTIE!
UNUI PUNCT EXTERIOR PE 0
DREAPTA DATA PRIN DOUA
PLANE

"
°

Fig. 2.8
Epura executati integral automat la plotter este dati in figura 2.8.



94

II. Reprezentiri automate

2.2.3. Subprogramul PECO

Determinid si deseneazi perpendiculara comund dintre doud drepte dis-

juncte, precum si lungimea perpendicularei comune.

C PROGRAM PECO PENTRU NFTERMINAREA PERPENDICULAREI
C COMUNE DIMTRE DOUA DRFPTE DISJUNCTE DEFINITE PRIN
C CITE DQUA PUNCTE: X1aYleZl=X29Y242Z2

C

X3.Y3s23=249Y4424
DIMENSION !l(lOO).Vl(lOO)oZl(lOO);XE(lOO) Y2(100),22(100)
DIMENSION X3(100).Y3(100)923(100)vX‘(lOO)oY‘(lOO)vZQ(IOO)
DIMENSION XP(3)eYr(3)sXQ(3)eYQ(3)
LOGICAL®1 T(2)eU(?)
CALL ASSIGN(3¢'PpRgse)
CALL ASSIGN(le'Crz)
‘CALL ASSIGN(24tLPeY)
CALL INI(3)
READ(1el) N

1 FORMAT(I4)

READ(192) (Xl(!)-vl(r)-Zl(I)oXZ(I)oYZ(I)vZ?(I)ox3(I)073(I).Z3(I)o
®X6(1)oY4(1)9Z4()eT=1oN)

2 FORMAT(6F1063420X)

DO 3 I=1sN ‘ :
WRITE(294) X1(IDoY1CX)aZ1(I)eX2(I)aY2(1)0e22(])

4 FORMAT(® vy 'DREPTELE SINT DETER¥INATE DE PUNCTELEY/? 99 'X1='4F10.3
“e2X9'Y1=09F10e302x0971=09F10037/7 199X2=09F106392Xs?'Y2=1yF10.392Xs
©122=v4Fl0.377)

WRITE(298) X3(I)aY3I(TI)0Z3(I)eXA(I)aYS(1)9ZA(D)

8 FORMAT (Y 'o'x3'0.F10.3.2V 1Y3=193F10e3e2X0"Z3=V9F10s3/7% 999 X4m04F10

©e3;2Xe Y42y Fl0s342Ys124=19F10¢377)
ALIgXK2(I)=%1(1)
AL2=X4(I11=X3(1)
AMl=Y2(I)=Y1 (¥
AMZ=Y4 (I)=Y3(])
AN1=Z2(1)=Z1(1)
AN2=Z74 (I)=Z3 (1) %
CALL INPLPL(AL19At1oAN1olaOsAL29AN2oANZeleDsXoYoZoALsAMeAN)
XKk=X1(1)
YR=Y1 (1)
ZH=Z1 (L)
CALL PCTDR(ALsAMeaNgXKe YKo ZKoXToYT92ZT)
Xx=xX2(I)
YY=Y2(I)
77=22(1)
CALL PL3P(XKeYKsZKoXXsYY9ZZoXToYTsZTsAl, BvaIoDl)
XV=X3(1)
YV=Y3(I)
ZveZ3(1)
CaLL INDRPL{Al9pR1oCloD1eXVeYVeZVoAlL 29AM2sANZsXMoYNyZM)
CALL PCTDR (ALsAMonNoXVeYVeZVeXUsYtisZU)
Xr=mXa ()
YraYa(I)

T TP=ZA(1)
CALL PL3P(XVeYVsZ7VaXReYReZReXUeYUsZU0sA2+B2¢C24D2)
CALL INDPPL(AR:B2,C2sD29XKoYKoZKoALL1sAMIoANL o XNoYN9ZN)
D=SART ( (XM=XM) #8224 (YM=YN) ##2+ (ZM=ZN) ®82)
wiITE(206)

& FORMAT(? 0 9YRFZULTATE FINALE®/? v EXTREMITATILE PERFPENDICULAREY
RCOMUNE SINT PUNCTFLE M SI Nv/)

WRITE(ZeS) XMpYMeZMeXNs YNy ZN
5 FORMAT(® 192X e " XMt 3F104392Xs ' YME'9F106302Xe92ZM=0F10.370 042X,
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VXN F L0, 302X "YNBYoFLl00302Xe ' ZNm¥9F10,3/7)
WRITE(2+s7) D : .
7 FOPMAT(Y 948DYSTANTA DINTRE CELE DOUA DREPTE DISJUNCTE (LUNGIMEA
#PERPENDICULARET COMUNE) ¢/ 9,0D=m1,F10.3/7)
CALL TEX(108.¢=25,40094%0s0¢ ' SUBRROUTINE. PECO%915)
CALL TEX(1609=3%5,,000460505 '"DETERMINAREA PERPENDICULAREI"¢28)
CALL TEX(1Ceo=48,.0:040909*COMUNE MN DINTRE DOUA DREPTE?,28)
CALL TEX(1059=53.0000840500*DISJUNCTE AB SI CE'918)
C TRASEAZS AXELE_EPUREY
CALL LIN(=13065040130400s)"
CALL LIN(D0os9=950.0099506)
CALL TEX{1e990e00s02s508092991)
CALL TEX(loe9=65000002:8e09'Y091)
CALL TEX(13050le00e92e5909?Y1792)
CALL TEX(=130s91cc0002:520909X091)
CALL TEX(e39e300.02:5002°%0%91)
TeLi=é5
Utli=66
CALL REORDR(X19Y10Z10X2eY29Z2sXPoYPoXQoYQeToU)
T(1)=87
U(li=é0
CALL REORDR(X39Y3eZ20XhoY40Z469XPoYPeXQoeYQoeToU)
T(1)=77
u(il=78 :
CALL REORDR(XMopYMeZMoXNoYN9ZNoXPsYPsXQoYQeToU)
T(1)=77
C LL REORPU(XMsYMeZMsXPoYPoT)
T(1)=78
CALL RECGRPU(XNoYNeZNoXPoYPoT)
CALL CIS(=XMp=YMsjle)
CALL CIS(=XMsZNpl,)
CalL CIS(YMeZMols)
ChLL CIS(=XNo=YNslo)
CALL CIS(=3NypZHol.)
CALL CIS{YNsZNol,)
CALL TEX(10o0=65,00c080009:0=102)
CALL NUR(2009=65,000984009092)
3 CONTINUE
CALL EOF
SToP
END

SUBROUTINE: PL3P(X10Y10Z10X29Y2922eX39Y3eZ39AeBeCeD)

A=Y ]#72=Y]8734Y2873=Y207Z]1¢Y307Z]1=Y3072
BuX]1®#73=X1872:X2071=X2#723=X3%214X3%22
CaX18Y2=X19Y3+X28Y3=X2RY]l+X38Y]l=X30Y2
DeX19Y20Z34X20Y307]1+X3Y10Z2=-X34Y207]1=X28Y]16823=X]10Y3R22
D==D

RETURN

END

SUBROUTINE INDRPI tAsBsCoDoXloYloZloALsAMsANoXyYeZ)
AK= (ARX]1+B®Y1¢C®714D) /7 (A®AL+BRAMSC®AN)

X=Xl=AL®AK

YaYl=AMeAK

Z=21=-AN®AK

RETURN

EnND

SUBROUTINF PCTDR(ALsAMsAN9X1eY10Z1leXeY92Z)
D=SQRT (AL®®24AM®R24ANGR2)

X=X1+AL/N#2

Y=Y1l+AM/D®#2

Z=Z71+AN/D®2

RETURN

END



SURROUTINE INPLPI (A1sB1sC19019A29B2+C29oD29X19Y1eZ19ALrAMIAN,
AL=B1eC2-H2%C]

Avm=AluC24+A28C1 “

ANmAl#B2=-42%B]

¥1=(819D2=D1#B2) 7(A1#R2=-B1*#A2)
Yi=(A2%D1=A1#D2)/(Al#B2-B1%A2)

Z1l=0

RETURN

U

SUBROUTINE REORDR (XT s YTeZTeXRy YReZReXPoeYP s XQoYGeToU)
LOGICAL®]1 T(l)suUrl)

DIMENSION XP(3)oVP(3)oXQ(3)vYQ(3)

CALL REOPPU(XT-YT.ZToXPoYPvT)
.CALL REORPU(XR»YR-ZR.XQ-YQ.U)

DO 10 I=1.3
10 CALL L!N(XP(I)tY?(I)oxG(I)oYG(I))

RETURN

END

SUBROUTINF RFORPlI (XeYe ZoXkPeYPsT) Epura exeCutaté inte_
LOBICAL®1 T(1) ;
DIMENSION XP(3)sYr (3) gral automat la plotter este
XP (1) m=X dati in figura 2.9. D este
YP (1)m=Y lungimea perpendicularei
::::;:;‘ comune dintre cele doua
XP (3)mY drepte disjuncte date.
YP(3)mZ

DO 1 Imle3

CALL CIS(XP(I)sYP(1)s.5)

T(2)=68+1

CALL TEX(XP(IN#1l,eYP(I)+1e90402:5900Ts2)

1 CONTINUF
RE TURN
EnN d
2 > A3
N2
£2 N3 .
“ B2 83, 3
3 c2 @
0
81
e SUBROUTINE PECQ
DETERMINAREA PERPENDICULARE!
COMUNE MN DINTRE DOUA DREPTE
e A DISTUNCTE AB$! CE
7 0= 41.03
Y

Ef
Fig. 2.9.



Capitolul IIT | Sectiuni plane in poliedre si intersectia
dintre doud poliedre

3.1. Sectiuni plane in poliedre

3.1.1 Generalitati

Vom considera sectiunile plane in suprafetele poliedrale convexe sau
concave de tip prismi (cub) sau piramidi ; precum si combinatii ale acestora,
in situatiile in care planul de sectiune poate intersecta sau nu poligonul de
bazi al poliedrului. Dar studiul poate fi ugor extins pentru orice fel de
suprafatd poliedrali.

Planul de sectiune va fi definit prin parametrii sii directori 4, B, C
si D sau, eventual, prin alte elemente geometrice care-l1 pot determina. In
acest caz, se va face legitura cu subprogramele corespunzitoare din capito-
lul II, pentru a se ajunge la calculul parametrilor directori ai planului. Vom
nota, in general, parametrii directori ai muchiilor poliedrelor prin ALD,
AMD si AND si vom defini poliedrele prin toate coordonatele virfurilor.
Programul va fi intitulat SECPOS de la SECtiuni plane in POliedre si Supra-
fete poliedrale. Un indicativ IND va specifica tipul poliedrului astfel:

IND =0 poliedrul este o prismi (cub)

IND =1 poliedrul este o piramidi
In acest fel, vom folosi acelasi program pentru ambele tipuri de poliedre.
Virful piramidei va avea coordonatele (V1, V2, V3). Informatia extrasi
la iesire va consta din coordonatele punctelor care alcituiesc poligonul plan
de sectiune. Mai departe se pune problema reprezentirii grafice prin desen
automat sau vizualizare in tripld proiectie ortogonald a contururilor apa-
rente ale poliedrului §i ale poligonului de sectiune.

3.1.2 Programul SECPOS pentru determinarea sectiunilor plane in su-
prafetele poliedrale.

Instructiunea de apel a programului SECPOS este urmitoarea:
CALL SECPOS (N, IND, A, B, C, D, VAR1, VAR2, VAR3, XI, Y1, Z1,
X,Y Z)
in care parametrii au urmitoarea semnificatie:
N — Numdrul virfurilor poligonului de bazi la piramidd sau nu-
mirul tuturor virfurilor celor doud baze ale prismei (cub).
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IND — Indicativul care specifici forma poliedrului IND = 0 pen-
tru prismd, IND = 1 pentru piramidi

A,B,C,D — Parametrii directori ai planului de sectiune

VARI1 — Variabile care reprezinti parametrii directori ai muchiei

VAR2 prismei daci IND = 0 sau reprezinti coordonatele V7, V2,

VAR3 V3, ale virfului piramidei daci IND =1

X1,Y1,Z1 — Coordonatele celor N virfuri ale poligonului (poligoanelor)
de bazi ale poliedrelor
X, Yo — Coordonatele punctelor de intersectie (virfurile poligonului
de sectiune).
Subprogramele apelate in cadrul programului SECPOS sint urmitoarele:
1. Subprogramul CALCUL: — Calculeaza coordonatele virfurilor poligonu-
lui de sectiune prin intersectia planului cu o
dreaptd pe care se afld segmentul reprezen-
tind muchia poliedrului.
2. Subprogramul LIMITE: — Stabileste limitele inferioare si superioare
ale coordonatelor punctelor care determina
fiecare muchie a poliedrului.

3. Subprogramul BAZA: — Stabileste ordinea in care se chiama sub-
programul INLAT.
4. Subprogramul INLAT:  — Calculeazi coordonatele punctului de inter-

sectie dintre planul de sectiune si o laturd
a poligonului de bazi.

5 Subprogramul CLSDR: — Clasifici muchiile poliedrului in functie de
parametrii directori ai acestora.
6. Subprogramul INTMU: — Stabileste daci fiecare punct de intersectie

se afld intre cele doud puncte care definesc
muchiile poliedrului.

Aceste subprograme sint foarte utile si in studiul intersectiei de poliedre
asa cum vom vedea in Programul INTPOL

In comentariile programului principal SECPOS este specificat faptul
cd el poate fi utilizat §i in problemele de sectiuni plane in suprafete cilindrice
sau conice asimilind muchiile poliedrelor cu generatoarele (in numdr mult
mai mare) ale suprafetelor. De fapt problema se reduce tot la repetitiva
intersectie dintre o dreapta si un plan de sectiune definit in diverse moduri
asa cum se va vedea mai departe in capitolul respectiv.
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III. Sectiuni plane si intersectia dintre douid poliedre

Programul SECPOS
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V19V2yV39XLgYLyZl9XS9YSsZSsXPLyYPLyXP2yYP2sX739YP3sI

m—-Xx
—~

L3¢

106
10

105
11

1n)
95Xy "OREAPTA NU INTERSECTEAZA PLANUL'/)

111) y
;'gés;BRi&gTA ESTE ORIZONTALA'/)

B mFOra Ot b b Zw 0
T N

<><x= ] B o =D

~O-MEOTNEON <XOZO<
e MO MCH B R ——

AR TIO KOO RO~ =~ D0 W
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2Lt BALCULIASECD KKy YK 2Ky ALDS ARGy AND Y XS Y55 25y KPLs YPLIXP2YP Ly
IFUINDSEQeG) GO TO 146
CCALL _LINITE (NaVLsV2sV39XLaYLyZioXSsYS9ZSoXPLsYPLyXP2sYP2yXP3sYP 3,1
€L, XT9¥TaZT o1}
GO TO 147
146 VieD
VZw)
'l:\-“
CALL LIMITE(NsVLgVZoV39XLyY19ZLoXSsYSaZSsXPLsYPLyXP2sYP29XT734YP3,]
ENDeXToYTelTel)
Y47 CONTINGE
1382
£8145% 07
117 WRITE(108,22)
22 CORMAT(3 ¥y5X,"OKEAPTA NU INTERSECTEAZA PLANUL'/)
W (83¢23)
1o TR,
23 EORMAT(® $y5K,'E L=0 AMe “nt
143 EORMAT(Y 1,5Xy'ERDARE AL=0 AM=y AN=D'/)
IFCIND.EQ.U) GO TO 210
211 EORREHETIIFbAcTELE DE INTERSECTIE ALE PLANULUI CU
“~ {
«Euiux OE"LK BAZA PIRAMIOEI=CONGLUTYZT= &~ NeLUl CU LATURILE £OLIGD
-
Kmh=1
gALL BAZA(N,Xl,Yl'ZI,A,BQCQD'L,KQIND)
g diladian,
K //TPUNCTELE DE INTERSECTIE ALE PLANU
SANELOR DE BAZA ALE PRISAELI=CILINDRULGE ey VLU CU LATURILE POLIGE
AL BAZA (N
' Y
226 EONTINUE' 9X19Y192Z1yA9ByCyDyLyKyIND)
STOP
END

3.1.3 Subprogramul CALCUL

Acest subprogram calculeazi coordonatele virfurilor poligonului de sec-
tiune prin intersectia planului cu o dreapti pe care se afli segmentul repre-
zentind muchia poliedrului.

Instructiunea de apel a subprogramului CALCUL este
CALL CALCUL (A, B, C, D, XK, YK, ZK, ALD, AMD, AND, XS, Y§, Z§,

XP1, YP1, XP2, YP2, XP3, YP3)
unde semnificatia parametrilor este urmitoarea:

A, B1C=D —Parametrii directori ai planului de sectiune.
XK, YK, ZK  — Coordonatele punctului prin care trece muchia poliedru-
lui (suportul muchiei).
ALD — Parametrii directori ai muchiei considerate a poliedru-
AMD lui.
AND
X8, ¥5,28 — Coordonatele spatiale ale punctului de intersectie din-

tre suportul muchiei si planul de sectiune (nu este incd
virf al poligonului de sectiune).
XP1, YP1 — Coordonatele proiectiillor MONGE orizontald, verticald
XP2 YP2 si lateralad ale punctului XS, YS, ZS.

XP3, YP3
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SUBROUTINE CALCUL (A 9B yCyDyXKXyYKyZKoALDsANDsA
CALCULEAZA COORDONATELE BURCTULOT BE  INTERSECTIE DANIRE EoaKOL  RLy
$30153R, 5 PTA PE CARE SE AFLA SEGMENTUL REPREZENTIND MUCHIA

T

- AK+80\

BK={ARXKSBIYKITEZK4D) / (AZALD+BEAND+CHAND)

YS=sYK=AMD#®

JRITKZANBAAR

CALL FLT(XS)

EARE ERFINR)

XPLm=XS

YPlmmy3

XP2mmX3

YPZazS

XP3=Y3

IR

RETURN

END

3.1.4 Subprogramul LIMITE

Acest subprogram stabileste limitele inferioare si superioare ale coor-
donatelor punctelor care determini fiecare muchie a poliedrului.
Instructiunea de apel a subprogramului LIMITE este:
CALL LIMITE (N, V1, V2, V3, X1, Y1, Z1, XS, YS, ZS§, XP1, YP1, XP2,
YP2, XP3, YP3, IND, XT, YT, ZT, I)
unde semnificatia parametrilor este urmatoarea:

N — Numdrul virfurilor poligonului de bazi la piramidi sau
numdrul tuturor virfurilor celor doud baze ale prismei
(cub).

ez V3 — Coordonatele virfului piramidei

Xil-X1, Z1 — Coordonatele celor N virfuri ale poligonului (poligoane-
lor) de bazi ale poliedrelor.

XSEXS: LS — Coordonatele de intrare aflate prin subprogramul
CALCUL.

ALy ¥ Pl — Coordonatele proiectiilor Monge orizontald, verticald si

XP2, YP2 laterald ale punctului XS, YS, ZS (sau XT, YT, ZT)

XP3, YP3 dacd este virf al poligonului de sectiune).

IND — Indicativul care specifici forma poliedrului.

Xelo=Xd',- &L — Coordonatele punctelor rezultate din INTMU deci coor-
donatele virfurilor poligonului de sectiune.

I — Indice de ordine al muchiei apelate.

In cadrul acestui subprogram este apelati SUBROUTINE INTMU.
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3.1.5 Subprogramul BAZA

Acest subprogram stabileste ordinea in care se chiami subprogramul

INLAT.

Instructiunea de apel a subprogramului BAZA este:

CALL BAZA (N, X1, Y1, Z1, A, B, C, D, L, K, IND)

4 baze ale prismei

de bazi la piramidi sau

i

numirul tuturor virfurilor celor dou

arul virfurilor poligonulu
(cub).

etrilor este urmatoarea:

— Num

param

ficatia

i

unde semn
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X1, Y1, Z1  — Coordonatele celor N virfuri ale poligonului (poligoanelor)
de bazd ale poliedrelor
ABNC, D — Parametrii directori ai planului.
N
L — L= s 1
K —K=N-1
IND — Indicativul care specifici forma poliedrului.

In cadrul acestui subprogram este apealti SUBRUTINA INLAT.

D)
UBRUTINA INLAT

OO0 €O T O
OP 10 8T =C
2 L ZC D

o=
(=] L]
P
-

-

>

3 ImleM

CALL INLATUIsX1sY1sZ1sAsBsCsDsMsd)
3 (ONTINUE
SDKQ I=LsM
é:tL INLAT(IsX19Y1lyZ1lyA9yB9eCsDsMed)
UE

4 CONTIN
1v RETU%N
END

3.1.6 Subprogramul INLAT

Acest subprogram calculeazi coordonatele punctului de intersectie din-
tre planul de sectiune si o laturd a poligonului de bazi.

Instructiunea de apel a subprogramului INLAT este:
CALL INLAT (I, X1, Y1, Z1, A, B, C,D, M, ])

unde semnificatia parametrilor este urmitoarea:
I — Indice de ordine al muchiei apelate (stabileste muciha).

XX, Z1 — Coordonatele celor N virfuri ale poligonului (poligoa-
nele) de bazi ale poliedrelor.

Ay B e, D — Parametrii directori ai planului.

M — M = N — 1 pentru piramidi. Pentru prismi M =
=L —2 sau M =K in functie de baza studiatj.

¥ — J =1 pentru piramidi. Pentru prismi daci M =

=L —2atunci J =1, daci M = K atunci J = L.
In cadrul acestui subprogram sint apelate urmitoarele subrutine:

SUBROUTINE CLSDR SUBROUTINE CALCUL SUBROUTINE INTMU
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3.1.7 Subprogramul CLSDR

Acest subprogram clasifici muchiile poliedrului in functie de parametrii
directori ALD, AMD, AND ai acestora.

Instructiunea de apel a subprogramului CLSDR este:
CALL CLSDR (ALD, AMD, AND)

SUBRGUTINE CLSDR(ALDyAMD,AND)
IF(ALD.EQeU) GO T0 1
IF(ARD<EQ.C) GO T0 6
R1TE1163:80,00 TO 8
W ]
20 FORMAT(' 352Xs'DREAPTA ESTE OARECARE®)
G0, 70 5
(RITE(10
23 EBRAEHIO% 23], vorEaPTA ESTE ORIZONTALA')
G0 TO 5
6 IF(ANDLEQ.G) GO TO 7
LRISER1IAS S,
22 EORMAT(' V52X, 'DREAPTA ESTE FRONTALA')
G {
7 WRITE(108,23)
23 FORMAT(' "52Xs'DREAPTA ESTE FRONTOORIZONTALA')
G0 T0 5 ;
1 $2kRo2ee.0) oo 1O 2 ig
IF(AND.EQLC) GO 10 4
WRITE(108
24 FORAT(" 152Xs*OREAPTA ESTE DE PROFIL')
4 WRITE(1N8,25)
25 FORMAT(" ¥,2X,'DREAPTA ESTE DE CAPAT')
g 70 5
2 TPULARDZEQ.U) GO TO 3
ARITE(1084,26) -
26 FQRMAT(' *32X,'DREAPTA ESTE VERTICALA')
3 WRITE(108527)
27 FORMAT(® *,2Xs°ERDARE')
5 RETURN
END i

3.1.8 Subprogramul INTMU

Acest subprogram stabileste daci fiecare punct de intersectie se afli
intre cele doud puncte care definesc muchiile poliedrului.

Instructiunea de apel a subprogramului INTMU este:
CALL INTMU (XINF, YINF, ZINF, XSUP, YSUP, ZSUP, XS, YS, ZS§, XP1,
YP1, XP2, YP2, XP3, YP3, XT, YT, ZT)
unde semnificatia parametrilor este urmitoarea:
XINF, YINF, ZINF — Valorile minime ale coordonatelor care definesc

prin extremitdti muchia poliedrului. La fel pen-

XSUP, YSUP; ZSUP tru valorile maxime.

X5, Y8, Z8 — Coordonatele de intrare aflate prin subprogramul
CALCUL.

XPI Y Pl — Coordonatele proiectiilor Monge orizontald, ver-

X2 Y P2 ticala si laterald ale punctului XS, YS, ZS (sau

XP3.: ¥ P3 XT, YT, ZT daca este virf al poligonului de sec-
tiune).

XTI ¥T, ZT — Coordonatele punctelor rezultate din INTMU deci

coordonatele virfurilor poligonului de sectiune
daci existi.
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NFgXSUP 3 YSUPSZINF9ZSUP9XSeYS9ZSsXPLlaYPLyXP

SUBROUTINE INTMU(XINF,YI
s 'z"22%‘P3z*§3’¥’elléziﬁ~cr 0c INTERSECTIE SE AFLA INTRE CELE DOUA
b BTARIEER RO BE R RATRARRURHYS TP OE S EDTEREECTIE
LE(¥FNEQLEXS) GO TO 1
IE(XS.LE XSUP) GO TO 2
0 T0°1
T=
2 Xt iNe,LEaYS) G0 TO 3
R SUP) GO TO 4
IF(YSeLEYSUP
3 1593046
4 YT=YS
IF(ZINF.LE.Z5) GO TO 5
6o TO 10
5 IE(Z3.LECZSUP) GO 10 6
¢ 10°1
o iT=
10 $7-08041
YT=9999
i 95) GU 10 12
Qe 99
11 1EYF:ES:8338) &8 13 12
IF(ZTeEQe9999) CO TO 12
co T0°13°
¢ g%&ﬁg{%qa'%hi,'PLANUL NU INTERSECTEAZA MUCHIA'///)
%] T
13 ARITE(108415) XTsYTaZT
A ORMAT(Y V3ax, 'PONCTOL DE INTERSECTIE.ARE COURDONATELE®/' *,4X
15‘795?52{0.3}'x',zg,gg-%,gxo;gé'x254¢;iz-',F10.3/) st
WRITE(108740) XPLyYPLyXP2
au BORES B S 0 ek VP 1a F 1043, 2Xs ' XP 2w yFLO4 352Xy ' YP2
4= iE100352K, 'XP 3= Y5 F10L3; 2K, VP I=T,F104377/)
16 kﬁf 8
END

3.2. Programele de desen automat sau de vizualizare pentru
poliedre si pentru poligonul de sectiune

3.2.1 Generalitati

Desenul automat al poliedrelor si al poligoanelor de sectiune sint con-
cepute in reprezentarea triplu ortogonala Monge.

Desenele pot fi mai mult sau mai putin complete in functie de ceea
ce se cere in sensul cd unele puncte pot fi sau nu balustrate, pot fi sau nu
notate, liniile pot fi sau nu trasate cu aceeasi culoare sau cu culori diferite,
pot fi scrise sau nu texte pe epure si asa mai departe. Deci desenul rezultat
va reflecta exact ceea ce ii vom cere echipamentului periferic automat si
execute cu mijloacele si cu caracteristicile pe care le are din fabricatie dar
si cu un material software pe care trebuie si-1 gindim bine in corelatia cu
caracteristicile echipamentului respectiv.

Programele (subprogramele) de desen pe care in general le vom utiliza
in desenul automat al poliedrelor vor fi urmitoarele:

3.2.2 Subprogramul DR1P

Subrutind de desen pentru un segment de dreapti cu balustrarea si no-
tarea primei extremititi a segmentului.
Instructiunea de apel este:
CALL DRIP (XC1, YC1, ZC1, XC2, YC2, ZC2, 1)

unde parametrii sint coordonatele extremititfilor segmentului.
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G001 SUBROUTINE DR1P(XC1sYC1,ZC1sXC2sYCR,ZC2)
0002 XF1=-XC1

0003 ; YPi=-YC1

0004, XP2=~XC1

0005 YF2=ZC1

0006 XF3=YC1

0007 YF3=2ZC1

0008 XQ1=~XC2

0009 YQ1=-YC2

0010 ' XQ2=~XC2

0011 : YQ2=ZC2 ' »

001 XQ3=YC2

0013 ‘ YQ3=ZC2

0014 CALL PLOT(XP1-0.1sYF1s3)
0015 CALL CIRCLE(XPLsYF15360.)
0016 CALL PLOT(XF1rYF1s3)

0017 cALL PLOT(XR1sYQ1s2)

0018 CALL PLOT(XF2-0.15YP2,3)
0019 CALL CIRCLE(XF2sYP2r360.)
0020 CALL FLOT(XP2,YP2s3)

0021 CALL FLOT(XQ2,YRA2s2)

0022 © CALL FLOT(XF3-0.1sYF3s3)
0023 CALL CIRCLE(XF3,YP3r360.)
0024 . CALL FLOT(XF3sYF3s3)

0025 CALL PLOT(XQ3,YQR3s2)

0026 RETURN

0027 END

3.2.3 Subprogramul DRFP

‘Subrutini de desen pentru un segment de dreapti simplu firi balus-
trari si notatii.
Instructiunea de apel este:

CALL DRFP (XC1, YC1, ZC1, XC2, YC2, ZC2)
unde parametrii sint coordonatele extremititilor segmentului.

