Shodna zobrazeni v rovinée

Vypocteme determinanty matic: nepiimad shodnost
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Determinant matice shodného zobrazeni je roven +1 piima shodnost

Shodna zobrazeni

Piiklad: Vypocétéme matici Z zobrazeni .7, které vznikne slozenim
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Shodna zobrazeni

Priklad: Vypocétéme matici Z zobrazeni 7, které vznikne slozenim

a) oto¢eni kolem pocatku o thly a; —a, tj F=R_oR,
b) posunuti o vektory v; —v, tj. F =9 _ 09,
¢) osové soumérnosti (), s osovou soumérnosti (. 7 =0 o0
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Pohyb
Pohyb

Pohybem # bodu X =(x,;x,;1) je mnoZina zobrazeni

X' fu@) 1@ fi:O) X
x| =1 @) @) fi3(0) ]| x, tedy X" =M-X'
1 0 0 1 1

kde prvky matice M jsou spojité funkce a pro kazdé te(tl;t2> je detM =1. Tuto matici
nazyvame matici pohybu.
Priklad:
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Neproménna rovinna soustava — libovolny geometricky rovinny utvar.

Pohyb — mnozina pfimych shodnosti, obecné
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Pohyb

Priklad:

x| cost —sint 0)( x,
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Neproménna rovinna soustava — libovolny geometricky rovinny utvar.

Pohyb — mnozina pfimych shodnosti, obecné
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Draha bodu —bod X € £ je tedy zobrazovan na body kiivky — drdhy bodu.

PFiklad: Vypoctéme drahu bodu X =(r;0;1) v pohybu

x', cost —sint 0\(r rcost
x's |=| sint cost 0| 0|=| rsint ;te<0;27z>
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Pohyb

Bodova funkce:

x| cost —sint 0\(r rcost

x', |=|sint cost 0] 0|=| rsint ;te<0;27z>
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k(t)=(rcost;rsint;1) - bodova funkce
Bodova funkce: f(t) = (fl (z‘);f2 (t);a)f (t))

KruZnice se stiedem v poédtku — kiivka urcend bodovou funkci k(t)=(rcost;rsint;1)




neproménnd rovinnd soustava X s
trajektorie bodu Q .
.}

normdla k trajektorii

hybnd polodie

okamzity stied oticeni

pevad polodie

Normily vsech trajektorii soustavy ¥
v dané poloze prochdzeji jedinym bodem

- okamZitym stiedem otdcent.

Premistime-li neproménnou rovinnou soustavu v roviné z polohy Xy do polohy 3