SUBROUTINE DRFP(XC1,YC1sZC1sXC2,YC2#ZC2)
XP1=-XC1

YF1=~-YC1

XF2=-XC1

YF2=ZC1

XP3=YC1

YP3=ZC1

XQ1=-XC2

YQRi=-YC2

XQ@2=-XC2

YQR2=ZC2

XQ3=YC2

YR3=ZC2

CALL FLOT(XFlsYF1s3)
CALL PLOT(XQlsYQ1ls2)
CALL FLOT(XF2yYF2s3)
CAlLL FPLOT(XQZ2yYR2,2)
CALL FLOT(XF3rYF3s3)
CALL FLOT(XQ3,YQ3,2)
RETURN

ENI
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3.2.4 Programul POLIGO(N)

Program principal pentru desenul sectiunii plane in poliedru (poligon
cu N laturi) in tripld proiectie ortogonali.

ozngnsxuu xI(Lnu:,vx(AOu) 201009
LOGICALAY V(18),v2(18),V3(18),51¢2),33(2
'\AT" Vl’!ll lll'lel '1' |3l lll ”O 1 d
atht ,‘1' ')'. PRI 4
OATA V?/‘l',';}','2'.,'.2','3"'4'.",'Q';'Z','S','2','.6','2'p'7'.;'?'o
atat, i 6«)5_02'/
niT\ v;/'l' '3"’2"0'3"‘3“0‘3"'l‘"'s"'sil'z."b"'."'"'7".3'.’
wtal Uz, 890 v3e,”
Tvns. . 5
1 FORDATCY HUnE FISIER DATE=? ', %)
ACCEPT 2,10, (LF(IY,I=1,10)
2 FORIAT(Q,322A1)
CALL A3GICN(2,LF,IN)
READ(2,4) N
D0 i3 I=leN_
13 READ(2,%) X(C€I),Y1¢I),Z21CIY
CALL CLUSE(2)Y
CaLu PL')T.:()-I-?’
Call HEAPLIT?)
J=1
2 19 I:l,"'-'_
S$1€4)¥=Vi(d)
S1(2)=VicJ+1) X bk
52(1)=V2(d) s
S2(2)=vecd ) y
S2(1=v509)_
93(2)3vi(J+})
XP1=s=321(1)
Yrizey1(I) ;
XP2z=x1(1)
YP2s321(¢1) eosd
Xe3z¥i() '31
YP33Z1(1)
R}3=81(Te1)
Yilzet1(le1) ;
Y 22a1(I41) 3
Y=L ITHL)
Xa3zYar(Zel)
¥u3=721(7+1)

Felul in care se deseneazd sau se vizualizeazd poligonul sectiunii plane
in poliedru depinde, desigur, de intentiile utilizatorului. De aceea, este bine
ca in acest program care ofera un minim de date, sa se mai reflecte si inten-
tiile despre care am amintit mai inainte. Astfel, grosimile de linii, invizi-
bilitatea liniilor, ignorarea unora dintre ele, hasura sectiunii, culorile utili-
zate etc., sint bine venite in amplificarea programului POLIGO (N), dacid
se doreste o epurd cu adevdrat si artistica.



3.2. Programe de desen automat sau de vizualizare 111

call
call
calL
caLL
CaLL
caLiL
call
CALL
CALL
calL

CALL

CalkL
CALL
caLL
CALL

PLUT(XPI=0,1,YP1,3)

CIRCLE(XP1,YDP1,360,)

SYMAOL ¢ 199,2, YP140,2,0:0,%150002,16040¢)
PLUT(XP! Yiri,3)

PLOT(*)I,YHI 2)

PLOT(XP2=0,1,YP2,3)

ClRCLFkKPP,YP2,360,)

SYANOL (%240 ,2,YP240,2,0,7,82000e20)esV0e)
FLOY(XP?1VP2'3)

PLOT(X22,Y32,2)

PLU. caP3e0,1,YP3,3)

CXhCLC(XP},YP1 36%,)

SYIRIL (XP340,2, YPI+0 2,0, 4,33.0.,2 1a000)
PLOT(XPS, YPS.S)

PIOT(XQS.YQ!,?)

Jade>

10

COMITINUE
XP1zeX1(N)
YP1zwY](N)
XP23ag1 (M)
yrP2azZi (i)
XP3=Y1 (1)
YR3=Z21(:1)
X2l==X1(1)
YOiseyYi(l)
XN2==i1(1)
yn2=71(1)
XGIsvycyy
Ya3=z1(1)
S1(1)=viced)
S1ta)=Vi(J+])
S201)=vacn)
S2(2¥=Va(J+1) AT
S$3(i)=Vv3(J) : s,
$3(2)=V3(J+1) A D

CALL PLOT(YP1=0,1,YP1,3)

CALL'CIPCLE;XP! YPl 360,)

CALL SYWUDOL (XP1+9,2, YP1+0 2008915008201 4000)
CALL PLOT(YPI.YPI 1)

CALL PLOT(Xu1,Yul,2)

CALL PLOT(XP2=0,1,YP2,3)
CALL‘CIRCLEtxrz,sz,3éO.r

CALL SYHMNUL(XP2+M.2,YP240.2,044,8250002,140400¢)
CALL PLOT(Xp2,Yi2,3)

CaLL PLOUT(X02,Ya2,2)

CALL ?Lorcxns-O.l.vpz,B;

CALL CIRCLEXP3,Y3,369,)

CALL SVI”.‘UL(XP}#O.ZUVPS‘?U.Z'oc’!aSSU 3.0201-000’
CALL PLOT(XP3,YP3,3)

- CaLli pPLOT(Xa3,Yu3,2)

CALL PLOT(O0,s94,999)
stor
)
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3.2.5 Programul PIR(AMIDA)

Program principal pentru desen al piramidei in tripld proiectie ortogo-
nali cu balustriri, notatii, axe §i cu (sau firi) urmele planului de sectiune.

13

250

OIMCHSION X3€100:,Y1(€100),21C100)
LOGICALAT LF(32)

TYRC o1 |

FORUATCY HUME FISIER DATE=2 V,,)
ACCCPT ZlIu!SLF(I)lI=1'In) [:
FORAAT(2,3PA1) 4
CALL ASSIGN(2,LF,I0)
READ(2,4) N

pn 13 I='ll”_

READ(2,%) xl{I).YlfI),Zl(I5,
REAIC2,%) T31,T2,T3,74

CALL CLOSCE(2)

CALL PLOTSC0,1,7!

CALL PLUT(0,,=25.,3)

CALL PLIAT(U,.e254¢2)

CALL PLOT(=25.+9e,3)

CALL PLAT(PSerVer)

CALL PLOT(0,,T1,3)

CALL PLOT(T2,04,2)

CALL PLOT(O0,.T%,2)

CALL PLOT(TU4,004,2)

DO 250 I=2,!U=}

XC13X (1)

YCi=vi1(1)

Ze1a2i eI

XcasX(l+1)

YCa=Y1(I+l)

Z2C2=71(1+1) _

CALL DMIP(XC1yYC1,7C1,XC2,YC2,2C2,1)
COUTINUE

Xci=xy€1)

YC1=Y1(1)

ZCis=Zit1)

Xc2=4p(2)

YC22Y1(2)

2c23z21(2)

CALL DRiP(XC1,YCl,2C1,XC2,YC2,2C2,1)
Do 251 Ia3,d

XC1s¥1(1)

YC1=Y1(1)

ZC137,(1)

Xcasxi1(I1)

Ye2=Y1(I)

2€2=71(1) -

CALL LRFP(XC1,YC1,2C1,%XC2,YC2,2C?)
CONTINVE |

CALL PLOT(O..O..‘W")

g‘l):. .

END 8
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8.2.6 Programul CUB (PRISMA)

Program principal pentru desen al prismei (cubului) in tripl3i proiectie
ortogonald cu balustriri, notatii, axe §1 cu (sau firi) urmele planului de
sectiune.

\ DIMENSION X1¢100) »Y1¢100),21¢100)
LOGICALX1 LF(32)
TYPE 2

1 FORMAT ¢! NUME PINIER DATE=T ‘98)

ACCEFT 2 IRy (LFC(I) v I=1,IQ),

FORMAT(Qy 3241)

CALL. ASSIGNC2,LF»IQ)

READC2sX) N

DO 13 I=1sN

13 READC2,%) X1CI)oYILI)»Z21C10
CALL CLOSED)
CALL F
CALlL. FPL.C
CAlL. PLOT(Ov@Ge92)
CALL PLOTC(-25. 900 rd)
CALL PLOT
No R2H0 T=isN/2-1
ACL=X1(T)

3¢

)

2050 CONTINUE
ACL=X1{N/2)

C2yZ029 1)

Z1C1)
=X1C0I41)
=Y1C141)
y P S &

GALL DRIF(XOCLYCLrZCLo XC2o YC2YZER 1)
251 CONTINUE

XCL=X14(N)

YEL=YLON)

SU1=Z1C(N)

KC2=XLIN/2+41)

VO2=Y1INZ2+L)

ZEARELIN/2HL)

CALL DRIPCXCL s YC19ZCLy XC2yYOR,ZC2 1)

00 260 I=1yN/2

XC1=X1C¢1)

YC1=Y1(I)

ZC1=Z1(1)

KC2=X1(N/2+1)

YC2=Y1I(N/241)

ZER2=Z1AN/241)

CALL DRFE(XC1,YC1»ZC1yXC2yRE2»ZC2D
252 CONTINUE

CALL FLOTC(O+2049997)

STOP

ERD
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3.3. Aplicatii la sectiuni plane in poliedre

3.3.1 Aplicatia 1

Sectiunea pland in piramida concavd octogonald efectuatd cu un plan
oarecare care wu intilneste baza piramidei

Exemplul a fost astfel ales incit piramida si fie concavi si si prezinte
cit mai multe muchii (laterale §i ale poligonului de bazi) in pozitii parti-
culare in raport cu planele de proiectie (fig. 3.1). Astfel dintre orizontalele
poligonului de bazi 4 sint fronto-orizontale, 2 drepte de capit §i 2 orizon-
tale oarecare. Dintre muchiile laterale ale piramidei 3 sint frontale, una
este de_profil, una este verticald, iar 3 sint drepte oarecare.

Fig. 3.1

Datele numerice pentru desenul automat al piramidei si datele rezultate
pentru poligonul de sectiune sint urmitoarele:
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DESEN PIRAMIDA: SECTIUNEA REZULTATA:

Date initiale pentru piramida octo- Date rezultate pentru poligonul de
gonali si pentru urmele planului de sectiune in piramida cu planul care
sectiune nu intersecteaza baza

9 8

7., 5., 2. Virful piramidei 7.46, 5., 3.62

O35, s 6.3, 3.05,.5.44

65 1, 9t 4.56, 1.75, 7.67

1,1, 9 5.69, 5., 5.04

e 1.54;%5., /8.36

STl 6.03, 5.96, 4.25

4684, 9. 5554693162

T e B 7 5 v

Lo on s

—23. —15:34,-12.26,-23.
Planul de sectiune
ELY 72 T30 T4)

Am utilizat planul de sectiune

12x + 8y + 152 — 184 =0
cu tiieturile pe axele triedrului ortogonal (in epurid):
P, =§; (=15.34, 0, 0) = T, pentru plotare; P, =8; (0,/— 23, 0) = T;
P, =S; (0,0, 1226) = Ty P,y =:8:/23,0,/0) = T,

Pentru desenul automat al piramidei in tripld proiectie ortogonald am
folosit Programul SECPOS (3.1.2), programul (3.2.5) PIR(AMIDA) iar pentru
poligonul de sectiune am folosit programul 3.2.4 POLIGO(N).

3.3.2 Aplicatia 2
Sectiunea pland in piramida concavd octogonald efectuatd cu un plan
oarecare, care intersecteazd si baza piramider.

Alegem aceeasi piramidi din exemplul precedent (fig. 3.2). Vom mo-
difica planul de sectiune lisind neschimbatid urma orizontali a planului. In
aceste conditii tdieturile planului pe axele triedrului ortogonal (in epurd)
vor fi:

P, =8, (—15.34, 0, 0) = T, pentru plottare; P, = S, (0, —23, 0) = T,;
Py =540, 0, 14.7) (modificat) = Tg; "Poi =5, (0;"23; 0) = T,
Planul de sectiune cu aceste tdieturi va avea ecuatia:

338.10x + 225.49y + 352.82z — 5186.45 = 0

Epura sectiunii plane automate in aceasti piramidi in care este intilnita
si baza piramidei este ilustrati in figura 3.2.
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z 5
43 6353 73 8

K2 L2/ 32 4202 62 f2 |33 83

¥

23 %

3.3.3 Aplicatia 3
Sectiunea pland in prisma oblici concavd octogonald efectuatd cu un plan

oarecare care mu intersecteazd baza prismei.
Vom folosi prisma oblici concavd octogonali (fig. 3.3) cu acelasi po-
ligon de bazi ca formd si mirime si pozitie ca in exemplele precedente la

cotele 42, respectiv +9, parametrii directori ai muchiilor rezultind
AMD =74 —5=24;, AND =9 —2 =17

ALD =16 — 9 =1T7;
Planul de sectiune este si el acelasi din (3.3.1), deci are ecuatia:

12x+8y+152—184=0
«cu taieturile pe axele triedrului ortogonal (in epurd)
P, =85, —15.33, 0, 0) =.T, pentru plotare

P, =S40, —23,0)0 =T,

P, = 5,0, 0, 12.26)
Pll]. o 54(23, 0, 0) L T4
Datele numerice pentru desenul automat al prismei si datele rezultate

pentru poligonul de sectiune sint urmitoarele:
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12 1272 M2 M2 P2 R2 Z Ks N pem s
St i
N
33 d
I.S 473
8303 . D3 E3HI 63F3
/i
Fig. 3.3
DESEN PRISMA: 14,, 10.4, 9.
14., 7.4, 9.

Date initiale pentru prisma octo-
gonald si pentru urmele planului
de sectiune.

16

9., 5., 2. Baza inferioari
% L e

4RIy 22

B 2

i NEAS Sondle N

482,

Tonages 24

i S

16., 7.4, 9. Baza superioari
13., 3.4, 9.

11, 3.4, 9.

o ¥ S A

8., 74, 9.

11., 10.4, 9.

—23., —15.33, 12.26, 23.
Planul de sectiune
(T1, T2, T3, T4)

SECTIUNEA! REZULTATA:

Date rezultate pentru poligonul de
sectiune in prismd cu planul care
nu intersecteazi baza.

8

D255, 22
8.48, 1.85, 4.48
29, 23,5529
G2, 5T a2
4.42, 6.17, 5.42
5.4, 8.48, 34
7.2, 8.06 2.2
8510134, ' 5,

Pentru desenul automat al prismei in tripld proiectie ortogonali am
folosit programul SECPOS (3.1.2), programul (3.2.6) CUB (PRISMA) iar pen-
tru poligonul de sectiune am folosit programul (3.2.4) POLIGO(N). Epura
sectiunii plane automate in prisma este ilustratd in fig. 3.3.
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3.3.4 Aplicatia 4

Sectiunea pland in cub cu un plan oarecare.

Vom considera cubul intr-o pozitie oarecare (fig. 3.4) in raport cu pla-
nele triedrului fundamental fiind definit de coordonatele celor 8 virfuri sau
de coordonatele a 4 virfuri coplanare si de parametrii directori ai muchiilor

laterale respective (ca la o prismi).

DESEN CUB:

Date initiale pentru cub si pentru
urmele planului de sectiune.

8

6.4, 2.5, 5. Coordonatele celor opt
3.6, 3.6, 7.6 virfuri

.30, 39

39,0, 3.3

3.5y 54, 2.2

2.5,76.5, 4.8

S . Sy

28,29, 05

—3.8, 15, 13., 3.8 Planul de ‘Sec-
tiune (T1, T2, T3, T4)

SECTIUNEA REZULTATA:

Date rezultate pentru poligonul de
sectiune in cub.

3142, 3.2
48, 3.1 6.4
24, 24.6:8
WAL
3.5; 149
4.4, 1.5

~

=]

=)
2
x

>

Fig. 3.4
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Sectiunea rezultatd a fost efectuatd cu planul de sectiune a carei ecuatie
este prin tdieturi:

< +—y—+i—1=0 sau
—15 3.8 13
— 49.4x 4+ 195y + 57z — 741 =0

Parametrii directori ai muchiilor cubului pe cele trei directii rectangulare
ale muchiilor sint:
ALD AMD AND

—1.1 2.9 —2.8
2.3 2.5 1.7
2.8 —1.1 2.6

din care am folosit prima grupi de parametrii directori.
3.4. Intersectia dintre doud poliedre

3.4.1 Programul INTPOL

pentru deteyrminarea intersectier dintre doud poliedre convexe sau concave

de tipul 8,% 8, fard studiul suprafetelor ascunse.

Acest program a fost realizat prin transpunerea clasici pe calculator a
metodelor geometriei descriptive de determinare a intersectiei dintre doud
poliedre de tipul 8, 8,, adici fiecare poliedru poate avea maximum 8 fete
triunghiuri oarecare. Deci, sub aceasti formd se poate determina cel mult
intersectia dintre doi octaedri. Desigur programul poate fi extins si in cazurile
in care poliedrele contin mai mult de opt fete fiecare si in care laturile poli-
goanelor fete sint in numar de » > 3.

Extinderea studiului acestui program INTPOL poate cuprinde si elabora-
rea unui algoritm diferit de subprogramul VIZLIN sau adaptarea lui pentru
determinarea suprafetelor ascunse ale poliedrelor.

In acest program INTPOL determinarea punctelor de intersectie dintre
muchiile unui poliedru si fetele celuilalt poliedru se realizeazi cu ajutorul
subprogramului PCTINT, iar unirea punctelor de intersectie, deci poligonul
strimb de intersectie dintre cele doud poliedre, se obtine prin subprogramul
UPIP (Unirea Punctelor din Intersectia Poliedrelor).

3.4.2 Subprogramul PCTINT

Acest subprogram determind punctele de intersectie utile dintre mu-
chiile unui poliedru si fetele triunghiulare ale celuilalt poliedru. Subprogramul
este original si diferd de metodele clasice prin felul in care se testeazd apar-
tenenta unui punct de intersectie in interiorul conturului triunghiular al
fetei poliedrului. (O generalizare a subprogramului PCTINT va fi prezentata
prin subprogramul POLIG pentru » > 3).

Prin urmare acest subprogram PCTINT stabileste daci punctul de inter-
sectie dintre o muchie limitati de doud virfuri a unui poliedru se gaseste
in interiorul fetei limitate de laturi a celuilalt poliedru. De exemplu, daci
punctul de intersectie I al muchiei M,M, se giseste in planul triunghiului
fata a celui de al doilea poliedru, deci in interiorul conturului u,m.u,. (fig. 3.5).
Cu alte cuvinte acest subprogram selecteazi punctele utile rezultate din in-
tersectia celor doud poliedre, puncte care alcituiesc in final poligonul strimb
de intersectie.
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Q MI(M15, M12, M13)

\ M2 (M2 M22,M23)

S M3(M31,M32,M33)
Fig. 3.5

Acest lucru este necesar deoarece in intersectia dintre doui poliedre
-apar muchii care intersecteazi fetele celuilalt poliedru numai prin prelungi-
rea dreptei suport ce contine muchia limitati de doud virfuri a poliedrului
Tespectiv.

Mai departe este necesar ca punctul de intersectie I al acestei muchii
MM, cu fata respectivi wu,u,u, a celuilalt poliedru si fie inclus in interi-
orul fetei limitati de laturi §i nu numai in planul ei, deci in afara conturu-
lui fetei respective.

Asa dar acest subprogram PCTINT realizeaza un test original de aparte-
nenti al unui punct de pe o dreaptd arbitrard M,Mj, interiorului unei figuri

lane.

L Dintre cele mai cunoscute teste de acest fel amintim testul in care se
-calculeazi suma unghiurilor ficute de dreptele duse din punctul respectiv
‘(interior) spre colturile (virfurile) figurii — sumd care trebuie si fie egali
-cu 360° ca punctul I si apartini planului figurii —, i testul in care dreapta
dusi arbitrar intr-un sens din punctul I intilneste un numir impar de
puncte la intersectiile cu laturile figurii, dacd punctul testat I este situat
in planul si interiorul figurii.

Aceste teste sint utilizate in cadrul altor programe de intersectie a poli-
-edrelor incluse in aceastd lucrare.

In cadrul subprogramului PCTINT punctele de intersectie I se calculeazi
-cu subprogramul INDRPL (Intersectia dreapti-plan) apelati de cite ori este
necesar.

Dacd punctul I indeplineste conditia M, <I < M,
testul continud si se calculeazi — pentru comoditate — centrul de greutate
‘G al triunghiului %,u,u, (In locul lui G poate fi luat oricare alt punct interior
triunghiului).
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Se intersecteazd apoi dreapta IG cu laturile triunghiului %,%,u%, obtinindu-
se punctele de intersectie u;,, %, $i %, pe laturi sau pe prelungirile lor.

Se testeazi dacd aceste puncte indeplinesc conditiile de situare intre
virfurile triunghiului, deci daca

Wy < Uyg < Ug
Uy < Uyg < Ug
Up < Uiy <%

In cazul figurii este eliminat punctul #,, care este situat pe prelungirea
laturei %,u%,.

Se retin punctele u,; si %, §i se testeazi daci punctul I apartine in-
teriorului segmentului %3 S1 %, deci daci

thyy <I < Uy
Dacd da, punctul I este bun si va fi luat in considerare ca punct util in in-
tersectia dintre cele doud poliedre.

Daci in caz particular dreapta IG este paraleli cu una dintre laturile
triunghiului, se testeazi numai punctele de intersectie situate pe laturile
triunghiului la distantd finit3.

In cazul figurii 3.5, punctul I rezultat din intersectia dreptei M,M,
cu planul #,u,u, nu este util deoarece nu este indeplinitdi prima conditie,
adicd I nu este cuprins intre punctele M,M, care definesc o muchie a unui
poliedru.

In afari de subprogramul INDRPL se mai folosesc subprogramele
CLASPL si LIMITE.

Primul subprogram realizeazi o clasificare a planului respectiv in raport
cu triedrul de referinti OXYZ iar al doilea subprogram realizeaza efectiv
testele de incluziune enumerate mai sus.

Instructiunea de apel a subprogramului PCTINT este:

CALL PCTINT (X, Y, Z, N1, N2, V3, XT, YT, ZT, ID)
unde semnificatia parametrilor este urmitoarea:

X ¥, Z — Coordonatele punctelor care definesc cele doud poliedre
(vectori cu N componente fiecare).
N1, N2 — Indicii care definesc capetele unei muchii X (N1),

Y (N1), Z(N1) este prima extremitate.
X(N2), Y(N2), Z(N2) este a doua extremitate a
muchiei din primul poliedru.

V3 — Vector format din linia care cuprinde definitfia unei
fete a celui de al doilea poliedru plus parametrii di-
rectori ai planului acestei fete.

XT, YT, ZT  — Coordonatele punctului prezumptiv al poligonului de
intersectie.
ID — Constantd care indici daci punctul XT, YT, ZT este

interior fetei testate (ID = 1), deci daci este punct
util al poligonului de intersectie. Daci nu ID =0
Instructiunea de apel a subprogramului CLASPL
CALL CLASPL (A, B, C)
se referd la planul fetei poliedrului care poate fi in functie de parametrii di-
rectori 4, B, C plan oarecare, vertical, de capit, de profil, paralel cu axa
0X sau plan de nivel.
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Instructiunea de apel a subprogramului LIMITE este:
CALL LIMITE (X1, Y1, Z1, X2, Y2, Z2, XC, YC, ZC, XT, YT, ZT, IND)
si realizeazi testele de incluziune cu semnificatia parametrilor rezultatd din
analiza figurii 3.5 adici testeazi daci punctul XC, YC, ZC este situat intre
punciele X1, Y1, Z1 — X2, ¥2,:72.

Semnificatia parametrilor este urmitoarea:

D B A A — Coordonatele extremititilor laturei uu;(i,7 =1,3) a

b e A ) triunghiului testat sau extremititile segmentelor de
forma (de exemplu) #;42s,.

XiCuYiG,0ZC — Coordonatele punctelor testate care pot fi de tipul
uy; sau I.

Al Y — Coordonatele XC, YC, ZC in ipoteza cd indeplinesc
testul de incluziune.

IND — Constantd care indici daci punctul X7, YT, ZT este

interior segmentului testat (IND = 1)-
Dacd nu IND = 0.
Listirile subprogramelor PCTINT, CLASPL si LIMITE pot fi urmarite
in cadrul programului INTPOL.

3.4.3. Subprogramul UPIP

Acest subprogram este elaborat pentru stabilirea ordinii de unire a punc-
telor rezultate din intersectia a doud poliedre convexe sau concave de tipul
83 X 8.

Subprogramul este fundamentat pe transpunerea pe calculator a ma-
tricelor incluse in tabelul comunititii de apartenenti a punctelor de inter-
sectie la fetele poliedrelor.

In acest subprogram sint admise nu numai puncte de intersectie re-
zultate din intersectia a trei plane. Asa dar, poliedrele se pot intersecta in
virfuri sau pe muchii.

De asemenea, fiecare poliedru trebuie si fie convex sau concav §i, sd
posede maximum 8 fete laterale care pot fi poligoane cu # > 3 laturi. Numa-
rul de puncte de intersectie admise este 30 matricele avind dimensiunea
8/30 (8 coloane corespunzitor planelor fetelor pentru fiecare poliedru si 30
de linii corespunzitoare punctelor de intersectie luate in orice ordine. Nu-
merotarea, deci definirea unui punct de intersectie este dati de linia in care
se afli. Apartenenta punctelor la diferitele plane ale fetelor se marcheaza
in matricele respective prin cifra 1, iar neapartenenta prin zero, in felul ur-
mator:

Poliedrul I: Matricea A

Fata 1 Fata 2 Fata 3 -1, T Fatal'8

Primul punct 1 1 Or 0200 50 0
de intersectie
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si nu mali fie trecute in matrice aceste fete. Problema liniilor ascunse nu este

Ordinea de unire a punctelor este dati de algoritm si afisatd in rezultat.
t algoritm, desi

Daci in intersectia dintre dou# poliedre apare evident apriori faptul ci unele
fete nu pot lua parte la intersectie este indicat pentru simplificarea calculelor

tabelul comunitidtii de apar-
ibilitatea laturilor poligonulu

.

mn

n aces

A

lusi ca rezolvare
tenentd poate fi dedusi vizibilitatea sau

mnc

:

1INViz

strimb de intersectie dintre cele doud poliedre.
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3.4.4. Aplicatie la programul UPIP

Sd considerim intersectia dintre doi tetraedri regulati 4 BCD si EFGI
definiti prin urm3toarele coordonate:

A139 , 72,74 ° E9T .. 125 0
BB Moy A) b B b ol T i? s 5§
G5 27 ) 5By At T
DES 72, AT T RS

Cele 12 puncte de intersectie care vor fi obtinute vor avea urmitoarele coor-
onate si vor apartine fiecare celor trei plane de intersectie corespunzitoare;

PUNCT DE INTERSECTIE PLANE | FETE |
g o et s S 1 = ABCNEFG IEF
29 _; 49 :4 2 = ABCNEFGn IEG
389 ; 938 ;4.7 3 = DABNEFG IEF
4(8.9 ; 46 ; 4.7 4 = DCANEFG n IEG
5(83; 89 ;78) 5 = DABn EFG n IFG
61837 85°; 7.8) 6 = DCAN EFGNIFG
THI Ay 1 7 = DBCNDAB( IFG
8 (7.0 ; 47,1 8 =DBCNDCANIFG
9 (6.8 ; 10.4 ; 6.2) 9 =DABN DBCNIEF
10 (68 ;4 ;6.2) 10 — DBC N DACN IEF
1 3(6anr =g htend ) 11 = ABCn DBCn IEF
1216 ;57°:74) 12 = ABCN DBC N IEG

Cele doua tabele ale comunititii de apartenenta ale punctelor de inter-
sectie pentru fiecare poliedru in parte vor avea matricele urmitoare (4 x 12)
care vor fi unificate pe matrice de dimensiunea 8 x 12:

] Fata
Punct de in- DCA DBC DAB ABC IEG IFG IEF EFG
tersectie

1 1 1 1
2 2 2 2
3 3 3 3
4 4 4 4
9 9 5 b
6 6 6 6
i) 7 7 i

8 8 8 8

9 9 9 9

10 10 10 10

11 11 11 11

12 12 12 12
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sau
1 0 0 0 1 0 0 1 1
2 0 0 0 1 1 0 0 1
3 0 0 1 0 0 0 1 1
4 1 0 0 0 1 0 0 1
5 0 0 1 0 . 0 1 0 1
6 1 0 0 0 0 1 0 1
7 0 1 1 0 0 1 0 0
8 1 1 0 0 0 1 0 0
9 0 1 1 0 0 0 1 0
10 1 1 0 0 1 0 0 0
11 0 1 0 1 0 0 1 0
12 0 1 0 1 1 0 0 0

MATRICEA PUNCTELOR DE INTER-
SECTIE PENTRU POLIEDRUL A ESTE

* ¥k k ¥ k % ¥ k Kk X k ¥k %k % k ¥ ¥k ¥ ¥ ¥ x ¥

OO MO RO~ OmDOO
kbt et et ek e QOO OO O
COOmMOmROmO=OC
OO COQO OO =
CO0OOoOCOOoOoDOO
COOCOOOCOOOOoOO
COO0OOCOCOoOCOoOOOoOO
cCoOoCOoOoCOoOOoOoOQocOoOOO

MATRICEA PUNCTELOR DE INTER
SECTIE PENTRU POLIEDRUL B ESTE

¥ %k % kX K k F % XK X X B3 XX ¥ E SRS R X%

HOROOCOOO=OmO
COOCOMmMMMROOOO
OmOmCOOOOmO M
COOoOOCCOCcoOoooCOC
cCoCocCCoCOoOoOoOoOoOoOQ
CCoOOoOOoCOoOooOoOQ
Co0CCogooooQoeD

CO O OO D it bt bt bt et b

' DETERMINAREA ORDINII DE UNIRE PENTRU PUNCTELE DE INTERSECTIE

A DOUA POLIEDRE A SI B

® X % ¥k X % k ¥ ¥ ¥ ¥ % *k ¥ ¥ k k X ¥ ¥ *

SE VOR UNI URMATOARELE PUNCTE:

PUNCTUL 1 CU PUNCTUL 11

PUNCTUL 1 CU PUNCTUL -2
PUNCTUL 2 CU PUNCTUL 12
PUNCTUL 3 CU PUNCTUL 9
PUNCTUL 3 CU PUNCTUL 5
PUNCTUL 4 CU PUNCTUL 10

PUNCTUL 4 CU PUNCTUL 6
PUNCTUL 5 CU PUNCTUL 7
PUNCTUL 6 CU PUNCTUL 8
PUNCTUL 7 CU PUNCTUL 8
PUNCTUL 9 CU PUNCTUL 11
PUNCTUL 10 CU PUNCTUL 12

Observafie importantd: Notarea punctelor de intersectie dela 1 la 12 re-
prezintd ordinea in care au fost determinate punctele de intersectie prin
program. Pentru unirea cursivi este necesari ordonarea punctelor care este
efectuatd tot prin program. Aceasti ordonare convine echipa mentului de

desen automat.
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3.4.5. Descrierea programului INTPOL

In acest program se determini asa dar coordonatele si unirea virfurilor
poligonului de intersectie dintre doud poliedre date. Cele doud poliedre consti-
tuie datele de intrare care sint organizate in felul urmitor:

N — numdrul de virfuri ale celor doud poliedre.
(X(I), Y(I), Zd), I =1,N) — coordonatele celor N virfuri.
M, M, — numirul de fete ale primului poliedru,

respectiv ale celui de al doilea poliedru.
— matrice care cuprinde pe fiecare linie un
numir de ordine pe coloana 1 iar pe cele-
lalte 3 coloane indicii (I =1, ..., N) care
stabilesc coordonatele punctelor care for-
meazd o fatd a primului poliedru.
H(I, J)y=1,4 — matricea analogi cu matricea C(I, J), dar
Eml oMy pentru al doilea poliedru.
Din matricea C(I, J);_1,4 se formeaz3 o noud matrice E(I, J);-1,8 , care
I=1, My T=1, M;
cuprinde exact elementele matricei C(I, J) completate pe fiecare linie cu
incd patru elemente A, B, C, D care reprezinti parametrii directori ai pla-
nului determinat de fata datd de punctele stabilite de indicii de pe coloanele
2, 3, 4 ale aceleasi linii,
Analog se formeazi matricea F(I, J);j-1,s din matricea H(I, ])] 1,4
=1,M3 =1, M,

Cu, aceste matrici se va lucra mai departe in felul urmator: se cauta in
prima matrice E(I, J) elementele egale dintre doud linii, linia V1, si linia
V2 si se pastreazi aceste elemente, ele fiind chiar indicii care stabilesc coor-
donatele extremititilor unei muchii a primului poliedru. Aceasti muchie se
va testa dacd se intersecteazi sau nu, cu o fatd a celui de al doilea poliedru,
fatd definitd prin cei 3 indici din fiecare linie a celei de a doua matrice F(I, J),
linie notata V3.

Intersectia dintre muchie si fatd se rezolvi in subrutina PCTINT, sub-
rutind din care rezulti coordonatele punctului de intersectie, daci punctul
de intersectie dintre muchie si planul fetei testate este interior fetei, iar daca
nu, se atribuie unei constante ID, valoarea ID = 0.

Dupi ce se iau in consideratie toate muchiile primului poliedru, rezul-
tate din matricea F(I, J);-1,s i toate fetele celui de al doilea poliedru re-

e, -

1,4
=1,M;

I=1,M;
zultate din toate liniile matricei F(I, J) J=18 » procedeul se inverseazid luin-
=1,M;3
du-se in locul matricei F(I, J)j_1,s matrxcea F(L L) J-1.8 si invers, obfi-
T=1,My 1, M

nindu-se acum toate punctele utile de intersectie dmtre muchiile celui de al
doilea poliedru si fetele primului poliedru.

Toate aceste puncte se pastreazi intr-un vector prin coordonatele lor
care se afiseazd ca rezultat, acesta fiind un prim obiectiv al programului
INTPOL.

Un al doilea obiectiv este determinarea ordinii de unire a acestor puncte
pentru a defini poligonul ce reprezinti intersectia dintre cele doud poliedre.

In vederea obtinerii acestui rezultat se formeazi doui matrici 4 si B,
care au atitea linii cite puncte utile de intersectie existd si atitea coloane cite
fete au cele doud poliedre impreuni. Elementele acestor matrici sint 0 sau
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1. Elementul egal cu 1 este cel care indica intersectia dintre o fati a unui po-
liedru §i o muchie a celuilalt poliedru. Elementul egal cu 1 se pozitioneazi in
coloana care reprezinti fata ce cuprinde punctul util de intersectie in matri-
cea A (de exemplu) in acelagi timp, in matricea B, 1 pozitionindu-se in ambele
coloane care reprezinti fetele care au ca intersectie muchia ce intersecteazi
fata de mai sus (din matricea A4).

Urmeazi apoi un rationament care determind ordinea de unire a punctelor

inclus in subprogramul UPIP, asa cum s-a ardtat la 3.4.3.

Datele de iesire ale acestui program sint:

(1) — A(I, J), B(I, J) — matricele care indici prin pozitia elementului egal
cu 7 pozitia fiecirui punct de intersectie in fetele
poliedrelor.

(2) — Mesaje care ne indica ordinea de unire a celor NR puncte de intersectie.

(3) — XI(I), YI(I), ZI(I), I =1, NR) = Coordonatele celor NR puncte de

intersectie, in ordinea unirii lor.

Coordonatele obtinute la punctul (3) formeaza un fisier de date ordonate

pentru un program de desen, care impreund cu programele de desen ale polie-

drelor studiate dau o imagine finald a problemei de intersectie dintre cele
doud poliedre.

3.4.6 Program principal INTPOL

; PROGRAN INTPOL PENTRU DETERMINAREA INTERSECTIEL QINTRE DOUA
¢ "POLIEDRE CONVEXE A SI B CU MAKIKUM OPT FETE PENTRU FIECARE
¢ CODROGONATELE VIRFURILOR SINT X(I)sY(I)sZ(I) NUMEROTATE
¢ " CRONOLOGIC PENTRU FIECARE POLIEDRU (IN CONTINUARE)
€ NUNARUL DE FETE LA POLIEDRUL A ESTE M1
¢ NUMARUL OE FETE LA POLIEDRUL B ESTE M2
¢ MUDECINIREA FETELOR POLIEDRELOR SE FACE CRONOLOGIC SEPARAT
€  PENTRU FIECARE POLIEDRU INCEPIND CU CIFRA 1 PINA LA M1
¢ PUNCTELE DE INTERSECTIE SE DETERMINA CU SUBPROGRAMUL PCTINT
€ UNIREA PUNCTELOR REZULTATE BIN INTERSECTIE SE REALIZEAZA CU
¢ SUBPROGRAMUL UPIP
DIMENSION D(30),G(30)
DIMENSION C(20y4)sH(2094) sE(2098) sF(2058)sA(100920) 98(100520)5X(20
1) sY(20) 92 (20)
INTEGER Q
INTEGER CsHsCONTyCONTL
READ(10551) N
1 FORMAT(14)
READ(10592) (X({I)sY(IDeZ(I)sI=14N)
2 FORMAT(2F1043550X)
READ(105y3) MisM2
3 FORMAT(214)
READ(1G594) ((C(Igd)sd=lyd)oI=1yM1) ‘
4 FORMAT(4A(1793X] 940X}
R Lo TRt s sm1v4) T =102
5 FORMAT(4{1743X) 140X)
DO 22 I=1,M1
WRITE(108323) (C(I2d)sd=134)
23 FORMAT(® 35412/)
22 CONTINUE
B0 24 I=14M2
WRITE(108325) (H(IsJd)sJ=1s4)
25 FORMAT(' V5412/)
24 CONTINUE
00 6 I=1,100
00 7 J=1320
A(I4d)=0
B(I,J)=0
7 CONTINUE
6 CONTINUE
DO 81=1, M1)
DO 9 =1, 4
E (1, h=Cdl, J
9 CONTINUE
8 CONTINUE
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3.4.7 Subrutina CALCUL
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3.4. Intersectia dintre doud poliedre
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IIL. Sectiuni plane si intersectia dintre doui poliedre

3.4.11 Program principal desen INTPOL

0001
0002
0003

0004
0005

0006100
0007 1000
0008
00092
0010
0011
0012
0013
0014304
0015
0016
0017500
0018
0019
0020303
0021130
0022
0023
0024
0025
0026
0027
2028
0029
0036
0031
0032
0033
0034
0035
PO36
0037
0038
0039
0040
0041
0042
0043
©044

0045
0046
0047
0048

Q049
Q050
0051

DIMENSTON X1(100),Y1(100)»Z1(100)sX(30)yY(30)»Z(30)
LOGICALX1 V1(18),V2(18),V3(18)»51(2)yS2(2)sS3(2)yLF(32)

DATA VIZF 7L 5 3P et 279 % 1 " 3w T 0 L B iy 1 9 G et 9 6% 1 %D
e 45 B BE LA AR A RS

DATA V2/71 77279 D297D7 37137 470 JI Q7 2000 167 4D0 040,000

s i B Ol Tedh B8 AP 5
DATA Y3/ 1793 929’3’ 9'3"9'3'9'479'39'5'9v'3%97867 973"
REQ 9 B 0 993 Y

TYFE 1000
FORMAT(/ NUME FISIER DATE=7? ‘y$)
ACCEFT 25 IRy (LF(I)»I=1,1IQ)

FORMAT (Qs3241)

1SW=0 ‘

IF(IQLEO)STOF 1 =octaedru

CALL ASSIGN(2/LF,I0) i

CALL FLOTS(0y1s7) = pramigaa

READC2 s Xe END=500)TITIFN 3: poqun de‘r“HEEC—

GOTO(301y302y303)ITIF

TYFE X»/ERDARE TIF FRELUCRARE’sITIF fie.
call CLOSE(2)

CALL FLOTCO.20.2999)

GOTO 100

0 130 I=1yN

READ(2y%) X1CD) o YL(I)»Z1(I)
CALL NEWFEN(2)

J=1

D0 110 I=1yN-1

S1(1)=V1¢D)

S1(2)=V1(J+1)

G2(1)=U2()

§2¢2)=V2(J+1)

S3(1)=V3(1)

S3()=VF(J+1)

XPi=~X1¢1)

XPi=~Y1<1)

MNP 2=-X1 (1)

YP2=Z1(1)

XF3=Y1(1)

YF3=Z1(1)

XQ1=-X1¢I+1)

YOI==Y1(I+1)

XQ2=-X1(1+1)

YQ2:=21(I+H1)

XQ3=Y1(I+1)

YQRF:Z1C(I+1)

CALL PLOT(XF1-0.1sYF1s3)
CALL CIRCLE(XFLyYF1r3604)
CALL SYHBUL(X|1+0.97YF1+0.¢v0.4v5110.rhvlovOo)
CALL FLOT(XFLyYF1s3)

CALL PLOT(XQLyYRL92)

CALL PLOT(XF2-0,15YF2+3)
CALL CIRCLE(XF2sYF2r3604)
CALL SYMBOL(XF240,2yYF2404290,4125220,92914904)
CALL FLOT(XF2sYF2y3)

CALL FLOT(XQ2yYR292)

CaLL FLOTI(XF23-0,1sYF3s3)

A7 Gl S Bl

T e Rl )

793"
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Q052

0053
0054
0085
0056
0057
0058
0059
0060
0061
0062
0063
0064
0065
0066
0067
Q068
Q069
Q070
U071
Q072
0073
0074
G07%
0076

0077
0078
Q0079
0080

0081
0oH2
QOB3
0064

QOuS
QOB
0087
QOBY
OOHP
Q090
Q091
Q092
Q093
00v4
DOPS
H094
0OY7
0NP8
QUG
2100
0101
0102
a103

110

02
415

414

Call. CIRCLEC(XF3ryYP3y3404)

CALL SYMBOL(XP34+0.29YF34042704455350492914904)
CALL FLOT(XP3yYF3,3)

CALL FLOT(XQ3»YR3,2)

NENE 3¢

CONTINUE

SXP1=-X1(N)

YR L==Y1(N)
XP2=-X1(N)
YP2=21(N)
XP3=Y1(N)
YPE=Z1(N) f
XQL==X1(1)
YQi=-Y1¢1)

xus Y1 (L)
YR3=Z1{1)
S1{L=Vi L))
S1(2)=V1CJ+1)
S201)=V2()
H2(2)=V2I+1)

SICLI=V3C))

H3(2)=V3 1)

CALL FLOT(XFL1=0.1+sYF193)

CALL CIRCLE(XFLyYF193604) |

CALL SYMBOL(XF14+0+2 2 YFL104290449S519049291.00.7
CALL FLOT(XFLeYF1s3)

CALL PLOTC(XQLsYQLe2)

CALL FLOT(XF2-0.19YF293)

CALL CIRCLE(XF2sYF293604)

CALL SYMBOL (XF240., 24042904495290492914904)
Call FLOT(ARZy YF
CALL FLOT(XQ2sYQ2
CALL FLDT(XP‘—O‘
CALL LE g

CALL uYhBDL(XP$+O.hvrf3+Oo~|0'4153v0.1gv1'00o)
CALL FLOT(XF3sYF393)

CALL FLOT{(XQ3»YR322)

GUTO 304

M) 413 I=1sN

READC29%) X1C(I)eY1C(I) 9 Z1C1)

CALL. NEWFENCL) i
IF(ISW.NE.0)GOTD 414 tia
GLALL FLOTC(O.9»=2%549¢3)

CaLl. FLOTC(O.225.92)

CALL FLOT(=25.90.93)

CALL FLOT(2%5490492)

TSW=1

DI} 450 T=2sN=-1

XGA=X1CL)

YOL=Y1(1)

ZE1=Z1¢1)

2=X1 CI+1)

=YL C(141)

=Z3CL04+1)
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0104 CALL DEIFOXCLYCLyZU1»XCR2Y02:202)
0105 450 CORNTINUE
0106 CALL DRIFCXLING s YLD »Z0ENY ¥ X1 C2) »Y1(2) 9 21(2))
0107 ;
0108
0109
0110
0111
0112
0113
0114
0115 xc1=x1(1)
0114 il o S R IR o 1)
0117 20 =7
0118
0119
0120
0121 P(xc1,Y01,201yxca,Yc2,202)
31272 451
2 301 5 T=LlyN
0125 13 (29%) XCI)eYLI)»ZCD)
0126 Call. NEWPENCL)
0127 LECLSWLNEOIGOTD 415
0128 L= ),
0129 UALL FLOTCO, s =25, ¢3)
0130 CALL PLOT(O.y25,92?
0131 CaLl FLOT(~2%5,v0.93)
01352 FLOTC2S 900 92)
0143 415 =y N-1
0134
0135
0136
0137
0138
0139 AR RS
0140 caLlL. HH]I(XFerLlvZCleCEvYLQrZC")
0141 250 CUN1INUE
o142 ol
0143 ; 2 %
0144 ZCa=7(2) :
0145 XCl=X {N~1)
0146 YOL=Y (N=1)
0147 ZCL=Z (N-1)
0148 CALL DRIFCXCLyYOLyZCLeXCR29YCR2702)
0149 XF ==X (1)
0150 YF =Y (1)
0151 X Qe
0152 YP2=Z(1)
0153 XF3=Y (1)
0154 YF3=7(1)
0155 CALL FLOT(XPL1-0.1sYF1s3)
0154 CALL CIRCLE(XFLyYF1r3604)
0157
0158

0159 YCL=Y (L)
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0161

0162

0163

0144

0165 201
0166
0167
0168
0169
0170
0171
0172
0173
0174
0175
0174
0177
0178
0179
0180
0181
0182
0183
0184

3z
4

W
"

F%)

ZC1=Z(1)

XC2=X(I+1)

YC2=Y(I+1)

2C2=Z(I+1)

CALL DRFP(XCI1YCIrZC!vXC2IYC2!ZCZ)
CONTINUE

XF1l==X{(N)

YP1=~Y(N)

XP2==X(N)

YFP2=Z(N)

XP3=Y (N)

YF3=Z(N)

CALL FLOT(XF1-0.1,YF1s3)
CALL CIRCLE(XF1sYP15340.)
DO 252 I=2yN-1

XC1=X(&)

YC1=Y(6)

ZC1=2(64)

XC2=X(I)

YC2=Y(I)

ZC2=2(1)

CALL DRFF(XC1sYC19ZC19sXC2sYC292C2)
CONTINUE

GOTO 304

END

3.5. Aplicatii rezolvate prin programul INTPOL

3.5.1 Intersectia dintre doi tetraedri regulati
(Fig. 3.6.)

Z
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\‘V

.;,} \
-.-.;A
QA

b |
I

Fig, 3.6
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PIP>TI:=21.PRO 8.3,11.7,7.8 6.7,4.,6.2
2,4 8.3,2.7,7.8 8.8,4.5,4.5
13.9,7.2 4. 1.4,7.2,3.8 8.3,5.5,7.8
6.,11.7,4. 3,12 7.4.5,7.
6.,2.7,4. 6.,8.6,4. 7.,9.8,7
8.5,7.2,11.4 8.9,9.5,4. 8.3,8.8,7.8
2,4 8.9,4.8,4. 8.8,9.8,4.5
9.7,7.2,0. 6.,5.7,4. 6.7,10.3,6.2

3.5.2 Intersectia dintre un tetraedru §i un octaedru
(Fig. 8.7.)

3.5.3 Intersectia dintre doi octaedri (Fig. 3.8)

3.5.4 Idem. Date schimbate
(Fig. 3.9)

Fig, 3.7
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3.5. Aplicatii rezolvate prin INTPOL

.......
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Fie. 3.9
PIP> TI:=51.PRO R.4.,0. 7.2.2,4.2
1,6 12.4,5.2,6. 8.32.83"
7.3.4,3. 7.8,7.2,5. R.4,4.22.
10.,4..3. 5.82.74. 8.5,4.3,1.9
5.,.64. 10.4,.8.5. 7.2,4.6,3.7
2.,5.6,5. 9.54.8,1. 6.7.4.6,4.4
7.,8.4. 38 PIP> Z
6.,4.7,0. 7.54.3,7.2 >
1,6 6.8,3.3,6.4

3.6. Extinderea programului INTPOL

3.6.1. Programul INNPOL

Programul INNPOL este o extindere a programului INTPOL in sensul
cd rezolvi problema determinirii poligonului de intersectie dintre doui
poliedre care au fetele poligoane cu un numir de laturi mai mare sau egal
cu 3 (m > 3). Pentru m = 3 INNPOL = INTPOL. Imbunititirile fati de
programul INTPOL constau in folosirea subprogramului POLIG pentru
determinarea punctului de intersectie dintre o laturi a unui poliedru si un
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poligon plan, ce reprezinti o fati a celui de-al doilea poliedru in cazul ci
m > 3 laturi.

Din utilizarea programului INNPOL in diferite cazuri mai speciale de
intersectii ale unor poliedre, au decurs citeva adiugiri rispunzind necesi-
titii de a alege datele cu o precizie maximi (problema coplanarititii punctelor).
Dar cum aceastd precizie este greu de realizat s-a stabilit folosirea unui coefi-
cient de eroare de 0.0l cm.

De asemenea din motivul ci multe puncte de intersectie se suprapun
ca valori, iar acestea pot fi identice sau nu, matricele 4 si B nu mai erau
bine folosite de subprogramul UPIP, pentru a gisi ordinea de unire a punctelor.

Acest lucru il realizeazi subprogramul MATRICE, care transformi
matricele A4 si B astfel incit punctele si poatd fi unite in ordinea fireasca,
formind poligonul de intersectie.

Dupi subprogramul UPIP, deci cind ordinea de unire a punctelor de
intersectie este stabilitd, subprogramul ORD, editeazd coordonatele punctelor
in ordinea unirii lor, acest set de date de iesire putind fi folosit exact aga
cum este ca date de intrare in programele de desen.

Listarea programului INNPOL este urmitoarea:

C PRUGRAM INNPOL PENTRU DETERMINAREA INTERSECTIEI DIMTRE DOUA
C POLIEDRE CONVEXE A SI B CU MAXINUN OPT FETE PENTRU FIECARE
C POLIEDRU
C COORDONATELE VIRFURILOR SINT X(I),Y(1),Z(I) NUMEROTATE
C . SRONOLOGIC PENTRU FIECARE POLIEDRU (1t CONTINUARE)
¢ NUMARUL DE FETE AL POLTEDRULUI A ESTE M1
NUHARU BE FET; ALE POL DRULU& B ESTE _M2
DEFINIREA FETELGR POLIEORELOR SE FACC CRONOLOGIC SEPARAT
FENIRU FIECARE POLIEGRU_INCERING cl CIFEA & BINA LA Wi
C M3 = HUMARUL MAXIM DE VIRFURI ALE UNUI POLIGOM CE ESTE FATA
€ A ERIMULUT POLIEORU #
. M4 = MUMARUL MAXIN D VIRFURI ALE UNUI POLIGON CE ESTE FATA
€ A CELUI DE=AL DOILEA POLIEDRU ¢
MATRICILE ¢ ST 1 OESENREAZA FETELE CELOR DOUA POLIEDRE
€ BRIN INDICTI PUNCTELOR CARE SINT VIRFURT ALE POLTGOANELOR
PUNCTELE OE INTERSECTIE SE DETERMINA CU SUBRROGRANLL POL1G
€ UNIREA PUNCTELOR REZULTATE DIN INTERSECTIE SE REALIZEAZA CU
G SUBPROERAHBh UP}P
DIMENSIOR MAt(20,20),1MATS(20,20)
DINENSION X1(20)Y (éo3.z:§20)
DIMENSION A (go,éo ,B8(50,20)
BINENSION D30);6(38)
DIMENSTION €(30,20),H(30,20),E(30,20),F(30,20),A(30,20).8(30,20),
*X(30) Y(30&,2(50),k(EO),KL(éO),KB(ZOS
e g: 05 CONT,CONT1 o AsB
s ¢
50 REETLT1 58 % :
00 35 J=1,20
AA J}=s0
88idr3330
BEI;J;'—'O
A(I,J)=0
36 CCNTIHUE
35 CONTINUE
D0 7 121,20
00_60 J=iy20
MAT(1,3)=0
00 CONTIFIUE
ERIAE
y Fornstizss
C N= Ngg:gULogEZVIRilJP{} ¢%§)C§%’iﬂ‘; QOI‘JAN;'ULIEDRE IN TCTAL
’ =
S A
;| FORMA*(giag i
READ(105,4) M3,n4



III. Sectiuni plane si intersectia dintre doud poliedre

144

4 FORMAT(2I4)
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,E,X,y,z,cgut,n,un,nx,nz,ns,nu,xx.YI:ZI.INcAcBoNRP)
)
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~ Deer
—d QI
*+ ~ wal
=N 1

CALCULCE,F,X,Y,Z,CONT, H,NR, M1, 112, M3,14,XT,YI,Z1,IN,A,B,NRP)

1+ CONT
1,12
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Bt i gt
S QONC
o OO0

400

500 §

WRITE(108,20) I

1F CaA ) HE.1) GO TO 150
i5 ap P ore.

IF ;-1) 200,190,200
3
0.T0 110
s]l¢l
WRITE(108,20) I
2
GO TO 130
sMel
3756) GO YO 180

138,20) M
CN ,u%,x; GO TO 210

—=
e

—Xm
O

250
GE.L) GO TO 270

NyI) HE,1,0R,BB(N,M),NE,1) GO TO 240

N
LBO

—— AXXP4+T
OM OXw »ee

-0
e
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Oy e
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s WL se sl
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-
Q-
wn

) G(I),D(I)
CONTINUE .

C?t% ORD(XI,YI,21+6,D,0)
END

Asa cum rezultd din comentariile de inceput ale programului INNPOL,
problema se incheie cu specificarea ordinii de unire a punctelor de inter-
sectie datd de subprogramul UPIP. Programul INNPOL poate fi si zicem
,curitat” intr-o etapd ulterioard intelegerii lui, prin scoaterea numeroaselor
instructiuni WRITE si prin amplificarea lui in sensul cerintei ca rezultatul
scos de subprogramul UPIP si fie automat desenat sau vizualizat si, bine
inteles, studiat din punctul de vedere al liniilor si suprafetelor ascunse. Acest
fapt este absolut obligatoriu pentru utilizator.
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3.6.2. Subprogramul MATRICE

SUBROUTINE MATRICE(MAT,CONT,M12,MATS,I12)
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3.6.3 Subprogramul ORD

S8UBROUTINE ORD(XI,YI,Z1,6,0,9)

NTEGER 6,6G,0
i;gENSION'KEZO),XI(20)pYI(ZO)pZI(20);6(30)00(30)JAUX(2°)

0.1 I=y1,20
IR H"
gi%iloiig

Vabe1)
Jay

n

S IF(V,EQ,G(J)¢AND, N, 1E,J) GO TO 4
YEl8 e.or oo T 3
I=1

S IF(V,EQ,D(I),AND,I,'IE,N) GO TO 6
iﬁg;ELz @) 60 T0 5
]
7 rornat 128 enonre /)
6o 10 11
4 K(M)ED(J)
MaMel
veD (J)
NeJ
G0 T0 8
6 K(M)=GC(I)
MEM+]
vEG (1)
Nel
DO 12 JJs1,LF
AUX (39356 (1)
6CJI)E0CJ
2 BSR¥inaEX 9V
& fRthilepguap o0 1o 2
407 FORMETC? ¥, 1COORDONATELE VIRFURILOR POLIGONULUI DE INTERSECTIE'/)
EUKEM?"'L#
=
: 08,10) MeXICL),YICL) ZI(L)
10 Faknatt? ‘}xox.iz,ikak.éé.ii/z
9 CONTTHUE
11 RETURN
END

3.6.4 Subprogramul PARAM

SUBROUTINE PARAMCX,Y,Z,K3,K2,K3,A1,B1,C1,D1)
OIMENSION X(30),Y(30),2(30)

xizx Kl

Ziz1cn

xé:x Ké

y2zY(K2)

zazzgxz

X3=X (K3

Y3=Y (K3

z?-z Kié 3
AlzYinZewYIxZ3+4Y2xZ3=Y2xZ14Y3221=Y32Z2
BleXxjiaZleX tZd#XZte1-x2a25-x3a210x3t22
ClsXinY2wX wv3¢x2r -xaav1+x3av§-x3-va
8}:XDYYE'Z +X -Ysazfoxs.rxtz =X3tYenZi=X2xY aZ3=X]nY3a22
RETURN

END
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3.6.5 Subprogramul CALCUL

SUBROUTINE CALCUL(D;G:X,Y,Z,CONT,N,NR,H],HZ,H},H“,XI,YI,ZI,XN.A,E,
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Z,M, N1, N2,V3,M5,XT,YT,2T,XI,Y1,21,IN,NRP, 10P)

-~
~
~N
-
-
-
Mm T N O ~ © [
- et oo v e o ~ [3Y]
N~ o ¢ oM Mmmm M Mm MmN o x
O O O O - O N -
m MmN O O O 2 O O - -
- - - - - - - ~ N
O 0O 00O 0O " ~ -
=0 b= = = = D O O o0 O O e N -
o o e o O o - - -
0 0O 00 0O - - "
O O O O VOO ~ ~ ~ ~ o~ o~ -~ - Neefd NN
- e e - e e - L =T =
- ~ AN AN~~~ 0O 0 O - - - = - -c -0
no - v ot v ot we s @ @ . e ® -ty - - M e ah- ot
© O © 0o ©© © © © e © © nNey - -n X - N -
(o=} e o o o o o 4+ )} + B + 8 [ -y -0 -0
i O O © O O O A~ ~ ~ o~ A~ oS ~r~ w0 X 9 O o o
4+ B 4% &« & NN NN NN Lot ol o\ T w— - - [ -
WO s A~ ~N A~~~ ) & ] (] " 8 =y - "~ ~
>00 L LV LV L L LV = = = = = 00 = w ~u0 ~TNnN O ~~ D
~ Tra 4 4 ke a4 e e e ) [L14] - - O~O0 IO ApeL O NE O
M WP NP P P e P e o e ~ e 11 n O« -t - e - e
Oes w4 4 4 4 b e b - - D L T it i bt B M e Mol A Ml o~
Oee BX X > > N N X X > > NN S0 NIN BTN o - vt w0 N -l -
MCIC) O & o£F «F T =7 » o © o . e ©® b P o8 MNE~ AEAHND © * e X e I
SURIN IO W OWOW OWOW W Wrilletl = W Ul et ZOT T O HHX THHXHO= W O=0 O= ~ e« O~ o
O el _NAOMINOM INDID OO0 D O OO IOVOOOOWLAN & & aF & & W4t DD wovy] D LM ~T w
QOAOAZT ©¢ o o o o o= ® o e e ® O Oee bt b= AT - elvi-¢ T Iwe T
T OXKHO OOl OOt O =00 O FOFOFONONZEIOZZZOZZ ZWCri4rt <X & Wa 4w 0O & Lldee o
T I4CZ RIAIC= D<= =D~ =N NE= =< == b= 3= N =N bt = SO OO = OO OM = I == 41— T T b= T & -t~ bt §- 43
WA, P S W P T M e Z T OOO QLU X ZZEr X 0 0 ] et
NCLL EOLOLOLOL OLOLOLOWLOW O L OLOLOOOOLLOYW-ADWAr D o000 AXOUWTCOL NLOT X Bl W
T Or00Z OF S O Dt O (DD 4 (D 4 OO OB OO DD L V< DO FL OO L XUt Tl 0100 4 Trarerizial
no nw ~ 0 ¢ oM M I N © I~ D O N - T Nean - N " =
" O O O O OO = - i s w4 e OO n N 2 N - - " (2]
L IO o I B T T T T I Mm MmN Lg ] (4]



3.6. Extinderea programului INTPOL

151

3.6.6 Subprogramul LIMITE

10
11

12
13

14
15

16
17

SUBROUTINE LINITE(X1,Y1,21,X2,Y292Z29XCoYC,ZC,XT,YT,27,110)

1F(X1,LE,%2) 6D TO 1
XSur=X1+0,01
XINFaX2=0301
SInFex{=0.01
e
i
(il o0 1o 3
= -
YSUP=EYI+0,01
G0 10 4
YINFZY120,0}
ConTInBE !
N
ﬁ;ﬁéliﬁﬁbzg) GO T0 S
zsupszx+o:oi
S InFo23-0.01
faitehszsis!
x§(¥5u§.LE.xCJ GOTO 7
G
xﬁ(xc.%c.xsuPJ Go 1O 9
s
15(¥gng.Le.YC) GO TO 1
6
F(YC,LE,YSUP) GO TO 1
éo(¥o'e 2
=
iﬁ(ggng.Lc.ZC) GO TO 1§
%F(ZC.%E.ZSUPJ GO T0 1
co 10
£5°%5 14
xT1999$
feis
9999) GO 1O
{F§¢}!Eg:99993 GO TO {
1IF(ZT0EQ:9999) GO TO 1§
G0 T0'16
ND=0-
0 T0 17
INDem -
RETURN
END

0
1

2
3

i

:

Observagie. Avind in vedere cd in cuprinsul lucrdrii existd mai multe
subprograme cu aceeasi denumire LIMITE este necesar ca intotdeauna si
nu se confunde introducerea lor in programule principale respective. Acest

lucru este dealtfel valabil §i in cazul altor programe.
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3.6.7 Subprogramul POLIG

SUBROUTINE POL!G(X,Y,Z,N;NIoNZ,VS,HS,XT,YT,ZT,XI.YI:ZX.IN.NRP.!DP’
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3.6. Extinderea programului INTPOL
SUBROUTINE PCTINT(A,B,C,D/RX,RY,RZsPXsPY,PZ,X1,Y1,21,X2,Y2,22,X3,Y

3.6.8 Subprogramul PCTINT

2;};2;112,XS3,Y13,Z!3.X23,723,223
L]

(xp YPblg,XU,YU,ZU,XC'YC,ZC,XT.YT'ZT,IND)

TECRX,RY(RZ(PX,PY,PZ,XC) YT, 2CoXT, YT, 2T, IND)
'0 167%%
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3.6. Extinderea programului INTPOL

Zu=23

B’XU,VU'zU'XC'YColClXT"r,ZT'IUD’

HITE(XP'YP,ZP,XU,VU'ZUoxc:YCIZCOx7.VT'ztlx"°,
"ITE(xPlYPOZP'xu:YUIZU.XC;YC,ZC,XT,YT,ZY'I"DJ

> [
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iC=22

CALL LINITECXP,YP,2ZP,XU,YU,2ZU,XC,YC,2CoXT,YT,2T,I0D)

tih

51’_625;5“1, YU'ZU’XC'YC'ZC,KT,YT‘ZT' I”UJ
2}
N
N

0) XT,YT,4T
0841710) XT,YT,ZT

f

1

]

EG,0) GO TO 30
teciod, 14

1IE,9999) GO TO S0
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107 xPexsi ¢
YP=YB )
ZPIZB!

XU=X8
YlsYB2
u=zBe2
XCaxx
YCeYY
L e L IMITE (XP, YP, 2P XU, YU ZUL XC s YC ) 2C o XT YT,27,IND)
iEZiND'EQ'OJ IO LR DR SR
‘WRITE(L08,140) XT,YT,ZT
[ - —

108 ?3=3° é
G0 TO 36

105 XPmXB1
YPaYB]

Fhag8
Ju=ye
UseZB
fEits |
Zcazz
!skz LIMITECXP, YP,ZP, XU, YU,ZU,XC,YC,2CyXT,YT,ZT, IND)
FEIND EQ,0) 6O TO 10
wri1tecloast40) x
gc ro(!g 3005 x10v4%%:

106 j0=0
Oar2; 38 .

1 qgquaue 's "EROARE§DREAPTA 16 TAIE TOATE LATURILE TRIUNGHMIULUZI'/)

4 §§g°5~

3.6.9 Aplicatie pentru programul INTPOL
Intersectia dintre doud cuburi P1 si P2

COORDONATELE VIRFURILOR
POLIEDRELOR A $I B SINT URMATOARELE

1 67.000 62.000 100.000 A DEFINITIA FETELOR

2 46.500 26.500  72.000 B POLIEDRELOR

g 87.500 26.500 44.000 C

4 107.000 62.000 72.000 D Ly 592 58, uh

5 87.500 97.500 44.000 E e R

6 46.500 97.500 72.000 F 3, 1, AL FeLPE

7 26.000 62.000 44.000 G C amth GOS0

8 67.000 62.000 16.000 H '3 8T 2

9 67.000 62.000 86.000 K g Mg ML et

10  103.500 82.500 57300:0 . L 1 910 11 12

11 67.000 103.000 28.600 M 213141516

12 31.500 82.500 57.300 N 3 910 14 13 P2

13 67.000 21.000 57.300 O 4 10 14 15 11

14  103.500 41.500 28.600 P 511712 16°15

15 67.000 62.000 .000 Q 6 912 16 13

16 31.500 41500 28.600 R
MATRICEA PUNCTELOR DE INTER- MATRICEA PUNCTELOR DE INTER-
SECTIE PENTRU POLIEDRUL A ESTE SECTIE PENTRU POLIEDRUL B ESTE
1 0 0 0 1 0 0 0 1 0 0 0
1 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 1
0 1 0 1 0 0 1 0 0 0 0 0
0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 1
0 1 0 0 0 1 0 0 0 0 1 0

0 0 0 1 0 0

0 0 1 0 0 1 1 0 0 0 0 0
0 0 1 0 0 1 0 0 1 0 0 0
0 0 0 0 1 1 0 1 0 0 0 0
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COmOOOCOO
OO OOOmO
COOOCOOO ™
COCCO=mLO
OO OmOOO

DETERMINAREA ORDINII DE UNIRE
PENTRU PUNCTELE DE INTERSECTIE
A DOUA POLIEDRE Pi SI P2

ke ok e o ke ok e s sfe e sk sfe sk st sk st ok ke dkeoke sk ke sk ke kol skl sk ok skok ok ko

COO OO mO

SE VOR UNI URMATOARELE PUNCTE:

PUNCTUL 1 CU PUNCTUL
PUNCTUL 1 CU PUNCTUL
PUNCTUL 2 CU PUNCTUL
PUNCTUL 2 CU PUNCTUL
PUNCTUL 3 CU PUNCTUL
PUNCTUL 3 CU PUNCTUL
PUNCTUL 4 CU PUNCTUL
PUNCTUL 4 CU PUNCTUL
PUNCTUL 5 CU PUNCTUL

16
14
16
18
11
13
17
13
17

COOO O s b= e
COOmmOOO

COmmmmmOOO
COOOCOO=O
—_m-O OO0 0o

PUNCTUL 5 CU PUNCTUL

PUNCTUL
PUNCTUL
PUNCTUL
PUNCTUL
PUNCTUL
PUNCTUL
PUNCTUL
PUNCTUL

CU PUNCTUL
CU PUNCTUL
CU PUNCTUL
CU PUNCTUL
CU PUNCTUL
CU PUNCTUL
CU PUNCTUL
9 CU PUNCTUL

LI

- e OO = OO

18
11
12
10
12
10
15
14
15

Aceasti numerotare a punctelor de intersectie este in ordinea gisirii
punctelor prin program. Dupi ordonare obtinem punctele de intersectie in
succesiunea necesari pentru poligonul de intersectie convenabili echipa-

mentului de trasare sub forma:

COORDONATELE VIRFURILOR POLIGONULUI DE INTERSECTIE

1 73.345 26.500
2 67.000 33.020
3 65.338 26.500
4 31.500 60.563
5 36.608 62.000
6 31.500 67.602
7 33.290 74.623
8 41.884 76.504
9 37.081 81.189

53.667
65.714
59.135
41.944
36.755
46.871
53.957
65.695
59.135

10
11
12
&)
14
15
16
17
18

83.828
82.639
88.067
94.419
91.448
98.470
86.231
82.196
79.844

93.548 41.832
89.083 37.361
90.864 45.590
84.903 53.936
75.731 66.776
77.528 59.752
31.801 42.178
35.686 36.755
28.214 47.200

Aceasti ordine a numerotirii corespunde epurei din figura 3.10 pentru
punctele poligonului strimb de intersecfie. Intersectia dintre cele doud poli-

edre [ cuburi / P1 si P2 este o rupere.

In figura 3.11 este dati o axonometrie izometrici a intersectiei dintre
cele doud cuburi.
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Capitolul IV | Conice. Cuadrice. Suprafete de rotatie.
Suprafete de translatie. Reprezentare.
Sectiuni plane. Intersectii mixte de
suprafete.

4.1 Sectiuni plane in sferd. Intersectia dintre doud sfere.

4.1.1 Generalitati. Baza matematica

Vom considera in tripld proiectie ortogonald sectiunea in sferd efectuati
cu un plan oarecare.
Astfel fie planul de sectiune

Ax+By+Cz+SD=0; S=+41

si sfera definitd de centrul Q(x, v, %) §i raza R.
Centrul E(E,, E,, E;) al cercului de sectiune se obtine din intersectia
cu planul de sectiune a perpendicuiarei dusi pe acest plan din centrul sferei.

Astfel fie
(x — %) + (y — 20)* + (2 — 2)* = R®
ecuatia sferei si

oV e DO 0 ) R a1 — RK

A B C

perpendiculara dusi din centrul sferei pe plan.
Intersectia perpendicularei cu planul de sectiune este

x'= A 'RK'} 5= E;
y=B'RK + y,=E,
z2=C+RK + 2, =E,

unde

RK:_Ax0+Byo+CZO+SD
A? 4+ B? 4 C?
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Fie R, raza cercului de sectiune in sferi unde

R, =R — aB
Distanta QF este

A% + By, + Cz + SD
— SJ/A? + B2 + C?

QF =

Daci QF < R Planul sectioneazi sfera

Daci QF = R Planul este tangent sferei

Daci QF > R Eroare: Planul nu sectioneazi sfera.

In aceste conditiuni cele trei elipse proiectii ale cercului de sectiune

vor avea urmitoarele centre si semiaxe:

Elipsa proiectie orizontald are centrul (E;, E,, 0)
Semiaxa mare R,
Semiaxa mici R, cos ¢,

Elipsa proiectie verticald are centrul (E,;, 0, E,)
Semiaxa mare R,
Semiaxa mici R, cos ¢,

Elipsa. proiectie laterald are centrul (0, E,, Ej)
Semiaxa mare R,
Semiaxa micd R, cos @,

Unghiurile diedre @,, @, si ¢, formate respectiv de planul de sectiune
si planele de proiectie pot fi calculate cu urmitoarele relatii:

Pentru z =0 cos ¢, = et
—SJA? + B? 4 C?
Pentru y =0 cosg,= .
5 P T SR BT O
£ .

Pentrit 2 =0 €05 g;3—

—SVR 1Bt C

4.1.2 Plotarea elipselor

Pentru plotarea elipselor este necesar si fie calculate unghiurile axelo
mari ale elipselor cu axa absciselor ox:

BB = arc tg(—-él)
B

1

BB = arc tg (—-é-‘-)
C

1

BB = arc tg (-—%) Instructiunea de apel este
o} *4



4.1. Sectiuni plane in sferd 161

CALL ELIPSA (XC, YC, J, R1, R2, y
AA, DD, BB) unde (fig. 4.1a) (Instruirea

face parte din (Biblioteca Aristo)

XC, YC Coordonatele centrului O fata

de sistemul de axe x0y, in cm,

s Pozitia penitei pe sus de la

centrul Ola punctul de inceput

1 al trasarii elipsei (Tipul de-

plasarii)

R1, R2 In cm. semiaxele elipsei

AA 0° sau ‘«° -(vezi semnificatia 0 BBin grd zecimale x
unghiului pe figuri) 4

DD 360° pentruelipsa completi sau Fig. 41a
mai putin pentru unarc de elipsi

BB Unghiul in grade zecimale, calculat cu relatiile date, dintre axa

absciselor ox si axa 0% a elipsei dupid rotatie si translatie.
Asadar adaptarea instructiunilor pentru plotter la cele trei proiectii
ortogonale  pentru trasarea celor trei elipse proiectii este urméitoarea:

CALL ELIPSA(EI, E2, 3, R2, R2cos g, 0., 360., arctg(—%l))

1

CALL ELIPSA (El, E3, 3, R2, R2 cos g, 0., 360., arctg (—%1))

1

CALL ELIPSA (EZ, E3, 3, R2, R2cos g, 0., 360., arctg(—%—’))
1
Centrul sferei in tripld proiectie ortogonald va fi plotat cu ajutorul
subrutinei REORPU (vezi CAP. II).
Cele trei contururi aparente ale sferei in tripld proiectie ortogonald vor
fi plotate cu ajutorul instructiunilor (vezi CAP. I sau Biblioteca ARISTO):
CALL PLOT (X, Y, ])
CALL CIRCLE (X, Y, ARC)
In continuare este necesari determinarea virfurilor de plotare ,,i pentru
cele trei elipse proiectii.
Sid considerim urmitoarea notare a semiaxelor elipselor proiectii in
program:
z
SMRZ SMRL
SMIZ SMIL

&1
SMRV
SMIV

y
unde semiaxele mari R2 = T1 = SMRZ = SMRV = SMRL
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Fie M5(X5, Y5, Z5) originea virfului de plotare ,i“ a elipsei in proiectia
orizontali (fig. 4.1Db).

Y5 — E2 A
Avem ——— = —_ sau
X5 — El B
X5 — El = L (Y5 —E2 y '
e 4. gt ME(X5,Y5,25)
T1= EM5 = : B8B-arctg(-44)
= J({X5 —El)? + (Y5— E2)° sau 7 - EH5
2 2
T1— V(ys - E2)2(A <z ) E(F1E2ES)
A? Fig. 41 b
g iy Ly e L e U
JAz + B2
unde am notat
V= —_—T‘.—_—: deci prin analogie: V1 = ——SL—II_R—L_—
VA% + B? VA? 4 B?
e T
JAz + B?
V3 — SMRL
; JA? + B?
obtinem, asa dar, coordonatele virfului de plotare ;
X5=El — BV
Y5=E2 4 AV

Particularizind acest rezultat pentru fiecare virf de plotare obtiuer
M5(X5, Y5, Z5) virful de plotare in ’planul orizontal :

X5 — E1 — BO)VI — E1 — B % SMRZ /SQRT (A % A +B x B)l
|¥5 = E2 + A(D) V1
|z5 =0 '

M6(X6, Y6, Z6) virful de plotare in planul vertical:

X6 — E1 — C(I) * V2 |
Y6 —0
Z6 — E3 + A(I) % V2
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M7(X7, Y7, Z7) virful de plotare in planul lateral:

X7 =0
Y7 = E2 — C(I) % V3
Z7 = E3 + B(I) * V3

i Evident accesul la aceste puncte 1/5, M6, M7 se face cu ajutorul instruc-
iunii: '
CALL PLOT(X,Y,])
4.1.3 Programul SFERA

C SECTIUNE PLANA IN SFFRA
C PAKAMETRI PLANULUI UF SECTIUNE SINT AsBseCebsS
C ChnTRUL SFEREID .£STe Xx0eY¥0eZ0 CU KAZA K
C CENTKRUL CERCULUI LE SFECTIUNE ESTE ElsbE24E3
0uol LIMENSLIUN ACL0U) oB(100) «C (100 oU(L00) AU(LUU)»YO(100)920(100)9K(10
@u)eSC100)
000e CALL ASSIGN(letCas0)
ouu3d CALL ASSIGN(Ze'Li:?)
Quué CALL ASSItNh(3etRezY)
0ouds LALL INL(3)
(T KEAD(193) N
uuo? 3 FUKMAT (L4)
oeus KEAD(L9l) (ACI)ois(I)oC(I)oD(I)oS(I)eI=10N)
Ouuy 1 FURMAT (5F10e3930x»
001u KREALU(192) (AKO(T)aYO(I)sZO0(I)sR(I)oI=1oN)
voll 2 FURMAT(4F10e3940x)
vole LU T I=1sN
vuls WrITE(20102) BC1)eH(I)eC(I)eD(])
uGle 102 FURMAT (' 99VCOEFTCRIENTII PLANULULY o/ PotA=?oFTels2Xe
CIB=V oF ToleolAsV(Z1aFTe292K9'0='9F10.37)
0ols WRITE(29103) x0(T)eYO(I)oZO(I)oK(I)
0ol6 103 FURMAT (" 19 CENTRIIL SFERELV9cXo ' XU (VoFTe292R0'YURY9FToa292Xe" 030y
OFTe2/% Ve'RAZA SFEREI'FTW2/)
wol7 s WRITE(Z29100)
vols 100 FURMAT(//+30(1Xe080)//)
wely WRITE(20101) I
vueo 101 FURMAT(' v9'STTUATIA NRi's12/7) 3
0oel FNUMISA(I)#20 (1) +R(T)OYO (L) +C(I)®Z0(1)+S(II%D(])
voee KNUMZSA (1) #9248 (1)9924C (L) #02 J
0oes KR==KNUM1/KNUNE
voce El=ALL) *RK+X0 (1)
oued Ee=B(1)*LK+YUO (])
0Gco L3=C(1)®RK*20 (1) )
over HIVUM3=A(I)@X0(1)+A(1)RYO(I)+C(I)®Z0(I)+S(1)*D(I)
002y KNUM4=S (T)®SORT (a(I) #a2+p (1) wa2+C (1) ®eg)
coey St==RNUM3/KNUMS
U030 IF (SE«GEWRLI)) GO T 9
vu3l IF(SELEWeR(T)) G0 TO &
0032 bU U @
0033/ S wklTE(296)
0034 & FUKRMAT (' 19'ER0UsRF /)
0vas . LU TGO T
0038 S wrhITE(Z9b)
voar B FURMAT (1 et pLaNUL FSTE TANGENT LA SFEWAY/)
vu3s bu TO 7 )
V039 4 Re=SUKT(K(1)®.(1)=-SE®*SE)
(L] weITE(2910)Elot7eF3ok2
w04l 10 FURMAT(? 149CHURDONATELE CENTRULUIL CERCULUL®/Z?Y v9'Ll='9F1l0.302Xe'E
1221 oFlUe3edXete3=19FlUad/Y VetRALA CERCULUL DE SECTIUNEY/Y VptRmiy
2Flu.37/)
0Us2 Sl=+D(I)/a(l)
(L] Se=+L(1) /utl)
Ulee $3=+D(1)/C(I)
004S - Xurz=t )
0Ge6 YURZ=tbe

vue? LURZ=0
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IV. Conice. Cuadrice. Suprafete de rotatie. Intersécﬁi mixte

noes
0049
0050
0051
vus2
0053
00be
0GS%
1056
VosT
0058
0059
ooeo
ool
oue2
woe3
0064
0065
0u6e
voer
0068
0069y

¢o7o0

0071
o072

0073
G074

0075
ooTe
oeT?
078
w79

G080

Lvubl

ouvbz
003
0084
0o8s
“ube
oLe?

UIV-1.
VoBY
06090
U9l
L09e
uuy3

0094
(L]

00%0
VL9
00Yb
0099
010
01ul
olo2

103
0104
(VR

SMRZ=ke
CUS1==C(1)/(S(I)eSURT(all)®#®2+b(])enzeL (1) %))
SkiZ=R22C0S1

AKGl==A (1) /8 (1)

b Z=ATAN(AKGL)

AVER=E 1

YVER=U

ZVER=ES

SkRV=kKE

CUS2==B (1) Z(S(I)#SURT(A(L)®®2+b () #e24C (1) ®%2))
SHIveEre®L0s52

ARG2=4 (1) /CLI)

bbV=ATAN (ARGZ)

XLAT=U

YLAT=EZ

ZLAT=ES

SMRL=RZ
CuS3==A(I)/Z(StI)esQuT(a(l)eeceb(l)en2+C (1) 082))
SMIL=R2%CuS3

ARG3s=B(1)/C(])

bBLSATAN(AKGY)

WHITE(291))SMRZy <417

11 FORMAT(? 9,9SEMIaxA MARE A ELIPSEI IN PROIECTIE URLIZUNTALA='9F1043
179 Vo tSEMIAXA MICA A ELIPSEI IN PROIECTIE URIZUNTALA='sF10.3/}
WHITE(2912)SMRVISMIV

12 FORMAT (! "9'SEMIAXA MARE A ELIPSEI IN PROIECTIE VEKTICALA='sF1042/
10 1o 0SEMIAXA MICA A ELIPSEI IN PROIECTIE VERTICALA='9F1043/)
WRITE(2913)SMRLeSMIL

13 FUKMAT(? v9?SEMIAaXA MARE A ELIPSEL. IN PROIECTIE LATERALA="3F10.3/?
1 Ve¥SEMIAXA MTICA A ELIPSEL Ik PRUIECTIE LATEWALA='3F1063//7/)
UBZ=(360%RAK7) /028
ubV=(360%kBV) /6.28
UBEL=(360%4BL) /6.78

WRITE(Z2914)UBZsURVUBL o 4
14 FURMAT (! te?PANTA SEMIAXEI MaRI IN PROLECTIE OKIZUNTALA='3F10.3/"

©® 1,1PANTA SEMIAXET MARI IN PROIECTIE VERTICAL='9F10s3/° t9'PANTA S
SEMIAXEL MARI IN PROIECTIE LATERKALA=1+F10.3/7)

€ CALCULUL CUORDUNATELOR CENTRELUR Dt PLUATARE MSrMBIMT

V1=SMRZ/SGRT (A(I11s82+b (1) #%2)

Ve=SMRV/SORT (A1) w®2+C (1) *#2)

V3=SMRL/SURT (B(1)#®2+C (1) ®®2)

xo=ELl=b(1)ev]

YS=E2+a(I) eVl

5=0

xemEl=C(I)®ve

Yé=u

26=E3+A(T)eV2

X7=0

Y7=E2=C(1)®Vv3

2T=E3+n(I)ev]

WRITE(2915)x50Y5e75eX60Yb0 209 AT YT 027
15 FORMAT(Y ?¢9COORDONATELE CELOR 3 ORIGINI PENTRU- PLUTAKE /' 1y a5m0

1eF10e392Xe?YS="3F10a302X9%25=10F1063/" Lot Xb=19Fl0e30cXe 'YE='Fl0aW

23e2Xe026=0eF10e3/0 Vot XTZVFLU392X0 0 YT=03F10.392X9027=79F1043///)

CALL CIS(E2+4E390.5)

CALL TEX(F2+leoE3+lasDes4aelort3e2)

CALL CIS(=E14E390.5)

CALL TEX(=El+leer3vlealerbesloEL1,42)

CALL CIS(=Ele=E24¢0.5)

CALL TEX(=El®ler=F2+losleréaslo"El?,2)

CALL TEX(YO(1)+1aaZU(1)+1la00anbaslotU3"92)
LALL CIS(YOU(1)9Z20(1)90e5)

CALL CIS(YO(1)eZOt1l)e504)

CALL TEX(=X0(1)+#1,9Z0(1)*1eo0uv®es0s'02%02}
CALL CIS(=X0(1)s70(1)s0e5)

CALL CIS(=X0(1)e70(1)950.)
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0106
0107
vlos
0109
0110
G111
o11e
0113
0ll4
0115
olle
U117
0lle
U119

Gleo

0121

o1z

0123
0124
01gs
0126
0127
oles
Oles
0130
0131
0132
0133
0134
013%
0136
0137
G138
0139
0140
0141
0142
0143
0144
U145
0146

0001
oooe
0003
0004
0005
0006
0007
ooos
0009
0010
0011
0012
0013
0014
0015
00l6
0ul7

10

11

CALL
CALL
CaLL
CaLL
CALL
CALL
CAaLL
CALL
CaLL
CAaLL
CaLL
CaLL

LalLL

CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CaLL
CALL
CALL
CALL
CALL
CaLL
CALL
CALL
CaLL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CaLL
GALL
CALL
CALL
CALL
CALL

TEX(=X0(1)+)ao=YO0()l)+10900940s04701092)
CIS(=X0(1)9=v0(1)9Ue5)
ClS(=X0(1) o=v0(1)s50.)
TEX(=140ssCuclosbaslotXgl)
LxN(”l“OnOO- 0250a000)
TEX(25000CeelavtanlotYl?y2)
TEX(2e9=250..005409001Y041)
LIN(Oea9=250..0641504)
TCX(ZQl150..0.0‘0-!00'2'.1)
FLOT(Ug9=5240)"
TEX(le9=SEs0.04as0915212)
PLOT(=S1s0s4¢1) ]
TEX(=S1lelet0avéee09?'Slre2)
PLOT (0e9S391) y
TEX(1e0S390.04esQe1S3%92)
PLUT(SZ240091)
TEX(S2eles0se8e009?52%42)
TEX(20a9=40.40090Be90s'SUBKOUTINE SFERA';16)
TEX(20e9p=60,¢0006090s'SECTIUNE PLANA IN SFERA?,23)
CIS(S2:¢0eve5)
CIS(0se=S2v.5)
CIS(0eeS3ee5)
CIS(=S1le0er9.5)

TRA(E2«E3)

DEG

ANG (UBL)

DESFN(SMRLeSMIL)
TRA(=E2¢=L3)

TRA(=ELlsE3)

DeG

ANG (LIBV)

DESEN(SMRVeSMIV)

TRA(ELl +=E3)

TRA(=Els=E2)

DE6

ANG (UBZ)

DESEN(SMRZ+SMIZ)

TRA(ELlsF2)

CONTINUE

STUP
END

SUBROUPINE DESEN(A#B)
DIMENSION X (40)0Y (40)

N=37

Pl=3,
DU=2.

u=0.

0O 10

1416
®pPI1/36

ImloN

X(I)=A®COS(U)
Y(I)=8*SIN(U)
u=U+DU
NlmN=1

CaLlL

PLOT(X(1)oY(1)+0)

DO 11 I=1eN1

CallL

PLOT(X(I+1)ev(I®l)el)

CONTINUE
RETURN

END

COEFICIENTII PLANULUI

A= 336.00

RAZA SFERE1L

-

B= 182,00 C= 312.00 D= 43680.000
CENTRUL SFEREI

X0= 70.00 YO0= B80.00 0= 70,00
5'0000
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IV. Conice. Cuadrice. Suprafete de rotatie. Intersectii mixte

Guvi
bvue
LORVATRS ]
Juue
vvud
vvyuo
uuuf
yuuo
wuuy
wily
vull
Uulc
uuls
vuls
yulo
wuilo
wulf

L
SITUATIA NRS 1
b

% o
COORDONATELE CENTRULUI CERCULUT

El= 47,578 E2= 67.855 Fa=
RAZA CERCULULl UE SECTIUNE

R= 37.630 .

®

L4 :
SEMIAXA MARE A ELIPSE! IN PROIFCTIE
SEMIAXA MICA A ELIPSEI IN PROIECTIE
i

SEMIAXA MARE A ELIPSEI IN PROIECTIE
SEMIAXA MICA A -ELIPSEI IN PROIFCTIE
.

SEMIAXA MARE A ELIPSEI IN PROIECTIE
SEMIAXA MICA A ELIPSEI IN PROIECTIE
E

o

PANTA SeMIAxeI MARI IN PROIECTIF ORIZONTALA=
PANTA SEMIAAEl MARI IN PROIECTIE VERTICAL=
PANTA SEMIAXE] MARI IN PROIECTIF LATERALA=

'R 1
COORDUNWTEIE CELOR 3 ORIGINMY

X5=
Xé=
XT=

L LeLlL

29.654 VYS5= 100.946 75=

2i.970 Yé= 0000 7p=

0.000 ¥7= 35.348 77=
rrubant ELLIPSH

vitelvs bl Aleyul oy (4
LhLL ASSIuin(LetCEe?
ChLL ~AS3lbn(getl=t?
ChlL =35l (aetrPret
LaLL Livi (3)

neab (Ly4) Aors
rpurast (2FDecesTUA)
CALL LAIN(=lUUesVeslUbasla)
CALL LiN(Ues=1U0aoveslOl)
Umbl LESEN(RoB)

vl II'\A_(&U. eclUs)

CaLL DEey |

CALL RUT(5Ve)

pvESENiAIL)

Sfur

[ A7)

Subprogramul DESEN pentru desenarea elipsel

0ooL
bvue
ubus
uue

VIVEVES

Guie
[FAVAVE
[VRVRVX)
[VIVRVA ]
Oulb
bull
vuic
vul3
Uble
Vuilo
volo
. V17

lv

BROUTINE UESEN(LID)

DTARNG MON ALAUD s Y (40)
=a1

Fiz=3el@lo

LUSZe%PL/30

u=0a

vu L0 1

Y(l)=uv
u=UrLIU
Wls=1 4
ChLL FLOT(ALL) 57 (1) 00)
LU L1 i=lely ;
CALL PLUT(ACTI+1) ey (I+1)ed)
CunTlnuc ~
tsr Turly
c )

e

49.180

"
-

ORIZONTALA=
ORIZONTALA=

37.634
23,801

VERTICALA=
VERTICALA=

37.634
13,884

37.634
25,632

LATERALA=
LATERALA®

-61,.588
47,145
‘30.272

PFNTRU PLOTARE

0.000
To.757
68,142

Programul principal ELIPSA

FROGRAM ELXPSA
IXEMENSLON X440 (40)
CAlL ASBIGNCLY ' CRE D
CALL ASETENCZ LIPS
CALL ASBIHNCE, 'PEE ) !
CALL TN Y
READ(Ly4) Asl: =
FORMAT CRFS 29 70K)
Filz=3 1418
[3 24,

]
D=2 o kP36
k=)

4

Ly M
AXCOE )
SN

Call FLOTACL ) v (100D

20 11 X=1edl

Call PLOTOCERL ) oYL 0 L)
CONTINUE

Call LXNG-1006904p 200,00,
(e LINCOe o= 0042059100

11

N0
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ocooOoMmo

4.1.4 Intersectia dintre doud sfere. Programul principal.

PROGRAM IN2SF
INTERSECTIA UINTRE NDUUA SFERE
PARAMETRI PLANULUT RADICAL Db SECTIUNE SIN A33,CyD
CENTRUL PRIMcl SFERE Eu5TeE AO9YUse0 CuUu RAZA R
CENTRUL SFERET A DOUA ESTE XleY1,s21 CU RAZA K1
CENTRUL CERCULUI Du- SECTIUNE E5TE CU PLANUL RAVICAL ESTE EleE2+E3S
CALL A>3Si1Galie'Cnz')
CALL ASSIGu(2e'LiPz2")
CALL ADSIGu(34'PP2')
CALL INI(3)
ACCEPT 24 XDyY0920,4R
ACCEFT 29 X19Y1lellyPl
2 FORMAT(4FlUes040K)
A==2%(X1-Xu)
J==2%(Y1=YD)
C==2%(21=73)
D==RLIFE2+02F = XOF X =YD H2 =20 e # (XLHI24Y 1 ¥52421%22)
TYPE 1U2y hsveioey -
102 FORMATLY ", 'COLFICIERTIT PLANULUI® 92 'y *A="yFleceeXy 3= 9F 72928y
BUC="yFT742+2Xs'0="9F1lCa35/)
KNUMI=A®X0eReY(U+L 22040
RNUME=A®R2 D &2 4 %2
RK==kNUML/RNuZ
E1=A%RK+X0D
£E2=B%Rk+YD
E3=C#PK+Z0D
KNUMI= #X043%YU+C %0 D
RNUMA=S0NT(A#Rzeli®w24Cx%2 )
SE==RKNUMs /R NUMA
IF(SEsGF«R) GO T 9
[IFuSE«i:QeR) S0 Ty b
GO TL 4
YYPE .6
& FCORMATL '3 'ERUARE'/)
G0 T0 7
TYPE 3
B FORMAT(' '4'PLANUL, ESTE TARGENT L& SFERA'/)
el JO %
4 K2=SCRT(R¥<=5E*S¢)
TYPE 1Gs Flec2eE3end
10 FORMAT(' ', 'COORGONATELE CeNIRULUT CoRCULUL'Z" "9'E19E29c3' 92Xy
B3F1Ne3/ " Y5 'R2=": Fa0422)
Sl==UL/A
S 2==L /b
S3==U/¢
XORZ=Fi
YORZ=EZ
20nZ=0
SPKkZ=Rc 4
COSL1==C/(SuRT(AX¥24P¥%24 %22} )
SMIZ=R<%LN51
ARGl==A/0»
8BZ=ATANLAKGL)
XVER=E1
YVER=0
ZVER=E3

Lel

w
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IV. Conice. Cuadrice. Suprafete de rotatie. Intersectii mixte

SMRV=R,
COS2==u/{SART AR 2+RRE24C*%2))
SHIV=R.*(052

LRG2=A/C

BBV=ATAN(AKGZ)

XLAT=0

YLaT=EZ

SMRL=RL 4 e

CASA==A/(SGRT(A*® 24344z +(%%2))
SMIL=R2*(C053

ARG3=-5/C

BBL=ATAN(AG3)
UBZ=(360%342)/0e28
UBV=(360%85V) /028
UBL=(300%3uL)/b.28

TYPE lae UsZyUoV,yUdl

FORMAT(Y 4 'PARTLLE 5ZWIAXED MARL IN CELE TRED PROIECTII'y®

s MLV 45FLN3Y7)

CALL CIS(E24E£3490.5)

AL TuX(Fe+iesFitlarNeshasCy'3tyy)
CALL CiSt=clsE39045)

CALL TeX(=cl+lest3+lesUerbasUs'E2"92)
CALL CiS(=Ely=E290.9) .

CALL TQX(-éIOI-Q—EZOl-00.14-,0,'E1',2)

CALL TEX{YU%Lle9Z0%la90as4esCy'ulld’,y3)
CALL CIS(Y0ei04045)

CALL CIStYuslZO,yR)

CALL TiXi=X0+1la9Z0¢1ls90ashes09'012%y3)
CALL CIS(=XN,204045)

CALL CIS(=X04y3Z0sR)

CALL TEX(=X0+1l,9=Y0+Lle90es4e90y'UlLl"y3
CALL TeEX(Yl4ie9Zl+las0en4es0s'U23'93)
CALL CiS(=A19214043) -

CALL CIS(=Kl9Z1leRk1)

CALL TEX(=XLl¢lesZltlesGarbes0s'022"53)
CALL CIS(YLleZ1l4045)

CALL CiS(YLeZ1l,e°1)

CALL TEX{(=Al+les=Yi*le90eshes0,'32L"43)
CALL CIS(=Xls=Y1ly0.5)

CALL CIS(=X1y=Y1yR1)

call CIS(=Xx049=Y030.5)

CALL CIS1=X0s=YDsR)

CALL TeEX({=i0Ue92090a3%a909"'X" 1)

CALL LINi{=100e300e9150e90.)

CALL TEX(130se2e90us40a909'Y1's2)

CALL TeX(24a9=1504900940909'Y"y1)

CALL LiN(Oe9=150e90491504)

CALL TtX(2-0L50v90.,*.'01'Z',l)

CALL PLOT(Ue9=>240)

CALL TEXU(le9=S23Uey4a90s'S52%52)

CALL PLOT(=S1lsVUesl)

CALL TEX(=>1yle9sOesb4es09'S1'y2)

LALL PLCT(Ua9S5341)

CALL TEX({1le05390s04e909'53%92)

LALL PLOT(5240401)

','uB2
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CALL
LALL
CALL
CALL
CALL.
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
CALL
7 STUP
END

0001
une2
0003
0004
0005
G006
0007
0008
0709
0010
0011 -
0012
0013
0014
0015
0016
0017

TEX(S2eles0as4e909'52%,2)

TEX(2Ues=4Ne sues3e9Us'SUBKIUTIN: IN£ZSF's10)
TEX(20es=0Ne sVe9HbeasUs ' TWTeRIELTIA DINTRE UOUA SFERE',29)
CiS(S2+04945)

CIS(O0s9=Scre5)

CIS(N.9534.5) -
CISt=51904945)

TRA(EZ22E3)

DEG

ANG (UBL)

DESEN(SHMRLsSMIL)

TRA(=E2y=~£E3)

TKA(=-ELl4E3)

DEG

ANG(UBY)

DESENISHR VS MIV)

TRALELy=E3)

TRA{=cly=E2]

DeG

ANG(UbZ)

DESENISMRZy5MIZ)

TRA(EL+t2)

" SUBRUUTINE DESEN(A{B)
: UIMENSION A(30)4Y (40)
N=37
PI=3.1416
UU=2.%P1/36
U=0e
DO 1G I=Loew
X(1)=A%CiS (V)
YL =8+SiNUJ
10 U=L+DU
H1l=N=-1
CALL PLOT(X(i)sY(1)40)
00 11 [=1sunl
CALL PLOT(A(I+L)yY(TIel)yl)
11 CONTINUE
KETUKN
e \ND

Problema intersectiei dintre doud sfere fiind rezolvatd se poate pune
problema mai departe, de a combina aceastd intersectie intre mai multe
sfere, in anumite conditii. Astfel, acest program principal IN2SF va deveni
un subprogram intr-un program mai general determinat de anumite rafiuni
geometrice, impuse de rezolvarea unor probleme puse de practici sau de
matematicd. Grafica pe calculator va consta si ea din desenarea sau vizua-
lizarea diferitelor succesiuni de elipse sau a rezultatului final.
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SUBROUTINE IN2SF
INTERSECTIA DINTRE
DOUA SFERE

Q\‘

S2

Fig. 4.2 2

Date de introre:

40)40.440, 25.
25,,23,,30, 20.
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4.1.5 Reprezentarea sferei in izometrie.

PROGRAM SFERIZ

C REPREZENTAREA SFEREI IN IZOMETRIE CU CONSTRUCTIA
C CERCURILGR PARALEL SI MERIDIAN

c

20

DIMENSION XT(B80)yYT(B80)+ZT(B0)¢XS(80)9YS(EO)sZS(BO)sXR(BO)sYR(BO) s
*ZR(80)
CCHMMON. /3LOCU/ALBE9GA9)29Y29229ALL9BELlyGAly

BAL2+BE29GA29A9B9C 9D 9XD YD

X2=0e
YZ‘O.
22=0. -
ALL=C.707
BEl=-ALL
GAl=0.
AL2=-0.,408
BEz=ALL
GAZ=C.82
AL=0.578
BE=AL
GA=AL
A=0.002 21 CONTINUE
B=A OC 22 1I=1+73
C=A XK=XR(I)
D=-10. YK=YR(])
CALL ASSIGW(le'CR:Y) ZK=ZR(])
CALL INIt3) CALL PRPLOT(I9XKy YK 3sZK)
ACCEPT 24XCoYCy2CsR 22 CONTINUE
FCRMAT(4F10e3940X) CALL DEG
PAS=5, : CALL PRPLOT(14XCsYCsZIC)
ALFA=0 /'{.i CALL CIS(XDsYDsR)
ALF1=0 1% CALL PRPLOT(140490490.)
1=1 L CALL CIS(XDyYD40.5)
XT(I)=XCe¢R&CUS(ALFA) 3 CALL LIN(XDysYDsXD9sYC+100,)
YTUI)=YC+R&SIN(ALFA) 3 CALL LIN(XDsYDyXD=86:55Y0=504)
ZTi1)=2C % CALL LlN(XDoYDvXD*86-5vYD-5O )
XStI)=xT(I) s CALL EOF
YStI)=YyC ~4 sTae
ZS(1)=2C+RSINCALFA) .| END
AR(I)=xC oF
YR(I)=YT(I) .
ZR(1)=LC+R¥CUS(ALFA)
I=1+1
ALF1=ALF14PAS
ALFA=ALF1%¥3,1459/180. JUBROUTINE PRPLOT(I¢X,Y,2¥
IF(ALF1.LE«300.) GO TO 5 CLOMMON /BLOCO/AL3BE +GA9X29Y29Z2sALLsBELyGALe
DC 20 1=1473 FAL2+9BE29GA29A+BoC 9D 9X1lsY1
XK=XT(I) LAMBUA= (A‘X*B*YOC‘Z*D)I(A‘AL*B‘B&OC*GA)
YK=YT(I) XP=X-AL*LAMBDA
ZK=ZT(I) YP=Y-BE*LAMBDA
CALL PRPLOT(I 9XKy YK9ZKI) ZP=Z~-GA%*LAMBDA
CONTINUE X1=AL1#(XP=X2 ) +BE L* (YP=Y2 )+GALl*(ZP=-22)
Be 21 i=1s73 Y1=AL2% (XP=X2 ) +BE2% (YP=Y2 )+GA2%(ZP=22+
XK=XS(I1) : IF(I.EQsl) CALL PLOT(X1sY140)
YK=YS(1) CALL PLOT(X1lyY1yl)
ZK=2S(1) RETURN by

CALL PRPLOTU(I¢XKyYK9ZK) END
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Aplicatii la programul SFERIZ

Fig. 4.2 ¢ Fig 4.2 b

4.2. Sectiuni plane in suprafetele conice

4.2.1 Sectiunea eliptici in conul circular oblic.

Vom considera, in primul rind, sectiunea in conul circular oblic care
nu contine ramuri inifinite, deci sectiunea elipticd, pe care o vom deter-
mina prin semiaxe.

Astfel fie planul de sectiune
Ax +~ By + Cz+ SD = 0; AS=;{: 1
iar \ S(%y, Yo, %) virful conului.

- Directoarea conului este cercul din planul orizontal de proiectie cu centrul

M(x;, ¥;, 7;) §i raza R. Se transformd planul de sectiune in plan de capit.

Conditia pentru definirea elipsei de sectiune prin semiaxe se subintelege:
Bx, — Ay, =0 (fig. 4.3)

Intersectia generatoarelor SM, si SM,; cu planul de sectiune conduce
la punctele M, si M;. Deci

SM, N P = M4 (x4, v4, 24)

SM; n P = M5(x5, y5, 25)
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Pef

S(_XO/YQU )
Fig. 4.3
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Punctele M,(x,, v,, 25) $i Mg(x3, vs, 23) sint urmele orizontale ale genera-
toarelor SM, si SM, si se obtin din rezolvarea sistemului format de ecuatia
cercului director si dreapta S)M; din planul orizontal:

(x—x%)2 4+ (y — y)*=R?

Ao == 1)
¥ gy =L g
X0 — %1
Notim panta dreptei:
Cere- Yo =0
: Xo — %y
Avem
; (x =22+ 5 (x — %) = R?
(x — %)* (1 4+ S}) = R?
obtinem

Xo — X _L
M2 [ ¢ 3 \/1 —{—Si
Yo = ¥ — Sl(xy, — %)

R
M, ‘ AN B
Ys = Y1+ Si(% — %)
il Determinarea coordonatelor punctelor M, si M; se face rezolvind ecua-
iile:
(SMy) Z—2 )2 F % g
o pide. Yo 7o del N Za =%
B Ax, + By, + Cz, + D
A% — %) + B(yo — 32) + Clzp — 2,)

Deci
% = %4 = Sy (% — %) + %,
Y =291=S3(y0— ¥2) + ¥z

M, (x4, ya, 24)
z=1z3=S4(2% — %) + 2

Analog rezolvind sistemul:
Ax +By+Cz4+SD =0

(SM,) Fros SN Vo W v 5%
Yo%  Yo—Ys 29 — 23

obtinem:
%5 = Sy (%— %3) + x4
¥s = Sg(¥o — ¥s) + ¥s

M; (x5, 50 25)
2y = S (% — 23) + 23
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Centrul elipsei de sectiune in proiectia triplu ortogonali este:

i
Mg{ »s =T
ra

Zg = e
\ 2

deci centrul axei mici spatiale M M.

Cercul de nivel care defineste axa mare a elipsei in spatiu si in proiectia
orizontald are centrul M, unde M, (x,, y;, 2) deoarece Z, = Z; al punctului
M,. Raza acestui cerc este Ry

Astfel
(SM,) - Tt W i SV ot B
=% G N TV . T4
gt &
Rezulti:
x =% = RK (% — 1) + 1, 2 — 2
y=23=RK(y,— )+ unde RK =" 1
z=12=RK(5—2)+ 2 i
sau

% = % + RK (% — x,)
Y72 =51+ RK (% — 1) M. (% v;, %)
o Bt

Determinarea razei cercului de nivel R;:

R, _ SM,; R R-SM, R(xg — %)% + (v — y2)® 4+ (20 — %)*

AR~ T g ==

R SN, SM;, ‘/("o — %)% + (% — 21)* + (20 — 2)?

Distanta centrului M, al acestui cerc fata de semiaxa mare a elipsei in pro-
iectia orizontali este MM,

MM, = V(% — %)* + (37 — e)®
Semiaxa mare a elipsei in proiectia orizontald este T,

T, = JR? — MgM7; T, = MgM,
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Semiaxa micd a elipsei in proiectia orizontald este T,
Ty = MzM, cos p, unde
C

COS @, = ————  jar
BT syAir Bt C

MM = \/(xe — %5)* + (Y6 — ¥5)° + (26 — 25)*

Pentru plottarea elipsei proiectie orizontald:
BB = arctg (——é—)
B

Dacd virful de plottare este
Mg(xs, Vs 25); 23 =10
obtinem:
T, =MM = F,

unde F, este semiaxa mare reald a elipsei de sectiune iar F, = R56 este
semiaxa micd reald a elipsei.

Avem
V=_Tzl'
\/Az_'_ B2
Deci
X% = %5 — BV
Mg s = 35 + AV
2g =0

coordonatele virfului de plottare in proiectia orizontali pentru elipsa proiectie.
Instructiunea pentru plottare este dupi relatiile anterioare:

CALL ELIPSA (X, Y,, 3, T, Ty, 0., 360., arc tg(-——%))

In mod analog se obtine determinarea virfurilor de plottare ale elipselor
proiectii verticald si laterala.

4.2.2 Aplicatie:
Virful conului S(xy, ¥, 25) %, = 19; 3, = 16.5, z, = 10.5

Centrul cercului director x, =6; y, = 5; z;, =0
Raza cercului director: R = 4
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Planul de sectiune:

x y z
oS NI AT PECH PET W SN
19 + 21.6 + e o
112.32 x + 98.8 y + 4104 z—213408=0 S = — 1
X2 = 3.004 Y2 = 2.350 Z2 =
X3 = 8.996 Y3 = 7.650 Z3 =
X4 = 6.339 Y4 = 5,300 Z4 =
X5 = 9.579 Y5 = 8.166 Z5 =
X6 = 7.959 Y6 = 6.733 Z6 =
X7 = 7.734 Y7 = 6.534 Z7 =
Tl = 3.453 T2 = 2.163
UBB = —48.689
X8 = 5.678 Y8 = 9.326 Z8 =
'SEMIAXA MARE REALA = 3.453
SEMIAXA MICA REALA = 2.302
. _Aplicatii propuse:
a) Planul de sectiune: .
A -+ L 1 =0 sau
22, 316 o =
112x 4+ 227y + 16722z — 246 y = 0
virful conului: S(x = 26; y,=19; 2z, = 14)
cerculadivector: 2,—10; V. =6 2, =0~
b) Planul de sectiune comun
: : o iliva, == 0 | san
18,8 .15 .10 Y
Al = 150
B1 = 165
Cl = 2475
D1 = —2 475
Cercul director al cilindrilor (comun)
Paj= A
¥y =5 RAZA R=3
z =10

CILINDRUL OBLIC AL1 = 13; BEl =6; GAl = 12
CILINDRUL VERTICAL AL1=0; BE1 = 0; GAl1 =10
CILINDRUL OBLIC FRONTAL AL1 = 11; BE1 =0; GA1 =8

=
sMa =R 8 55

]

Ri=35

.000
.000

2,189
612
1.401
1.401

.000
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4.2.4 Sectiuni plane punctuale in suprafetele conice sau cilindrice.

In cazul general al sectiunilor plane in suprafetele conice, conform teo-
remelor lui Dandelin, putem obtine printr-un numir suficient de puncte
sectiunile eliptici, hiperbolici sau parabolici. Alegind, astfel, un numir
suficient de mare de generatoare, obtinem punctele curbei de secfiune, inter-
sectind aceste generatoare cu planul de sectiune. Putem utiliza in acest scop
»SUBROUTINE INPLDR" studiatd in capitolul II.

Astfel, fie planul de sectiune
Ax+By+C+4+D=0

(%9, Yo %) Virful conului si (x,, y., 2,) coordonatele centrului cercului director
al conului, cerc de razi R in ipoteza ci este situat intr-unul din planele de
proiectie (sau in plane paralele cu acestea). De fapt, curba directoare a supra-
fetei conice sau cilindrice poate fi arbitrari in spatiu. In acest caz, genera-
toarele ce vor fi considerate in sectiunea plani in con sau cilindru vor fi
definite de virful conului parametri directori §i de punctul curent al curbei
directoare ce va fi determinat printr-un subprogram special.

Aceastd multime de puncte impreund cu virful conului vor determina
multimea de generatoare, care vor fi intersectate cu planul de sectiune prin
subprogramul INPLDR.

Vom considera, de exemplu, 72 puncte pe circumferinta cercului director
al conului sau cilindrului ca urme orizontale ale generatoarelor alese din 5°
in 5° sau din 9° in 9°.

Astfel, pentru intocmirea programului, vom putea scrie:

PAS..o— 5 saus:9

COSA = COS (ALFA)

SINA = SIN(ALFA)

XT = XC + R*COS (ALFA)

YT YC + R*SIN (ALFA)

ZT =ZC

ALF1 = ALFI1 4 PAS

ALFA = ALFI1 * 3,14159/180

Constructia tangentelor la cercul divector al suprafejei conice (pentru gene-
ratoarele de contur aparent)

Ecuatia cercului este:
(x — @)t + (y — b)) = R?
Ecuatia dedublati a tangentei este:
(x—a) (m—a) +(y -0 (n—b=FR

in punctul x,, y, de pe cerc.

I
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Aceastd tangenti trebuie si treaci prin virful (v;, v,) al conului. Deci
rezolvarea sistemului:

{ (v, —=a)(x; —a) + (v —0) (31 —b) = R?
(¢, —a)+ (y, —0)?=R?

conduce la determinarea celor doud puncte de tangentd ale generatoarelor
de contur aparent (orizontal, vertical, lateral).

Dezvoltind, obtinem:

Vi—a
_‘—=“1
vZ—b
R? 4+ av, + bv, — a2 — b2
: =508
v, — b
V1= —X; + Uy

Inlocuind aceastd valoare in cea de a doua ecuatie a sistemului, rezult :
Tyl + Toxy + T3 =0
unde: ‘ '
+ Ty=1+u
+ Ty = 2buy — 2a — 2u,u,
+ T3=a2+b2+u‘é;2u2b—R2

Rezolvind ecuatia de gradul doi, obtinem coordonatele punctelor de

tangen{d pe care le notim (in forma programabild) prin X11, X12 si Y11,
Y12, unde:

=T, ‘/Tzz — 4T T
Yil.= ~X11-Ul'+ U2
Y12 = —X12- Ul + U2

X1, X112 =




4.2. Sectiuni plane in suprafete conice 181

ceon

4.2.5 Program INTCIL

FRKUOKAM INICIL
CLUORUUNATELE CeRCULUI DE BAZA ALt CILANURULUL SINT ACsYX94C 1AR RAZA R
PARAMETRIL ODIRECTORI Al GENERATUAKRELUK CILINLDKULUL SINT ALsbBEsGA
FPARAMETRI1 CARE DEF INESC PLANUL vt SECTIunE SINT AsBsCsb
DIMENSION XC(100),YC(10U)9ZC(L00)yR(LUU)9ACLUV) 9B (L0U)C(Ll00YSLI(]0
#0)sAL (L00) oBE(LVO0) 9sGA(LUU) s X2 (LUUL) Y2 (1V0)9L2(10UV)
CALL ASSION(lye'Ck:?)
CALL ASSION(ce'LPLIY)
CALL ASSION(39'PP:Y)
CALL INI(3)
KeAD(l93) N
3 FURMAT(14)
ktAu(lvl) (XCCL) sYC(I) 9ZC(I) sR(I) o I=10N)
1 FURMAT (4F1Ue3940x)
KEAD(1s2) (AL(I).ut(l)ouh(l)ylllsn)
¢ FURMAT(3F1Ue3950X)
“KEAU(1910) (A(l)yﬂ(l)ot(l)vb(l) I1=1etv)
10 FURMAT(4F1V0e3940K)
FAS=Y9
LU 4 I=1sN
WRITE(29101) I
LUl FORMAT(' 99 'SITUATIA NR3'912//)
K=0
WHITE(2921) ACU(I)YC(I)9ZC(L)oK(I) X
2l FURMAT(' '3 'COURDONATELE CENTRULUI CeRCULUL Si KAZAY/Y Y,4F10.3/7)
ALF1=0
v=1
5 CUSA=COUS (ALFA)
SINA=SIN(ALFA)
AT=XC(L)+R(L)¥COS(ALFA)
YT=YC(I)+R(I)#SIN(ALFA)
ZT=2C(I1)
WRITE(Z2+8) K
6 FURMAT (Y 19'K='913/)
WRITE(297) ALF1
T FURMAT (' vy 'CALCULUL PENTRU UNGHIUL ALFA='sF6.2/)
Al=A(1l)
Bl=g(1)
Ci=C(1}
Ul=D (1)
ALl=AL (D)
BEl=BE(I) '
GAl=GA (1)
CALL INPLUR(Alsbly CloDngTvYToZTaALIoBEIoﬁAlvloY’Z)
A (J)=X
Ye(J)=Y
2e(J)=2 V23
WRITE(296) XTeYTe2ZTeX2(J)eY2(J)s22(J)
6 FURMAT (" "9 'PUNCTUL DE PE CONTURUL BAZEI'93F10e3/% *9'PUNCTUL OE
#INTERSECTIEY93F10,37)
K=J
y=Jd+l
ALFLl=ALF1+PAS
ALFA=ALF1%3.14159/180,
IF (ALFleLTe360) GO TO S
CALL LIN(=130s90ay1l30e90s)

is
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30

Sl

VAaLL LIN(Ues=5De90e995s)

Cabh TEA(=]130s0logUes2eS5oVetx001])
CALL TEA(L3VUsvlieos0erledove?Y]ltos)
CALL TEX(1a995690492:5909%2%91)
CALL ToAlles=Y5a90e2Z2e290sY1,51)
CALL TEX(edeadslUegZedoUntutyrl)
CALL TEA{LU.9=20,90er4esVs PSUBKUUTINE LINTCLL'947)
CALL TEX(lUe9=30,90004epUs"'SECTIUNE FPLANA IN CILLINURU'yCH)
Si==pl/Al

S¢==Dl/ol

Sa==UlsCl

Lrll PLUT(Us9=5250)

CALL PLUT(=S1yVeyl)

CALL PLUT(Ve9d391])

CALL PLUT(SZy0esl)

CALL TEA(Le9=Scr0er2e5909'S2%92)
CALL TEA(=SLlelerUe92e5929'51%92)
Chall TEX(le9S390a92e59Upt1S30,2)
LALL TEA(SerlerUaglebelp?52%42) §
Cally LIS(Scrlered)

CALL Ci5(Ver=5cr,5)

CALL CI5(VUesS3pen)

CALL CIS(=5190e0,45)

LALL LIS(=80es=40,35R)

CallL CLlS(=8Ves=2049K)
AXLl==gVe+R ()

AYl==2Ue=K (1)

ARc==BUe+k (1)

XYe==8Ue~=K (1)

CALL LIN(XX190e9XX20504)

CALL LIN(XXZ95SUesXY29504) A
CALL LIN(XYZ950e9XY10Ue)
AAR3=cle+k(])

AY3=cUe=K (1)

AR4=40e+r (1)

AY4=4Ue=K(I)

CaLL LIN(XY390e9xXY4050.)

CALL LIN(XY4950e9XX4950,) o
CALL LIN(XX4950a9XX3000) 3
CALL LIN(=80ep=40,9=2009=200)
CALL LIN(=2Ue9Uey=80e95Ve)

CALL LIN(Z2Ues0e940e9500)

CALL PLG(YZ29Z291,43991)

VU 30 J=1y939

Ae(J)==XE (V)

Ye(J)==Ye2(J)

CUNTINUE

ALl PLOIXZ9Z291493991)

Call PLG(X29YZ291493901)

CUNTINVE

LU 3L J=le3Y

Ac(J)==X2(J)

Ye (J)==Y2(J)

CONT INUE

KAD=SURT (40004)

BL=RAD/ 3

Sectiunea plani punctuald intr-o suprafati cilindrici este prezentatd

in tripli proiectie ortogonali in figura 4.4a epura fiind executata integral
la plotter.
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bLe=bC ¥~ . L.

BT=SukrT (L)

Pnﬂlb.'bT/ZO.

"‘\-515.“UC/£°.

R1=PM® LS. /M0

x11=-20.+h1

YS2=15.0teg=H][0®2

YS=SUukT(YS2)

Yil==g0e=YS

pU=Z s #XAL/ 30

AF2=Ap%#2=1600.

AF=SWURT (AFZ)

KN=15.%AF /40,

Nu=LH.®AL/20.

HM=RN* 1D e /NU y ;
Krlg==80.=HM .
Y1S2=15.882=ppMes2

YLS=SSURT(YLS2)

Yi2m=4Ue+YLS g
xel==gve=nl .

Yel==2Ue+YD

Ag2==ble+HM

Y‘d&=—40._-YlS "

wKITE(2940) xlx.yl1.xal.v:x.xlcovxclxaz.vcz

40 FURMAT(? 'v'Xllovll'oZFlo.Jo'xZP»Yzl'.erloodl' Vet RLCoY1Z%92F 1063

a1x229Y2292Fl0e3//) £

CALL LIN(AL sYllencerYee)

CALL LIN(X12oYl2yxelsYel)

CALL EUF N

ST10P

EnND

- SUBKUUTINE INPLUR(ALsBlaCloUl o AT oYTeZToALLIbBELIGALIXSY )
AB=(“I“KT*UI’YT4C1'ZT¢UI)/(Al'ALl*bl'Htl#Cl’bAl)

A=AT=ALL1®AK
Y=Y T=dtl®AK
L=LT=0AL®AK
KETURN
ATV
Z
S3
v S 52
%
SUBROUTINE INTCIL
SECTIUNE PLANA IN CILINDRU
st
Y

Fiz 44 a
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SUBROUTINE INTCON
SECTIUNI PLANE IN

SUPRAFETE CONICE

Ba

FUBROUTINE INTCON
SECTIUMI PLANE N

/ SUPRAFETE CONICE

Fig. 4.4 ¢
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figurile 4.4b si 4.4c. Epurele sint executate automat
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Sectiunile plane punctuale in suprafetele conice sint redate in tripla

roiectie ortogonal
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4.3. Programul pentru constructia perspect

de rotatie generale

Considerdm rotatia curbei parametrice plane

I' situatd in planul vertical x,0z, in jurul axei verticale Z, = z.

4.3.1. Baza matematicd.
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Aceste curbz T in rotatie d=finesc curbzle meridian ale suprafefei. Analog
fiecare punct al curbei descrie cite un paralel orizontal al suprafetei de rotatie
(fig. 4.5). Avem deci in planul meridianului ecuafia:

{ Xo =X0(u) unde % € [umin ’ umu]
Zy = Zy(u)
lar coordonatele spatiale vor fi:
X = Xy(#) cos V
Y = Yy(u)sin V
Z = Zy(u)
unde V €0, 2x]
Alte elemente necesare in reali-

‘zarea programului sint numdrul para-
lelilor, numdrul meridianelor, numirul
punctelor pe paralel, numirul punctelor
pe meridian, limitele pentru paraleli
si limitele pentru meridiani. :
Alte detalii pot fi extrase din lista-
rea programului, iar imaginile perspec-

Z,~2

Fiz. 4.5

tive ale suprafetelor de rotatie obtinute sint date in figurile 4.6 si 4.7a, b

c, &, & si-f.
FROGRAM ROTAS

C FROGRAM FENTRU OBTINEREA MODELULUI SUPRAFETELOR DE ROTATIE

c

COMMON /ELOCL/X,Y,Z,AL,BE,GA,X2,Y2,Z2,
1AL1,BE1,GA1,AL2,BE2,GA2,A,B,C,D

X0 (T)=20.%COS(T) %x3
ZO(T)=20.%SIN(T) #%3
X2=0
Y2=0
Z2=0.
AL1=0.707
KE1=-0.707
6A1=0
AL2=-0.408
HE2=-0.408
GA2=0.82
AL=0.578
EE=0.578
6A=0.578
A=0.002
F=0.002
£=0.002
D=-10.
CALL ASSIGN(1,’CR:?) C
CALL ASSIGN(2,'LP:’)
CALL ASSIGN(3,'FF:’)
e CALL INICD)

oonnodo’

aoon

Smnonu

NR=NUMARUL PARALELILOR

NM=NUMARUL. MERIDIANILOR
NER=NUMARUL FUNCTELOR FE FARALEL
NEM=NUMARUL FUNCTELOR FE MERIDIAN
UMIN,UMAX=LIMITELE FENTRU PARALELI
VMIN,VMAX=LIMITELE FENTRU MERIDIAN

NR=20
NM=12
NER=30
NEM=40
UMIN=0.
UMAX=6.28
UMIN=-1.57
UMAX=1.57

DUL=(UMAX-UMIN) / (NER-1)
V1= (UMAX-UMIN) /7 (NR-1)
DU2= (UMAX-UMIN) / (NM-1)
IV2=(UMAX-UMIN) / (NEM~-1)

GENERAREA FARALELILOR
V=UMIN
DO 200 J=1,NR
U=UMIN

DO 100 Is1,NER
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+1 X=X0 (V) *COS (U)
42 ’ Y=X0 (V) %*SIN(U)
43 L Z=Z0(V)
44 CALL PRPLOT(I)
45 xoo U=u+DU1
CTRECEREA LA PARALELUL URMATOR
46 ' V=y+DV1
47 200 CONTINUE
c GENERAREA MERIDIANILOR
48 U=UMIN
49 ; DO 400 J=1,NM
50 ! V=UMIN
<3 | : IF(J.EQ.NM) U=UMAX
52 DO 300 I=1,NBM
53 X=X0 (V) #COS (U)
54 “¥=X0 (V) #SIN(U)
a9 . Z=20(\V)
56 . GﬁLL,PRPLOT(I)
g 300 V=VU+DY2
C TRECEREA LA MERIDIANUL URMATOR
58 U=U+DU2
oy 400 CONTINUE
60 CALL EOF
61 STOP
62 END
01 SUBROUTINE PRPLOT(I)
02 COMMON /BLOCD/X,Y,Z,AL,BE,BA, X2 Y¥2,22,
iAL1,RE1,GA1,AL2, BE GA2 A B,C
03 LAHBDA (A*X+E*Y+C*Z+D)/(A*AL+B*BE+C*GA)
04 XP=X-AL*LAMBDA
0S5 YP=Y-BExLAMERDA
06 ZP=2-GA*LAMBDA
07 X1=AL1% (XFP-X2) +BE1%(YP-Y2) +GA1* (ZP-Z2)
08 Y1=AL2% (XP-X2) +BE2% (YP-Y2) +GA2% (ZP-Z2)
09 IF(I.EQ.1) CALL PLOT(X1,Y1,0)
10 CALL PLOT(X1,Y1,1)
11 RETURN’

e - END -



=Ue
UMAA=D e LD
ViilNE=le5D/
VMAA=1 oD/

UMl

Cue®LUN L) oty
tU(T)=cUe®SLin(I)#ud

AV (1)

Fig. 4.6 a

Fig. 4.6 b

X0(r) =50.%C0(T)
ZO(1) =50.% SH (T)
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T+ 4,
T

ZO(T)=T#T=4,%T+ 4,

Fig. 46 ¢
Fig. 46 d

XO(T)=T*T-3.

UMIN=0,
UMAX=6,20
VMIN=0,
VMAX=4,




XO(T)=T2T

LO(T)=T&T*1/10.

Fig. 4.6 ¢
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Dét)
7 14

TEST ROTIZO

Fig. 4.6 f
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4.3.2 Program ROTIZO

PROGRAM ROTIZO » y
C FPROGRAM PENTRU OBTINEREA MODELULUI SUFRAFETELOR DE ROTATIE
c

COMMON /ELOCD/X,Y,Z,CU1 ,€u2,Cu3, Cu4,CuUs,Cus,CU7

X0 (T)=15.%COS(T)

ZO(T)=40.%SIN(T)"

CU1=-0.865

CU2=0.845

CU3=-0.5

CU4=-0.5

CUS=t1.

CU6=-0.707

CU7=-0.62 =

CALL ASSIGN(1,'CR:”")

CALL ASSIGN(2,'LF:")

CALL ASSIGN(3,'FF:")

CALL INI(3)

CALL SCA(10.,10.)

NR=NUMARUL PARALELILOR

NM=NUMARUL MERIDIANILOR
NER=NUMARUL FUNCTELOR FE FARALEL
NEM=NUMARUL. FUNCTELOR FE MERIDIAN
UMIN,UMAX=LIMITELE FENTRU FARALELI
VMIN,VMAX=LIMITELE PENTRU MERIDIAN

O0oO000On00

NR=20
NM=12
NEFR=30
NEM=40
UMIN=0
UMAX=6.28
UMIN=-1.57
UMAX=1.57

NU1=(UMAX~UMIN) / (NER-1)
V1= (UMAX-UMIN) 7/ (NR-1)
TU2= (UMAX~UMIN) / (NM-1)
V2= (UMAX-VUMIN) / (NBM-1)

GENERAREA FARALELILOR

aan

V=UMIN
0o 200 J=1,NR
U=UMIN

0 100 I=1,NER
X=X0 (V) *C0S (W)
Y=X0 (V) %SIN(U) <
Z=Z20 (")
CALL FRADIM(I)
100 e=U+DUL
CTRECEREA LA PARALELUL URMATOR
” U=U+IV1
200 CONTINUE
C GENERAREA MERIDIANILOR
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U=UMIN
ng 400 J=1,NM
Y=UMIN
IF (J.EQ.NM) U=UMAX
10 300 I=1,NEM
¥X=X0 (V) *COS (L)
Y=%0 (V) %S IN ()
Z=Z0(V)
call FPRADIMLI?

300 V=U+IV2

£ TRECEREA LA MERIDIANUL URMATOR

U=U+DU2
400 CONTINUE
CALL EOF
5TOP
END ‘s

SUBROUTINE PRIZOM(1)

CUMMON /BLOCD/XsYoZoCULloCU2yCU3sCUSGsCUSeCUBICUT
XP=X

YP=Y

2P=Z

X1=CUl®Xp+CU2#YP

Y1=CU3®XP+CUL®YP+CUS®ZP

IF(I.EWel) CALL PIOT(X1eY1le0)

CALL - PLOTEX1leYlo1)

KETURN
END
Z= Yy
COORDONATELE PERSPECTIVE IZOMETRICE
X1 = ~XQy COS L+YGp COS [3
Y1 = —Xgy Sinol =Ygy SINB+2Zg3
u% @ Pi1(x1, Y1) QU= €25 ; CU2=G2 LOS B
o ! xy CUS==Gisind i cu4=—Q28if; CUs-gs
A e | ) g=a0° X1 = CUI¥XP+CU2%YP
2 | . Y4 =CU3* XF+Ciu4*YP+CUS*ZP
- a | .
& | b UI=-0865  CU2=C0S30%= ‘fg’— =0.865
g, ! Y cuim—03  cug=-sina’- ~%=-a5
o s cus=1
\\\ | v »
~(a,b) SUBFPROGRAMUL PRIZOM(I)
Fig. 4.7 a
01 SUBROUTINE PRADIM(I)
e COMMON. /BLOCD/X, Y,Z,CU1,CUZ, CU3, T4, CUS, CUS, CU7
04 YP=Y
05 FASYA
06 X1=CUxXF+YF
07 Y1=CU7%*XF+ZF
08 IF(I.EQ.1) CALL FLOT(X1,Y1,0)
09 CALL FLOT(X1,Y1,1)
10 RETURN ’
11 END R oyl e o
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COORDONATELE PERSPECTVE
DINETRICE

/]

{

a Y
45° :
x, 48

{X!- CUE % XP*YP
Yt =CU7 * XP

CUE ~—070=-%— s

vy = —-062=-08%

SUBPROGRAMUL PRADIM(T) PRIZOM

Fig. 4.7 b Fig. 4.7 ¢

Fig. 4.7 d

Aplicatiile programelor ROTIZO si ale subprogramelor PRIZOM (I)
si PRADIM (I) sint ilustrate in figurile 4.7.b, c, d, e, {.
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X

Fig. 4.7 e

4.4. Program pentru constructia (reprezentarea perspectivi a)
hiperboloidului de rotatie cu o pinzi

Az

oo 0 4.4.1 Baza matematica

2 P2(x2,Y2,4, % Figer
Y24 Si considerim reprezentarea schema-

ticd in perspectivi paraleld a hiperboloi-
dului de rotatie cu o pinzi din fig. 4.8.

Elementele care sint necesare pentru
intocmirea programului vor fi urmai-
toarele:

R1 . & R; — raza cercului paralel inferior

7(X4,1,0) R, — raza cercului paralel superior
H — iniltimea segmentului de hi-
Y : perboloid cuprins intre pla-

Fig. 4.8 nele celor doi paraleli



N — numirul de generatoare din primul sau al doilea sistem

U — unghiul care mdsoard pozitia urmei P1(X1, Y1, 0) de inceput
al primei generatoare pe cercul inferior fati de originea dati
D — unghiul diferentid in plan orizontal dintre proiectiile orizontale

ale punctelor P1(X1, Y1, 0) si P2(X2, Y2, H).
Alte elemente pot fi urmdrite pe listarea programului. Imaginile perspec-
tive ale hiperboloidului de rotatie cu o pinza obtinute sint redate pe figurile
4.9, 4.10, si 4.11.

4.4.2. Program HIP1P

PROGRAM HIPLP
PROGKAM PENTRU REFREZENTAREA HIPERBULOIDULUI CU O PINZA
FENTKU UEFINIKEA RIPERBOLOIDULUI SE DAV
Kl=rAZA CERCULUI LE gUS
He=KRAZA CERCULUI LE SUS
h=INALTIMEA HIPERBOLOIDULUI
N=NUMARUL PUNCTELUK PE CURBA
U=ULFERENTA CURESPUNZATOARE DINTRE PUNCTUL DE SUS SI CEL DE JOS ALE
#CERCURLLUK
UIMENSIUN AP (400) 3 YP(400) 9ZP(400) 9X1(900) oY1 (400)9Z1(400)9X2(400
#Y2(400)9£2(400) 953(400),Y3(400)
KEAL®4 NPyLAMBDA :
INTEGER TRASyFROP
CALL ASSION (lse'Ck3Y)
CALL ASSION (2e'LpPi')
CALL ASSIGN (39'PpP3)
CALL INI(3)
KEAD (194) TRAS»PROP
4 FURMAT (212)
REAU(L1959) XUsYUsZ09XCoYCeZCoAsBrCoDrALLIBELIGALIALZ2YBECYGARY
#ALyBE 9 GA
5 FURMAT (BF1045)
KEAD(192) RLlpsREZ9HeNI1
2 FURMAT(3F10e3915445X)
F1=3.1%16 )
DU=Z2e#PL/FLUAT (N])
i=0
U=Vl
L00 IF(UeGES2e*PI) GO TO 200
I=1+1
XL(I)=R1%CUS(U)
YI(I)=Rr1®#SIN(U)
Ae (1)=Rre®*CuS (U+Du)
Ye(l)=Ke®SIN(UrLY)
LLiL)=0e
Lell)=n
U=U+LU ;
WITE(2o2U3) IeX1(L)oYL(I)9Zl(L)oR2(1)oY2(1)e2e(])
€03 rURMAT(? 919139 "KLl YloZ1l'93F1l0e39'A20YC9LE03F 103/
6U TO 1lou :
cvl h=N1
VU 1 1l=len
AP(IL)=A1(LL)
YP(I1)=Y1l(lL1)
LP(L1Ll)=ci(li)
1 CUNTINUE
Ni=pn+l
We=EwiN
LU .21 [é=inlsineg
ArF(Le)=rc(le=N)
YP(LE)=Yele=N)
er(le)=Lelle=N)
€l LUN) It
ULV 20 1=l SR
aF (PrUPennEoed) 00U TU 15
LAMBUAS (ARAF (L) +R#YP (1) +C+ZP (1) *U) / (A*AL+B®DE+G¥GA)

GO0



5

13

<0
cue

A=AP (1) =AL®LAMBUA .- e

Y=YP (1) =BE*LAMBUA S T

L=LP (1) =GA®LAMBUA

LU To 13

UVP=SQRT ((XU=KP (1) ) #8324+ (YO=YP (1)) #®2+ (ZU=2P (1)) #%2)

CL=(AU=XP (1)) ZDVP
CM=(YOU=YP (1)) /70VP
C=(Z0=4LP (1)) /70VP

LAMBUA= (A®XP (1) +B4YP (L) «C#*ZP (L) +U) 7/ (ARCL+B*CM+CRUN)

A=XAP (1) =CL®*LAMBDA

Y=YP(1)=CM*LAMBDA

2=4P (1) =CN*LAMBUA
X3(L)=ALL1# (X=XC) +BE1# (Y=YC) +GALl# (Z=ZC)
Y3(L)=ALE® (A=XC) +BE2* (Y=YC) +GACH® (£=4C)
whiTE(29202) 19X3(I)eY3(1)

FURMAT (' '9[492(14XsFT7el))

IF (TRASeNEel) GO TO 35 #
VO 9 I3=1sN H
CALL LIN(X3(I3)oY3(I3)ex3(13+N)eYI(I3+N))
CUNTINVE

CALL EUF

STOUP -

EnD

\ d{
W S
IR
s
JOSKTN
//”’"’"""‘n’ A
W A\
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4.5. Program pentru constructia perspectivi a suprafetelor
de translatie (I)

4.5.1 Baza matematica

Consideram suprafata de translatie definitd de curba generatoare p =
= p(u) care se deplaseazd pe curba directoare ¢ = ¢(v) sau reciproc.
Ecuatia parametrici a suprafetei este de forma:

F =P, 0) = plu) +2() sau

x = py(u) + 4,(v)
y = Ba) + 8,0); unde {2 e o
2 = Palu) + (0 UCTRER

Sint necesare ecuatiile parametrice ale curbelor P si (, limitele para-
metrilor, numirul de curbe in translatie (10), numirul de puncte pe fiecare
astfel de curbd (30), precum si pasul sau distantele dintre curbe. Alte elemente
pot fi citite pe listarea programului. Imaginile perspective ale suprafetelor
de translatie (parabole pe parabole) obtinute sint date in fig. 4.12 a, b, c, d.

4.5.2 Programul TRANS pentru generarea modelului suprafetei de trans-
latie
PRUGKAM TRANS
C PKOGRAM PENTRU GENERAREA MOUELULUI SUPRAFETEI DE TRANSLATIE
COMMON /uolLJCu/XeY 9ZsAL 9BEsGA9X29Y2422
LALLebELGAL9AL293E29GA29A989Cy0
C ECUATIILE PARAMETRICE ALE CURSEL P
PL(T)=C. e
P2(TI=T
PITI=10ua=(10¢/(UMAXSUMAX) ) HT#T

c
C ECUATIILE PARAMcTRICE ALE CURBEI 4

GLIT)=T
Q2(T)=0C.
Q3(TI=Ce=(0a/ (VMAXTVMAX ) ) $T%T
C
X2=04
Y2=0. S NP=NUMARUL CURBELOR P
22=0. C NQ=NUMARUL CURBELOK @
AL1=0.707 (o NBP=NUMARUL PUNCTELOR PE CURBA P
2§i=50-707 C N3U=NUMARUL PUNCTELOR PE CURBA Q
AL2==0.408 T LIMITELE PARAMETRILOR
5E2=-0.4U8 NP=10
GA2=0.082 NC=10
AL=0.,578 NBP=30
8E=0,578 N Bu®30
GA=0.578 JMIN==10.
A=0.002 JMAX=10.
8=04002 N hEeb
C=0.002 AXZ45,
==10. (UMAX=UMIN)/(NBP=1)
CALL ASSIGN(14'CRz2') LUMAX=UMIN)/Z(NC=-1)
CALL ASSIGN(24'LP3') VAAA=YMIN)I/(N8Q=1)
CALL ASSIGN(34'PP2') VHAX=VMIN)/(NP=1)

CALL INT(3)
CALL SCA (5., 5.)
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C CURBA GENEKATOARE=Py CURBA DIRECTOARE =0Q
C

Lo

V=VMIN
UC 250 J=1yNP g v
U=UMIN L
UC 200 I=1y4NyP i aNg .
X=P1(U)+31(V) o
Y=P2(U)+d2(V) ; :
Z=P3(U)+23(V) "
CALL PRPLOTICIL) ‘

200 U=U+DUL 4 x & LN

TRECSREA LA CuRsA URMATUARE h 9
250 ¥=V+LVe

o

CURLA GENtRATCAKE=Qy CURBA OIRECTUARE=P

b,

[sizN e

U=UMIN "
UC 400 J=14Nu - ;
V=VMIN . a
JC 300 I=1sNbQ - s
A=PL{U)+GL(V) 5 )
Y=P2{U)+u2(V) - i
2=P3(U)+u3(V)
CALL PAPLOTI(I)

300 Vavsivl

L TRECEKEA LA CURJA UKMATUAKE

400 U=U+DUZ
CALL EgGF s -
S TubP et £
ENU -

SUSRUGUTINE PRPLOT(L)
CCHMUN ZoLuCu/XeY ol 9AL 9 BE 9GAyX29Y291 4l
14LLsLEL g GALIAL293E29GAZ1A9B9CHU
LAMBLAS(A%A+5%Y+C#2+40)/ (A%AL+B#BE+(C*GA)
XP=X=AL®LAGBUA
YP=Y=Bc*LA1BuA
IP=71-GA*LAASJA :
L1=AL1#(XP=X2)+BE 17 (YP=Y2)+GAL*(2ZP=22
Y 1=AL2%(AP=X2) +8C2% (YO =YZ2)+GA2*( ZP=22)
IF(IeFuel) CALL PLUT(X19Y1,50)
CALL PLOT(X1lsY4iel)
SETUNN
EnD

Fig. 412 b
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Fig. 4.12 ¢

4.6. Program pentru constructia perspectivi a suprafetelor de
translatie (II) speciale care trec prin frontierele domeniului

4.6.1. Baza matematica

Generalizind programul suprafetelor de translatie de tipul (I) putem
impune conditia ca suprafata de translatie si treaci prin frontierele domeniului.
Analizind fig. 4.13 putem scrie curba (parabola) directoare:

—a < v < +a

@1(v) = v
g2(2) =0 Made: o s kg
0a(2) = o — dot? e

De asemenea, pentru curba (parabola) generatoare avem:
#y(u) = const. —b<u< +b
Do(tt) = u unde b < g l) Tl = h

polu) =h—d-u?
In rest intervin aceleasi elemente care au fost folosite la intocmirea pro-

gramului (I).
Imaginile perspective ale suprafetelor de translatie de tipul (II) obttnute
sint date in figurile 4.14 a, b, ¢, d.

S
Ax

Fig. 4.13



4.6.2. Program TRAN 2

PROGRAM TJRANZ
C PROGRAM PENTKU CONSTRUCTIA SUPRAFETELOR DE TRANSLATIE SPECIALE
C CAKE TREC PRIN. FRONTIERELE OOMENIULUL
REAL SEP1(3)sSEP2(3)9XsYe2Z
UATA SEP19SEP2/=555549=555549=555549=999941=59599=999%9¢/
CALL ASSIGN(Z29'TRANZ2eDAT?)
NP=10
t‘st
bvl=0.2
TWPE/ 2
1 FURMAT (' 99 'DATI DOMENIUL SI PARABOLA DIRECTUARESAsBsHOL/)
ACCEFT *®*saypbyHU .
LU=HO0/ (A®A)
vul=g®a/ (NP=1)
uue=0.4
uve=g#g/ (NP=1)
C OGENcRAREA CURBEI P
b
100 IF(UeGTeA+E)GO TO 1000
xl=U
Yi=0e
L1=HU=DO*U*Y
n=£1
u=H/ (B*B)
V= (=B)
150 1IF (VeGTeB) GO TO 200
re=0
Ye=V
Le=H=D#y#y
X=X1l+xe
Y=YL+YE
i=22 .
WRITE(2) X9Ye2Z -
v=V+DVvli
LU TU 150
¢l u=sU+uvl
WKRITE (2) SEP]
LU Tu 100
€
C OGENERAREA CUKBEI Q
1Uu0 Lu=H0/ (B%*B)
y==8
Li0U LF(Ve6TeB+E) 6O TO 2900
AL=0
Yi=v
L1I=HU=LO®Y*Y
n=Z1
U=H/ (A®A)
Us=a
1150 1F (UebTeA) GO T 1200
Ac=U
Ye=0.
Le=R=DRURY
A=X1l+X2
Y=Y1l+Yc
i=le
wikile (2)XeYe2
u=y+uue -
60 TO 1150

lcuu V=v+bVie
wklTe (2) SEP1L
U TO 1100
2UUu wRITE(2) SEPZ 3
CALL CLUSE(Z)
STop
EiND
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Fig. 4.14

4.7. Program pentru determinarea intersecfiei dintre o sfera
si un paraboloid hiperbolic

4.7.1. Baza matematici

Considerim sfera definitd prin centrul (XQ, Y(Q, ZQ) si raza R (fig. 4.15).
Paraboloidul hiperbolic este definit prin directoarele AB si CD iar planul
director I' al paraboloidului este frontal.

Pentru determinarea liniei de intersectie sectionim ambele suprafete cu
planele I'|| T", pasul sectiunilor plane fiind 2R/GK. Sectiunile plane in sferd
vor fi cercurile de diametre P,Pg, iar sectiunile in paraboloidul hiperbolic
pot fi generatoare de tipul (M,;N,, M,N,, M,;N,). Cercurile de sectiune si
aceste generatoare vor avea (dacd existi) puncte de intersectie de tipul K,K;
care constituie linia de intersectie dintre cele doud suprafete.
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Y

73

Fig. 4.15

Astfel coordonatele punctelor M si N se obtin rezolvind sistemele de

ecuatii:
Y 55 Nay a8 =20 L Dt & UL, e
Vg, == g — 2¢ Mo 7Y Zp — 2,
Y =3)p Y = Ve
Avem:
b e
Y = (vr — ye) (78 — 2¢) %
A, S5-De

¥riad (v — ¥a) (2p — 24) +z,
Y¥p— Ya
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Calculdim abscisele punctelor M si N:

X—2% _ Zgip x—xAg <im= T4
xB—‘xc ZB—‘ZC xD—xA ZD—ZA
2= Zy 2= 2Zy
obtinem:
x, - Ko =X (Tu—20) o
Zy —Z¢
(Xp — X)) (Zy — Z4)
Xy = X
N Zo — Z, + &4

Construim sectiunile plane in sferid prin planele I'*

{ (z = 20)* + (y — 30)* = *
N el

unde # =z, — 2z,

Obtinem:

Zp,pr = Zo N1 — (yp — ¥o)?

Calculim coordonatele punctelor K si K' ale punctelor de intersectie
dintre sferd si paraboloidul hiperbolic:

Xy — Xy Zy—2y

(x — 20)* + (2 — 2)* = (2 — 2o)?

Obtinem:
Xy — X)) (Zx — Z, B 44D
Xp = ZNM)_(Z:, Wt Xyi Ya=Yri Ze=S
(Xy — Xu) (Zx — Zu) B D
X SO X : Y g —— Y ; Z y, ==
K ZN —ZM + M K F K A
unde

4 = Xy — Xu)* + (Zy — Zn)?
B = —2(Xy — Xy) [Zy(Xy — Xyy) — (Xo — Xi) (Zy — Z3)] +
B Ly Z)®
C=(Zy —Zy)?2[28 —n2 + (Y — Yo)il + [Zy (Xy — Xpy) —
— (Xq — Xy) * (Zy — Zy)*; D= B4— AC

Cu aceste elemente matematice putem intocmi programul. Rezultatele
intersectiei in tripld proiectie ortogonalad sint ilustrate in fig. 4.16 executati
la plotter integral.
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HOO DL e

4.7.2. Progrém HIPSF

PROGRAM HIPSF

PROGKAM TNTERSECTIE nINTRF DOUp SUPRAFFTF

FAKAKOLOID HIPERBULTE ST SFERA

SFERA ESTE DEFTINTTA PRIN CFNTRUL XQeYQe70 SI RAZA R
DIRECTOARELE PARABROI nTDULUT HIPFRBOLIC SINT AB SI1 CU
PLANUL DIRECTOR AL PARARCLOTOULNOT HIPERBOLIC ESTE FRONTAL
PASUL SECTIUNILOR Pl ANF FSTE H=2#K/Ghk

UIMENSION XK2(60) «YK2(60) ¢ XK2P (60) s YK2P (60) ¢ Xk3(60) s YKI(60) ¢ XK3P (6
#0) e YK3P (60) ¢ XMZ2 (A0) 9 YMZ(60) o XM3(60) e YM3 (D) 9 XN2 (60) 9 YIN2 (60) 9 XN3 (60
#) o YN3(00) o XK& (60) s YK4 (60) s XK4P (6U) e YKGP (60)

DIMENSION XM& (60) 4 YM& (60 ) s XNé (60) o Y144 (60)

CALL. ASSIGN(34'PP: ")

CALL ASSIGN(]4'CR:Y)

CALL ASSIGN(2s'LP: ")

CALL INI(3)

KEAD(199) XAsYAe788XReYReZB o XCoYCoZCoXLaYD9ZN s XuwsYQeZQsRyGK %

WHITE(2¢8)

C TKRASEAZA AXELE

1

2
0

3

CALL LIN(=70400ae70as04) o
CALL LIN(Da91200e0av=1204)

K=2.%R/GK

YF=YQ=R

1=1 L)
IM=(YF=YC)#(ZR=ZC)/ (YR=yC) +ZC

ZN= (YF=YA) #(ZD=2A) /(YD=YA) +ZA

XM= (XR=XC)#(ZM=ZC) / (7F=7C) +xC

XN= (XD=XA)# (ZN=ZA) / (7D=7A) +X A

XM2 (1) ==XM

YM2(1)=ZM

XNZ? (T)==XN

YN2(T)=ZN

AM3 (1) =YF

YM3(I)y=zZM

AN (I)=YF

YN3(I1)=ZN

XM&(T)==XM

YM4 (1)==YF

XN& (1) ==XN

YN& (T)==YF :
U=((XN-XM)”(ZM“(XL-XM)*(XQ-XM)*(ZN-ZM))+ZQ“(ZN-ZM)“'2)“’2-((XN'XM)
18424 (ZN=ZM) #82) # ( (7H=7M) #8248 (ZURPZ=R®a24+ (YF=YQ) ##2) +

2(ZM# (XN=XM) + (XQ=X:4) # (ZN=2ZM) ) #%2)

IF (D) 243.3

WRITE(29+10) ;

FURMAT (15Xe 'NU EXTSTA RFZOLVARE?Y)

G0 TO 1
21=((XN-XM)'(ZM“(xN—Xh)+(x0-XM)’(ZN-7M))*ZQ'(ZN-ZM)O“Z*SQRT(D))/
B((XN=XM) #22+ (ZN=7M) #82)

X1=(XN=XM)#(Z1=2ZM)/ (ZN=7M) +XM
22=((XN-XM)*(ZM“(xN-XM)+(XQ-KM)’(ZN-ZM))*ZQ“(ZN-ZM)"Z-SQRT(D))I
4 ((XN=XM) #8#2+ (ZN=7M) #&2)

X2=(XN=XM) # (Z2=7ZM) / (7N=ZM) +XM

XK2(1)==X1

YK2(1)=2Z1

XK2P(1)==X2

YK2P(1)=22
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XKI(IY=YF
YR3(1)=2Z2

rK3P(T)=YF

YK3P(1)=271

XK&4(I)==X]

Yr4 (I)==YF

XR4P (T)==X2

YRGP (1) ==YF

I=1+1

WRITF(2e7) YFeXlexX2e71e72

1 YF=YF+H
IFEYF=(YQ+K) ) 4o .5

Q FUHMAT(8F10,.3)

B FOKMAT (1SXe YPUNCT Y 04X oV TWTERSECTIE Y /9Xe Y IslUXe XLt olUXe? X2 ]0Xe

S59Z210410X9072Y)

7 FURMAT(1IX«5F12.1)

b CALL TEX(=Tleelacfioe?a5e0e'X200¢)
CALL TE‘(71001-.“.!?.5.()0'Y3'02)
CALL TFX(leol0laalae?eDelle?Z223143)
CALL TEX(30ee=100e009”a5000'PrUGKAM HIPSF1413)
CALL TEX(10ee=200e0ae?eSe0e ' INTERSFCTIA DINThEYolbs)
CALL TEX(30,e=30ae0e02eSs09*SFERA STtet)
CALL TEX(lUse=40.eN,o0Pe5eUe ' PARABULOLID HIPERKBOLLICY921)
N=le=]

CalL PLOT(AM3(1)eYM3(]1)a0)
CALL PLOT(XN3(1)eyN3(1)eD)
CALL PLOT(XN3(N) «aYNI(R)al)
< CALL PLOT(XM3(N)eYMI(L)al)

CALL PLOT(XM3(1)eYM3(1)el)
CALL PLOT(XMZ(1)aym2(1)s0)
CaL) PLOT(XN2(1)eYN2(1)4al)
CALL PLUT(XNZ2(N)YN2(M)al)
CALL PLOT(XMZ2(N)«YM2(N)al)
CALL PLUT(XM2(1)eyM2(1)el)
CALL PLOT(XM&(]) aYM&Il]1) o0))
CALL PLOTU(XNG(]1)e¥N&(1) o)
CALL PLOT(XN&(N)YNa(N) el
LALL PLOT(XMG(N) o YM4 (iv) o l)
CAIL PLUT(AMA (L) aYMa(])al)
VO 20 O=1leleS

Call PLOT(XM3(J)evYM3(U)al))
SALL PLOT(XNI(J)aYNI(U) 1)
LAkl PLOTUIXMZ (J) aYM2(4) o ()
CaLl PLOTUXNZ(J) «¥YN2( ) al)
CALI 1 LD XMe(J) aYME () al))
CALL PLOT{XNG () «YN& () al)

20 CONTINUE

CALL CIS(=XQe=Yai2)

CALL ClS(=XWs=YNa.5)

CALL PLUTI(XKZ2(1)YK?2(1)a0)
CALL PLG(XK2eYRPe1eNel)
CALL PLOT(XK3(1)aYRI(1)e0))
CALL PLG(XK3eYK3al1aNeN)
CALL PLOT(XKZP(1)4YKPF(1)e0)
CALL PLG(XK2PsYKZ2P el el el))
CALL PLOT(XK3P(1)eYK3P(1)el)

CALL PLG(XK3PsYK3IPelalve0)

CALL PLOT(XK&(1)eYKG(1)40)

CALL PLG(XK&4eaYK&GoTaNeD)

CALL PLUT(XK4P (1) .YK4P(1)e0)

LALL PLG(XK4PsYKaelaNeD)

CALL CIS(=XQe7Wen)

CalLL CIS(YWeZGeR)

CaLl CIS(=XQeZNg.&)

CALL CIS(YNeZNeoS)

CALL FUF

S10p

END
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X2
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4
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/
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PROGRAM HIPSF

INTERSECTIA DINTRE

SFERA SI

PARABOLOID HIPERBGLIC

Fig. 4.16

Y3
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4.8. Program SELI pentru construcfia si desenarea anumitor
suprafete de tip elicoidal. Subprogramul CARPL

FROGRAM SELI
€ PROGRAM PENTRU CONSTRUCTIA SI LESENAREA
C SUPRAFETELOR ELICOIDALE
. EXTERNAL F,G,H

CALL ASSIGN(2,’LF:?)

CALL ASSIGN(3,’PP:?)

CALL INI(3)

§=0.3

U=-5

D0 1 J=1,9

U=U+S

CALL CARPL(F,G,H,20.,U,0.,3.,30)

1 CONTINUE

§=0.3
U=-8
Do 2 J=1,9
U=U+S
CALL CARPL(F,G,H,0.,U.0.,3.,30)
CONT INUE
CALL EOF
STOP
END
SUBROUTINE CARPL (F,G,H,V0,U,TI,TA,N)
DIMENSION X(100),Y(100),Z(100)
EXTERNAL F,G,H
S=(TA-TI)/FLOAT (N-1)
T=TI-§
DO 1 J=1,N
T=T+S
X (J) =—F (T) %COS (U) +G (T) ¥SIN (U)
Y (J)=—F (T) *SIN(U) -G (T) *COS5 (L)
Z () =H (T) +V0x1)
1 CONTINUE

CALL PLG(X,Y,1,N,0)

CALL PLG(X,Z,1,N,0)

RETURN

END

FUNCTION F(T)

=20.%COS(T) +40,

RETURN

END

FUNCTION G(T)

6=20.%SIN(T)

RETURN

END

FUNCTION H(T)

H=20.%T

RETURN

END

r
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4.9. Programul INSFCI. Intersectia dintre o sferd si un cilindru
in axonometrie. Subprogramele CERC2 si PRPLOT

28 PROGRAM INSFCI
C INTERSECTIA DINTRE SFERA SI' CILINDRU
ODIMENSION XT(BO)sYT(80)+2T(80)425(80)
COMMUN /BLUOCD/ALyBE 9GA3X249Y2452Z29AL1yBELyGALy
SAL29BE2+yGA2sAsbeC D
X2=0,
Y2=0.
22=0. sy
AL1=0.707 i ~a
BEl=-AL1
GAl=0.
AL2==0.408
BE2=AL2
GA2=0.82
AL=0.578
BE=AL
GA=AL
A=0,002
B=A
C=A
D==10.
CALL ASSIGN(Ll,s°'CR:')
CALL INI(3)
ACCEPT 29XCoYCy2CHR
2 FORMAT(4F1043940X)
TYPE “404XCsYCyZCoR
40 FORMAT(' ',4F10.3)
CALL CERC2(XCsYCsZCosRsXPLyYPLyXP24YP2)
CALL DEG
CALL PRPLOT(19XCyYCoZCyX1lsY1)
XD=X1
YD=Y1
TYPE 41eX1lyY1l
41 FORMAT(' "42F10.3)
CALL CIS(XDe+YDyR)
CALL PRPLOT(Lls0e90s30e9XLsY1l)
XD=X1
YD=Y1
CALL CISUXDsYD40e5)
CALL LIN(XDsYD3sXDsYC+100,.)
CALL LIN(XDsYD9XD=86459YD=504)
CALL LIN(XDsYDsXD+486459YD=50,)
XQ=50.
YQ=70.
20=0,
RQ=20.
CALL CERC2(XQeYQyZQsRQ9XPlyYPLsXP2yYP2)
TYPE 42+XP1lsYPLloXP2yYP2 g
42 FORMAT(' '44F10.3)
XPP=xFP1
YPP=YP1
XPR=XP2
YPR=YP2
H=140.
ZP=2Q+H
CALL CERC2{XQ9YQs2ZPsRQsXPLIVPLeXP2,¥P2} -
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XPS=XP1
YPS=YP1
TYPE 444XPLyYPLyXP2,YP2
44 FORMAT(' '34F1043)
XPQ=XP2
YPQ=YP2
CALL LIN(XPP,YPPyXPS,YPS)
CALL LIN(XPRyYPRyXPQyYPQ)
PAS=5,. .
ALFA=0 .
ALF1=0 ;
I=1
9 XT(I)=X0+RA*COS(ALFA)
YTUI)=YQ+RQ*SIN(ALFA)
LTUI)=SQRT(R##2=(XT(I1)=XC)*#2=(YT(I)=YC) #22)+2C
ZS(1)==SURT(R*#2=(XT(I)=XC)##2=(YT(I)-YC )2+2)+IC
I=1+1
ALF1=ALF14PAS
ALFA=ALF1%3,14159/180.
IF(ALF1.LE.300.) GO TO 9
V0 30 1=1+73
XK1=XT(I)
YKL=YT(I)
IK1=2T(1)
CALL PKPLOT(I XKL eYK1l9ZK1lsX1yY1) t
30 CONTINUE
00 31 I=1+73
KK2=XT(1)
YKS=YT(I)
ZK2=25(1)
CALL PRPLOT(I9XK23YK29ZK29X1sY1)
31 CONTINUE
STuP
[, 1V]

SUSROUTINE PEPLIT(I 9X9YoeZyXlyYL)

v OMMON /BLOCU/ALvBE;UA;XZoYZ»ZZ,AledEIQGAIO
“al2sBE24GA29A9ByCy0
LAHBU‘=‘&‘X‘3‘Y’C‘l’D)/‘A‘AL‘B*BE'C‘GA)
AP=X=AL®*_AMBOA

(P=Y=BE*L AMRDA

LP=7=CA%LAABUA
leALl‘(XP-XZ)OBEI*(YP—YZl'GAl*(ZP-ZZ)
Y1=LL?°(xP-X£)*QEZ*('°—Y£)*GAZ*(!P-ZZ)
LEC(I JEusl) CallL PLUTIX19Y140)

CALL PLOTI(X1lyY191l)

RETUKN

£ND
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SUBROUTINE CERC2(XCyYC9ZCyRsXPLyYPLyXP2y YP2)
DIMENSION XT(BO)sYT(80)42T(80)

CCOMMON

/8LOCD/ALsBEsGA9X29Y29Z225AL19BE 1y GALy

*ALZ2+BEZ29sGA2vAsBsC 9D

PAS=5.
ALFA=0
ALF1=0
I=1

5 XTUI)=XC+R*COS(ALFA)
YT(I)=YC+R*SIN(ALFA?
ZT(1)=2C

I=I+1

ALF1=ALFL1+PAS
ALFA=ALF1%*3.1459/180.
IF(ALFl.LE.360.) GO TO 5

00 8 I=

1,73

XK=XT (1)

YK=YT(I)

ZK=IT(1)

CALL PRPLOT(IyXKyYKZKyXLgY1)
IF(1.EQ.27) GO TO 6
IF(1.EQ.63) GO TO 7

GO TO 8

6 XPl=X1
YP1=Y1

GO Tu 8

7 XP2=Xx1
YP2=Y1

@

RETURN
END

.

NS

SN

Fig. 4.19 a

CONTINUE

¥

5;7“\
O\ )

Fig. 4.19 b



Capitolul V Generalizarea reprezentiirii spatiului tridi-
mensional pe un spatiu bidimensional

5.1. Generalizarea metodei coordonatelor perspective pe un tablou
inclinat oarecare

Metodele teoretice ale perspectivei au un pronuntat caracter practic, iar
operatiunile grafice implicate in constructia unei perspective sint intr-o suc-
cesiune logica si naturald.

Generalizarea metodei coordonatelor perspective pe un tablou inclinat
oarecare presupune, mai intii, determinarea coordonatelor perspective, in
raport cu un triedru tridreptunghiular fix, apoi determinarea acelorasi coor-

donate in raport cu reperul de referinti asociat tabloului de perspectivi.

5.1.1. Determinarea coordonatelor perspective absolute

In raport cu triedrul tridreptunghic fix OXYZ se consideri punctul de
vedere Q(X,, Y,, Z,), planul oarecare reprezentat prin ecuatia
AX +BY +CZ+D =0

ales ca tablou inclinat de
perspectivd si punctele

Pi(X(' Yi' Zt) i & ly 2;

S, %

o
S %)

ale spatiului real sau inter-
mediar (fig. 5.1).

Ecuatia razei vizuale
care trece prin punctul de
vedere + QX . Y aivdo) sk
punctele P;(X;, Y,, Z,) este
reprezentati prin ecuatia:

X Xg VsV -

\\S;

Axr8Yy+0Z+0=0

»
AX+BY+0 -0

n Fig. 51
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unde cantitdtile [, m, » sint parametrii directori ai dreptei reprezentind raza
vizuald si se calculeazi cu relatiile:
‘ X; — X, Y, - Y, Z, —Z,

l:——‘ ”m———— n =

aQP, ' QP, ' dQP;
unde s-a notat prin dQP; distanta dintre punctele in spatiu Q si P, deter-
minati prin relafia

dQP; = (X, — X)* + (Yi — Y,)* + (Z, — Z,)?

Pentru a gisi coordonatele perspective absolute M(X, Y, Z), trebuie
rezolvat sistemul format din ecuatia planului si ecuatiile razelor vizuale.
Dupi unele transformiri elementare se obtin expresiile coordonatelor ab-
solute sub forma:

XX~
Y=Y,—mm
Z=ZO—7\n

unde cantitatea A se determind cu expresia:
_ AX,+ BY,4+CZ, 4+ D
Al 4+ Bm -+ Cn
Reprezentarea perspectivei pe tabloul de perspectivi prin aceste coor-
donate este greoaie. De aceea, este mai util i chiar necesar, si fie exprimate
coordonatele perspectivei M (X, Y, Z), in raport cu un triedru tridreptun-

ghic, de referint3, asociat tabloului inclinat de perspectivi reprezentat prin
ecuatia planului dat.

5.1.2. Determinarea coordonatelor perspective relative

Fie deci By(X,, Y, Z,) originea triedrului tridreptunghic de referintd
B,X,Y,Z,, solidal tabloului inclinat de perspectiva (fig. 5.2). Pentru a trece
de la sistemul cartezian oare-
care OXYZ la sistemul carte-
zian B2X1Y7Z1 se pot utiliza
mai multe posibilititi oferite
de geometria analitici. Se
preferd proiectarea ecuatiei
vectoriale a vectorilor ce leaga
cele doud origini ale sistemelor
considerate §i  punctul de
perspectiva:

X1i1+ Y1j1+21751=

(X —X)i+ (Y —=Yy)J +

+(Z—2Z)k
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Proiectind vectorii sistemului 0XYZ pe triedrul B,X,Y,Z, avem
i = 1,008 (1,1,) + jycos (2, ],) + k&, cos (i, k;) =-

= “1i1 N B1j1 ~+= ‘(1].‘1

Inlocuind si identificind, se obtin coordonatele perspectivei M(X,, Y;, Z,)
in raport cu noul triedru tridreptunghic de referinti B,X,Y,Z, solidal
cu tabloul inclinat de perspectiva:

X, = (X — X+ (Y — Y 8 +(Z—Z)m |
Y1=(X——X2)a2—}—(Y—Y2) 52‘*‘(2—22)‘(2
Z;=X—-Xp) a3+ (Y —Y,) B3+ (Z —Z;) vs

unde
gy — cosu(Xy X))o By = cos (X, X
flg-=—=4008 LY s rX)iaBsveas: (Y 1, Y)
s — ROS (7 Xy B = eosi(Z;, ¥ )
Y1 = cos (X, Z)
Yz = cos (Y, Z)
Y3 = cos (Z,, Z)

Aceste relatii generalizeazi metoda coordonatelor perspective, in per-
spectiva pe un tablou inclinat oarecare.

In aceste relatii trebuie remarcat faptul ci, deocamdatd, numai originea
B, a noului triedru tridreptunghic apartine tabloului de perspectivi .De
aceea, se vor determina mai departe conditiile ca planul X,B,Y, si coincida
cu tabloul inclinat de perspectivi. In acest caz axa B,Z, va fi normala la
planul (tabloul) de perspectivi, avind cosinusii directori dati in expresiile

g = —A——‘; B3 = _B—; s
JA2+32+62 N/Az_+_Bz_+_C2
C
RN ey
Ca urmare acestui fapt, a treia ecuatie din relatiile anterioare devine.
Zi=0

si ea poate servi ca o verificare pentru datele introduse in programul de calcul

5.1.3. Determinarea cosinusilor directori «;, B;, v;

Pentru comoditatea scrierii programului de calcul, este necesard deter-
minarea in prealabil a cosinusilor directori oy, B¢, v¢ (¢ = 1, 2).
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Urma tabloului inclinat de perspectivi pe planul X0OY se obtine pentru
Z =0 si ea poate fi aleasi ca axd B,X, a absciselor perspective in tablou.

Aceastd alegere conduce, insa, la necesitatea precizirii sensurilor pozi-
tive astfel incit, de exemplu <X B,X,, 0X) = X ascutit si deci «; >0
(fig. 5.3515.4).

Discutia cu privire la acest semn al cosinusilor directori poate fi concen-
tratd in tabela urmétoare:

. Cadeatanl.l .. 1 II I v

o y oy | >0 >0 <0 <0

A
\52 \ B, <0 =04 >0 <0
8
/ Yl -_—_-0 :0 :0 :0
Fig. 5.3
unde
e ¢ i
“= JA® L B
o | 4]
Ry a2

Pentru determinarea analitici a cosinusilor directori ai axei B,Y, se
procedeazi in felul urmitor (fig. 5.4).

Axa B,Y, rezulti ca dreapta de intersectie a tabloului inclinat de per-
spactivd cu un plan vertical trecind prin punctul B,(0, b, 0) si in consecintd
ecuatiile czlor doud plane vor fi ecuatiile axéi B,Y,. Considerind tdieturile
planului inclinat de perspectivi pe axele de coordonate ca fiind lungimile
a, b, sic, ecuatiile celor doud plane sint:

aX —bY + 02 =0
beX + acY + baZ —abc =0

din care rezulti cu usurinti ecuatiile re-
duse ale dreptei

X =—— Z; X = — bz
c a® 4 b2
sau
b a?
D S s § fcd -
a2+b2Z+b'

Y= —hazt+ b
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Pentru a determina cosinusii directori a,, B,, v, Se intersecteazi axa
B,Y, cu un plan orizontal de coti Z = 1/Ab, rezultind din ecuatiile reduse,
abscisa §i respectiv depdrtarea punctului de intersectie I (fig. 5.4).

si deci
| a|b?
(12=
\/(az + 82) (a2b? + a%c? + b2c?)
: Yo = sin 0
s | b]a?

J(a2 + b2) (a2b® + a%c? 4 b%?)
iar pentru cazul a = b:

oy = 5 = P T
T @t 2d
unde oy, By, v, sint definiti prin relatiile de mai sus iar 6 este unghiul cuprins
intre tabloul inclinat de perspectivd si planul XOY al triedrului tridreptunghic
fix initial sau in termenii geometriei descriptive, unghiul liniei de cea mai
mare pantd al tabloului fati de planul X0Y.
In privinta semnului, acesta se stabileste conform tabelei de mai jos:

Cosinusi Ys >0 L

directori I 11 I | Iv I I | I | IV
oy >0 <0 <0 >0 <0 >0 >0| <0
Ba >0 >0 <0 <0 <0 <0 >0 >0

Cu aceasta studiul generalizirii metodei coordonatelor perspective in
perspectiva pe un tablou inclinat oarecare poate fi aplicat in programul de
calcul al unui calculator eclectronic.

5.1.4 Observatia 1. Aceste valori pentru ultimele relatii pot fi, evident mai putin
precis, determinate si grafic pe epurd (fig. 5.5). Pentru unghiurile < (X,X); < (X,,Y); <
(X, Z) careconduc la cosinusii directori o ; (3, ; y; misuritoarea se poate face direct pe epura,
tinindu-se seama de semnul dat.

Pentru unghiurile X (Y,,X); X (Y.Y); < (Y1.2) = —;i — 0, sint necesare doui raba-

teri pe planul XOY ale punctului (7, i) situat pe o paralels la linia de cea mai mare panti a
tabloului inclinat de perspectivi dusa prin originea 0. Seobservicd 0; | X, sicicotail = — ¢,
deci egali in valoare absoluti cu tiietura tabloului de perspectivi pe axa OZ. Construind
cele doud rabateri 7, §i 4y ale punctului I, axele de rabatere fiind — XOX si respectiv — YOY
rezultd grafic unghiurile care conduc la valorile de calcul ale cosinusilor directori ap, 3, $i va
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0,=0,=¢
ftz) =(%,)

( 2) -:4_()",)’) £
(Zp‘z) =4(717Z):?T_5

=g’

-C

Fig. 5.5

5.1.5 Observatia 2. Odata determinate coordonatele punctului M(X, Y, Z) date de
relatiile prin care se defineste perspectiva punctului P;(X;, Y4, Z;), i = 1, 2, ..., n pe tabloul
inclinat de perspectiva, existd si alti posibilitate de exprimare a coordonatelor perspective

pentru bipunctul perspectiv (X,, ¥;) in raport cu sistemul de coordonate atasat tabloului
de perspectivi.

Astfel, dacd & @ = < (X;Y) = B, (fig. 5.6): sin ¢ =

din triunghiul Mm, m,.

Mm,
Mai departe se pot obtine succesiv urmitoarele:
—_— X
myM = = n,m;
sing

X, = Oyny + nymy
Oy = Oym, cosp = (Y — b —
— migmy) COS @

Mmgmy = x ctg ¢

Asadar

X, =(Y=b—X ctgo)coso +

sin @
Z

sin 6

i
! K s
1 Y, =
!

L

g (~3,00) z 7
unde perspectiva M (X, Y, Z) este data
Fig. 5.6 de coordonatele absolute iar 6 este un-
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ghiul dintre tablou si planul XOY. Aceste relatii generalizeazi si ele metoda coordonatelor
perspective in perspectiva pe un tablou inclinat oarecare. Ele pot inlocui relatiile generale
si pot totodatd constitui un mijloc util de verificare.

Pentru anumite valori particulare, se pot obtine expresii simplificate. De exemplu, pentru
@ = 45°; 0 = 60° rezulti:

N2 S0l
X, =Y -b—-X)—4 —=X
M= )2+‘/2
2
Y1=—32

L4

5:1.6 Observatia 3. Relatiile care generalizeazi metoda coordonatelor perspective,
in perspectiva pe un tablou inclinat oarecare, pot conduce la doud particulariziri importante
si anume la utilizarea acelorasi relatii pentru determinarea perspectivei pe un tablou vertical
oarecare sau pe un tablou vertical frontal sau orizontal.

5.2. Proiectia centrald sau paraleli a spatiului S®

5.2.1. Proiectia centrald a spatiului S® pe planul P

Se observa cd ecuatiile razelor vizuale, ce unesc punctul de vedere Q(X,,
Y, Z,) cu punctele P;(X;, Y;, Z;,) ale spatiului S® (vezi fig. 5.1), pot avea
si forma:

XX, Y-Y,_ Z-2
l m n

»

care este echivalentd. In mod similar, se pot transforma si celelalte expresii.

avem:

d-th - ‘/(Xo A Xi)z 4 (Yo = Yt)z # (Zo —Zi)z
ST R X Y erern o 51l

l 4 : LB
aQPp; aQp; dQP;
)\_AXi—{—BYf—{—CZi-i—D
Al 4+ Bm + Cr

X=X, —-I\N; Y=Y, —mk; Z =2Z; —n\

Coordonatele perspective relative ramin nemodificate, iar determinarea
cosinugilor directori ai axelor -solidare planului P, in raport cu triedrul fun-
damental (fatd de care s-au referit punctele P,), se face conform 5.1.3.

Relatiile generale stabilesc corespondenta univocd intre punctele spa-
tiului tridimensional S® si punctele planului dat P.

Punctele definite prin coordonatele generale se numesc perspectivele
punctelor corespunzatoare din spatiu, iar figura obtinutd prin unirea lor or-
ganizatd se numeste perspectiva liniard a figurii din spatiu definiti de punc-
teles Pu( X Yo Zi)s

Daca pe planul P se proiecteazi triedrul de referintia al punctelor P,,
se obtin pe acest plan trei axe concurente.
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Dacid in raport cu acest neu sistem de axe se reprezinti punctele P; dar
la scirile obtinute prin proiectarea centrald pe acelasi plan dat P, a scirii co-
mune axelor triedrului fundamental, se obtine reprezentarea axonometrici
a spatiului tridimensional dat S®.

5.2.2. Proiectia paralela a spatiului S® pe planul P

Punctul de vedere Q(X,, Y,, Z,) poate fi inlocuit prin directia A, definiti
prin cosinugii directori «, 8, §i vy, in raport cu triedrul tridreptunghic funda-
mental al spatiului S®. P
A In conditiile acestor date ecuatiile proiectantelor punctelor P, si para-
lele cu directia A (fig. 5.1) sint date tot de ecuatia in care cosinusii directori Z,
m si n sint inlocuiti prin «, B si y ale caror valori sint date prin enuntul pro-
blemei: .

X! P M. O il

o 8 Y

In continuare, din relatii se iau in considerare numai ultimele doui ex-
presii, in care, de asemenea, cosinusii directori /, m, », sint inlocuiti prin co-
sinusii directori ai directiei date o, B si y:

_AX,+BY,+CZ;+ D
a4 + BB + yC

X=X;+ah; Y=Y, +B\; Z=2Z; + v\

Coordonatele perspective relative ramin si in acest caz nemodificate, iar
determinarea cosinusilor directori ai axelor solidale planului P in raport cu
triedrul fundamental, se face analog. Si in acest caz relatiile stabilesc cores-
pondenta univocd intre punctele spatiului S® si punctele planului dat P.

Punctele definite prin coordonatele generale se numesc perspectivele
paralele ale punctelor corespunzitoare din spativ, iar figura obtinuti prin
unirea lor organizati se numeste perspectiva paraleld liniard a figurii din
spatiu definita de punctele P;(X,, Y, Z,).

In functie de pozitia planului P fati de triedrul fundamental si a direc-
tiei A fati de planul P, rezulti proiectiile ortogonald si respectiv paraleli.

Astfel, daci (P)e (H), (V) sau (L) si Ax k=0, A x ] =0 sau A X
X 1 = 0 se obtine proiectia paraleli ortogonali iar daci (P) este oarecare
iar A X N # 0 (unde N este normala planului P) se obtine proiectia para-
leld oblica.

Dacd pe planul P se proiecteazi triedrul de referinti al punctelor P;
se obtin pe acest plan trei axe concurente si coplanare. Daci in raport cu acest
nou sistem de axe se reprezintd punctele P;, dar la scirile obtinute prin proiec-
tarea paraleld pe acelasi plan dat P, a scirii comune axelor triedrului princi-
pal se obtine reprezentarea axonometrici a spatiului tridimensional dat S®.

In functie de pozitia relativid plan — triedrul principal si plan — direc-
tia dati A se pot obtine axonometria ortogonali si axonometria oblici.
Astfel, daci (P) este oarecare §i A X N = 0 se obtine reprezentarea axono-
metricd ortogonald, care in functie de taieturile planului P pe axele triedrului
principal poate fi izometrica, dimetrici sau anizometrici. Daca (P) este oa-
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recare, iar A X N # 0 se obtine reprezentarea axonometrici oblici care pentru
pozitii particulare ale planului P poate fi cavalieri — orizontali sau cava-
liera — frontala.

Este util ca pozitiile posibile ale planului de proiectie P impreund cu
cosinusii directori ai triedrului de referintd solidal acestui plan si respectiv
ai directiei de proiectie A (proiectia paraleld) si fie sistematizate pe un tablou.

5.2.3. Perspectiva pe tablou inclinat

Dupa pozitia tabloului inclinat de perspectiva in raport cu punctul de
vedere si cu obiectul dat se deosebesc: perspectiva ascendenti (cu punctul
de fugi al verticalelor situat deasupra liniei orizontului) si perspectiva des-
cendenti (cu punctul de fugi al verticalelor situat sub linia orizontului).

Perspectiva ascendenti a unui obiect foarte inalt apare in situatia in
care observatorul priveste constructia de jos si destul de aproape.

Dimpotriva, perspectiva descendentd a unui obiect apare in situatia in care
observatorul priveste constructia de sus, sub raze vizuale destul de oblice.

In figurile 5.7 si 5.8 sint recapitulate constructiile de bazi care conduc
la perspectiva Aa descendenti a unei verticale 4,a,.

Pe aceste figuri pot fi definite urmitoarele elemente:

Q punctul de vedere din spatiu

© proiectia orizontald a punctului de vedere (pozitia observatorului)
XX baza tabloului inclinat de perspectivi (descendentd)

hh linia orizontului

7L punctul principal (proiectia ortogonali a punctului de vedere pe ta-
blou)

(P)  punctul pseudoprincipal

B, punctul de fugi al verticalelor

M,  punctul de misuri al verticalelor

U unghiul dintre tabloul inclinat de perspectivi §i planul orizontal

Q, rabaterea pe tablou a punctului de vedere.

a, urma verticalei 4,a, pe tablou

a, abscisa punctului in raport cu P, sau cu alti origine de pe xx.

a,a, profunzimea punctului
A,a; cota punctului.

In aceste conditiuni in tablou (fig. 5.8) dreapta A, (P) este o pseudo-
principald, iar dreptele PA' sau Pa' sint principale. Dreapta F,a, este o
verticald. Perspectivele A4 a punctului 4, din spatiu si @ a proiectiei sale ori-
zontale pot fi determinate din intersectiile respective combinind cite doud
dreptele citate mai sus.

Pentru determinarea perspectivei B a fost utilizat punctul de misurd
al verticalelor M,. Cota b,K a acestui punct este proiectati din M, in K,
pe verticala lui b,. Perspectiva B se giseste pe verticala dusi prin perspectiva
6 si pe pseudoprincipala (P)Kj.

Perspectiva pe tablou inclinat a unui obiect nu necesiti alte variante
de constructii geometrice grafice, in afara celor reamintite aici pentru o dreaptd
verticali.

Problema se pune, de exemplu, in felul urmitor:

In raport cu triedrul tridreptunghic fix OXYZ se di obiectul prismatic
cu virfurile P; notate de la 11a N, punctul de vedere Q(140; 84; 130) si planul
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Fig, 5.8
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inclinat al tabloului de perspectivi descendenti materializat prin unghiul
6 = 60° fati de planul orizontal §i prin urma sa orizontali X, X, aleasi per-
pendiculara pe directia wP;,.

Coordonatele punctelor P; (1 = 1, ..., N) adicdi XP(I), YP(I), pot fi
cuprinse intr-o tabeld de forma urmatoare:

Punctul P;

; Abcisa | Profunzimea | Cota
+1=1,N

I

I

Baza X,X, a tabloului inclinat de perspectivd intersecteaza axa Y a

profunzimilor (ordonatelor in punctul 0, = B,(0; 50;0) si face unghiuri de

45° cu sensurile pozitive ale axelor OX si OY. Cu alte cuvinte, tdieturile ta-

bloului inclinat de perspectivi pe muchiile triedrului tridreptunghic fix
OXYZ sint a=—50; b= 50;

¢ = “—btg § = — 0,01635

\/az e b2
In aceste conditiuni, valorile unghiurilor dintre axele triedrului fix si
axele triedrului solidal cu tabloul inclinat de perspectiva, precum si valorile
cosinugilor directori respectivi, sint urmatoarele:

X (X, X) = 45° oy = cos (X;, X) =‘/_22

o V2
X (X, Y) =45 By =cos (X, Y) = 2
X (X4, Z2) = 90° Vit cOSIEAN A=ty
Y X = 10 gy = €05 (¥,, X) = -—0,358
LY 1 X ) = 60F ' Bs = cos (Y,, Y) = 0,358
X (Y4 2) = % Sl B, o B 8 W) =‘§

Valorile unghiurilor, care conduc la cosinusii directori «, i 8, pot fi
determinate grafic, pe epurd, sau prin calcul, aga cum s-a aritat.

Aceste valori ale cosinusilor directori, odata calculate, sint valabile pentru
orice program de calcul, in orice altd aplicatie, in care tabloul inclinat de per-
spectivd isi pdstreazi caracteristicile sale de pozitie date de axa X,X, si
unghiul 0 al liniei sale de cea mai mare panti in raport cu planul orizontal.

5.2.4. Perspectiva pe tablou vertical (frontal)

Relatiile care generalizeazi metoda coordonatelor perspective in pers-
pectiva pe un tablou inclinat oarecare, pot conduce la doud particulariziri
importnate si anume la utilizarea acelorasi relatii pentru determinarea per-
spectivei pe un tablou vertical oarecare sau pe un tablou vertical frontal.

In cazul tabloului de perspectivi vertical oarecare planul X,B,Z, se
confundi cu planul orizontal XOY, originea B,(X,, Y,, Z,) devine (fig. 5.2)
B,(0, Y,, 0), iar cosinusii directori:

0 #0 =0 a3;#0
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Bi#0 B=0 L3#0
n=1 =1 y3=0
Cu aceste preciziri relatiile

X1=X¢1+(Y_Yz)f31 [
Y1=Z 3 !
Z, = o X + ﬁa(Y 2 Yz)

generalizeazi metoda coordonatelor perspective in perspectiva pe tablou
vertical oarecare.

In cazul cind tabloul de perspectivi este vertical frontal, deci paralel cu
planul XOZ al triedrului tridreptunghic fix OXYZ, de asemenea planul
X,B,Z, se confundi cu planul orizontal X0Y, originea B,(X,, Y,, Z,) devine
B,(0, Y,, 0), iar cosinusii directori

a =1 a=0=0 ag=17y;=0
Bi=11=0 v,=1 Bs=—1
cu aceste preciziri relatiile devin
X=X 0 ]
Yo 2
— (Y —Y,) = l

Aceste relatii generalizeazi metoda coordonatelor perspective in perspec-
tiva pe tablou vertical frontal.

La relatiile echivalente se poate ajunge si pe altd cale. Astfel, fie sistemul
perspectiv de proiectie si punctul 4,a, din spatiu (fig. 5.9). Se observi ca
planul tabloului este divizat in patru cadrane I—IV de linia orizontului hh
si de verticala principald P,P, care este dreapta de intersectie dintre tablou
si planul principal de vedere (PPV). Pentru perspectivele 4 sau a se pot in-
troduce coordonatele perspective X, si Y,

Se introduc urmitoarele notatii (fig. 5.10)

d — distanta principali,

h — indltimea orizontului,

p — distanta punctului 4,a, dat la planul neutru,

YA _L_['/? ’/"41 I
|
o5 2 s
T |
| o 1
| (a A
@ = 'Jp =4 _i 7
| |
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Fig. 5.9 Fig. 5,10
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A — distanta punctului 4,2, dat fati de planul principal de vedere,

t — cota punctului 4,4, dat fati de planul orizontal.

In aceste conditiuni, din aseminarea triunghiurilor AQAP ~ AQA,B
si AwP,a, ~ Awba, rezultd

T_h=_9_; Sl S yAzﬁ___h)
YA d XA d p
si respectiv | X A=£il
P

Evident, pentru punctele planului orizontal (ca a,) cota Z este zero.

Calculind cu semnele respective coordonatele perspective X, si Y, ale
unui punct din spatiu se obtine in tablou pozitia perspectivei acestui punct.

Aceste elemente vor fi reconsiderate in paragraful 5.8.1. referitor la
vizualizarea obiectelor spatiale unde tabloul de perspectivi T va fi asimilat
cu ecranul display.

Intrucit trasarea perspectivei pe un tablou vertical presupune numai o
pozitie particulari a tabloului de perspectivi in raport cu triedrul tridrep-
trunghic fix, restul datelor riminind nemodificate, caracterul de generali-
tate al relatiilor perspective se pdstreazi.

Avem insa

GAMA1 = 0; ALFA2 = 0; BETA2 =0;
GAMA2 —=1;C=0

5.2.5. Perspectiva pe un tablou orizontal

Relatiile care generalizeazi metoda coordonatelor perspective in pers-
pectiva pe un tablou inclinat oarecare pot conduce, de asemenea, la o par-
ticularizare importantd pentru determinarea perspectivei pe un tablou ori-
zontal plan. -

In acest caz, planul X,B,Y, devine paralel cu planul X0Y (fig. 5.11).,
iar cosinusii directori au valorile urmitoare:

e g —1 =
r=0 By =1
Y1=20 Y2 =0
De asemenea, coordonatele originii B, sint X, =Y, =0; Z, = k. Pentru

tabloul de perspectivi orizontal
1

A=B=0; C:;; D=—1
Deoarece
X, = ‘_11(X i) Xz) =+ BI(Y o Yz) = Y1(Z = 22)
Y1 = az(X o Xz) - ﬂz(Y = Yz) = 'Yz(Z = Zz)
si

K, el
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/)’7

-

oKXy Y=Y 2=E1K)

Fig. 5.11

Y o X e il P et R g T

Al 4+ Bm 4 Cn
Z=Zy— M
Semnificatiile notatiilor fiind cunoscute, rezultd:
"%%_4 S e A Z
A e 8 T fe = gap o4
X n ¥ Zi—2, Zi — Z,
k dQPp;
cu aceste preciziri se obtine in final
X, =X,— e, (Zo — k)
s
Y, —Y
Y=Y, ——— 2 (Z,—k
X 0 Z —h Zo ( 0 )
Zl - k

Aceste relatii generalizeazi metoda coordonatelor perspective in perspec-
tiva pe un tablou orizontal plan.

La aceleasi relatii se poate ajunge si direct, fird particularizarea rela-
tiilor generale, daci se aplici aseminarea triunghiurilor din figura 5.11
Astfel,

Pl T Xl x s
sty Xy i

de unde rezulti exact relatiile de mai sus exprimind X, si Y,.
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Se vor modifica insi parametrii care fixeazi pozitia, tabloului de perspec-
tivdi in felul urmitor:

A=0; B =0; C=_lle; D=—-1

ALFAl = 1; BETA1=0; GAMA1=0
ALEAZ 0" RE T~ 1.
GAMA2 = 0.

5.3. Formularea problemei trasarii perspectivei

Trasarea perspectivei unuia sau a mai multor obiecte poate fi considerati
constind dintr-un set de linii drepte sau curbe unind un set dé puncte date
sau calculate. Datele pot fi considerate constind din:

— O listd L a coordonatelor tridimensionale in raport cu un sistem tri-
dreptunghiular fix §i care reprezintd punctele prin care trec liniile sau curbele
ce delimiteazi conturul obiectului sau obiectelor a ciror perspectivi ur-
meazi a fi desenati.

— O lista a liniilor ce unesc coordonatele din lista anterioari, linia fiind
specificatd prin numerele de referinti corespunzitoare punctelor sale extreme.

— Coordonatele, punctului sau punctelor de vedere (pozitia ochiului
observatorului) in raport cu sistemul de referinti tridreptunghiular fix.

— Coeficientii 4, B, C, D, ai ecuatiei planului pe care urmeazi a se trasa
perspectiva, impreund cu cosinusii directori ai axelor triedrului solidal cu
planul perspectivei in raport cu axele triedrului fix.

Cunoscindu-se aceste date se cere trasarea perspectivei unui sau mai mul-
tor obiecte (poliedre, curbe, suprafete, etc.) ale ciror coordonate sint date in
ista L pe un plan dat prin coeficientii 4, B, C, D, de mai sus.

5.3.1. Notatii cu caracter general pentru intocmirea programului
de calculator
XP(I), YP(I), ZP(I) Coordonatele punctelor obiectului vizat.

X0,Y0,Zo Coordonatele observatorului

X2,¥2, 72 Coordonatele originii triedrului solidal cu planul ta-
bloului

4,B.C,D Coeficientii ecuatiei planului tablou de perspectivd

ALFA1, Cosinusii directori ai axelor triedrului solidal cu planul

ALFA2, perspectivei

BETAT,

BETA2,

GAMAT,

GAMA?2,

N Numirul total de puncte vizate

M= _]ZX Jumitatea numérului de puncte vizate

DVP Distanta de la punctul vizat la observator

GL,CM, CN Cosinusii directori ai lui DV P

LAMBDA Raport variabil cu punctul vizat

X, X4 Coordonatele perspectivei punctului in raport cu trie-

drul fix
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X1(1), Y1(I), 21(I)
TRAS

AL, BE,GA

PROP
sau
1Z0M

Idem in raport cu triedrul solidal planului perspectivei
Este variabild intreagi ce poate lua valorile ,7“ sau
,0“ dupd cum se cheami sau nu subrutina TRASXY.
(Acest subprogram TRASXY va fi prezentat in para-
graful 5.4.2).

Cosinugii directori ai directiei de proiectare A in ra-
port cu axele triedrului principal pentru proiectia pa-
raleld

Variabild intreagd ce poate lua valorile ,7“ sau ,0“
cum se calculeazi proiectia paraleli sau proiectia
centrald (in ambele cazuri perspectiva liniard sau
conventional3).

In cazul trasirii perspectivelor conventionale punctelor XP(I), Y P(I),
ZP(I), ce definesc corpul geometric considerat, — li se adaugi orlgmea trie-
drului fundamental i punctele ce marcheaza tiieturile planului P pe acest

triedru.

5.3.2. Program principal PROP CENT sau IZOM

pentru perspectiva paralela oarecare, centrald sau izometric
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Din acest program vor fi derivate programe pentru desenarea automati
la plotter sau la imprimanta grafici a curbelor si suprafefelor exprimate prin
ecuatii explicit sau parametric.

5.4. Reprezentarea perspectivi pe imprimanti a curbelor si
suprafetelor pentru o prima aproximare

5.4.1. Subprogramul CALCF

Acest subprogram calculeazi coordonatele punctelor situate pe o curbd
sau pe o familie de curbe de pe o suprafati considerind sectiunile in suprafata
definitd de o functie de 2 variabile, cu 1000 de puncte in domeniul de defi-
nitie A1, A2, pentru x §i Bl, B2 pentru y. PasulCW de crestere pentru x
poate fi diferit de pasul DW de crestere pentru y. Acestea sint de fapt datele
de intrare la care se adaugi functia ZP(M) unde am notat XP(M) =G si
YP(M) =

Forma apelului este:

CALL CALCF(Al, A2, B1, B2, CW, DW, XP, YP, ZP)
unde datele de iegire (valorile functiei) sint XP, YP, ZP. Listarea subpro-
gramului CALCF este urmitoarea:

m
-
mow
mIxes
1ttt s 3 €0 o 22 TR0
\i!—'v"ﬁzc
o » MNC
QT [Ty
NNMO M-
ZX
OO i § 8 U M
Qo X
w <o

[alsTelule]
COOTVOO~IO
EE»rXQm~D

VNI RO

CCTMaOM

OCr M

'

AOMO ="V

DWW M~

MM ~dpee

VAMC se OW

MO
o bt N 1N
x> |
- 0 I
O e
-~

O N 4 8 N

I=1y KC
J=14ND

$Ge38GRG
1916824546904 48 08 CHCo 14 +CHGHGH
+ - + &
;-g‘G’El‘Z‘H‘EZOH‘H‘E3 5

I i~ww

1
0
8
8

e e e

L]
Q x
m

130
@

131
140

) g
OX ' VALORILE FUNCTIEI')
150 ’

) X i z L )
XP(J)sYP

170 75 sYPUJ)sZP(J)

171

180

W T BTN N IR T () i
o Y o o o] o e i T B
" MANe b a1
Ll B of T of ]

09'GATA®)

AMOROQCETOONONO? IO PIVWAMHECOYEECOOOl | | | BR-S

MAMEOMTC L NMEOOTOTCXNTMMEOOXIOZIXTD
Q=T Z Xrmt Hpt Kt Z O Z T rmemon i f# 8 R

€ T ek I e b 8, 2B e e b ot ] TR

=



230 V. Reprezentarea 3D pe 2D (generalizare)

Pentru utilizarea subprogramului CALCF se introduce acesta in programul
principal PROP, CENT sau IZOM care determind si traseazi perspectiva pa-
raleld oarecare, perspectiva centrald sau perspectiva axonometrici a sirului
de puncte ce defineste o curbd de sectiune in suprafata.

Pentru subprogramul de trasare TRASXY se pot folosi numai valorile
pozitive ale domeniului. Valorile negative pot fi inliturate printr-o translatie.

5.4.2. Subprogramul TRASXY

Acest subprogram determind calculatorul si realizeze trasarea in trepte,
a oricireia dintre perspective: pe tablou oarecare, vertical, frontal, sau cilin-

dric.

Valorile coordonatelor perspective, obtinute pe calculator in baza instruc-
tiunilor cuprinse in programul principal urmeazi a fi reprezentate grafic,
de unde rezulti si formularea problemei:

Avind masivele X1(I) si Y1(I) de dimensiuni ce corespund numirului de
puncte vizate N, si se efectueze reprezentarea lor grafici (pe imprimanti).

Notatiile admise sint urmitoarele:

IMPR

BLANK, SEMN,

Masiv de lungime 101 semicuvinte (100 puncte plus
originea) cu ajutorul ciruia se imprimi o linie din repre-
zentarea grafici.

Sint nume de variabile intregi cu lungimea 2 (ocupi

ILIT.TIN, doud locatii in memorie) si se initializeazi prin carac-

PLEUS. terele sau semnele: &, *, I, —, 4, Astfel:

BLANK ,&" Serveste la initializarea masivului IM PR.

SEMN ,*“ Este un semn special ce serveste la reprezentarea punc-
telor.

TLIPE TS Este caracterul cu care se reprezinti axa ordonatelor.

LIN ,—“ Este semnul ce reprezintid axa abciselor.

PLUS ,+“ Este semnul ce reprezinti originea axelor.

XMIN, YMIN Reprezinti punctele de intrare intr-un sistem de axe
rectangulare (X1, Y1) translatat.

N Numairul punctelor reprezentate in perspectivi. -

X X Sint argumente fictive care, vor cdpdta prin enuntul
CALL valorile masivelor X1 si Y1 calculate in progra-
mul chemitor.

XMAX, XMIN, Reprezinti valorile maxime respectiv minime pe care

YMAX, YMIN  le pot lua variabilele fictive X si Y.

AX,AY Reprezinti amplitudinea variatiilor lui X s§i respec-

v

SC Reprezintd valoarea maximd a uneia dintre amplitu-
dinele de mai sus.

1X,. 1% Reprezintd masivele in care se trec coordonatele punc-
telor de reprezentat in sistemul de axe in care se va
face reprezentarea. Variabilele indicate din acest masiv
au lungimea 2 si sint intregi.

SCX, SCY Sint scérile pentru variabilele X si respectiv Y si se

tine seama de faptul ci pentru X sint previzute 100
de intervale, iar pentru Y numai 80.
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MAXX, MAXY

Reprezintd amplitudinele maxime ale variabilelor IX
si respectivlY.

SUBROUTINE  Este un subprogram cu ajutorul c#ruia se ordoneazi

ORD punctele dupa valorile crescitoare ale variabilei Y si
in care se trec cu coordonatele celor N, puncte sub for-
ma de 2 masive.

DATA IMPR '/Este un enunt utilizat pentru initializarea masivului

/101’ IMPR cu caracterul vid.

INTER Este o variabild care indicd modul in care se parcurge

VMAX siVMIN

programul prin enuntul GO TO calculat. Are rolul unui
comutator ce poate fi trecut intr-una din cele doud po-
zitii controlind parcurgerea programului.
Sint functiuni ce calculeazd valoarea maximi si res-
pectiv minim3 dintr-un sir de valori date intr-un masiv.
Ordinea de introducere a datelor este

X1, Y1, N
iar informatia extrasi la iesire este
XMIN, XMAX, YMAX, YMIN,
impreund cu trasarea perspectivi prin puncte.

e

Listarea subprogramului TRASXY este urmitoarea:

m

INTEGER S BUANK ASEMNS TL 1T oL IN»IX(1000 )s IY(1000) o INPRLLOL) +PLUS
) ’ ) ) 3 ) R(1 'Y
DIMENSION X(N)sYIN)
DATA BLANKySEMN ILIToLINsPLUS/® *40#% 017, 0at 050y
DATA IWPR/101#%* %/
X MA X= VM AX (X 9N )
XHIN=VMIN (X sN)
YMAX=VMAX (Y ¢N)
YMIN=VHIN(Y sN)
AX=XMAX=XMI N
AY=YMAX=YMIN
SCmAMAXL(AX 9AY)
SCX=5C/100.
SCY=5C780.
MAXY=AY/SCY+1.5
MAXX=AX /5 CX+1 o5
DO 10 I=1:M
IX(I)=(X(I)=XMIN}/SCX+1.5
10 IY(I)=(Y(I)=YNIN)/SCY+1eB
geLh ORDUIY oI Xy N)
WRITE (35101) YMAX
MY=HAXY
17 DO 11 J=2 yMAXX
11 IMPR(J) =BLANK
IHPR(1) =ILIT
IF(IY(NV) NE.NY) GO TO 13
12 IND=IX(NV)
IH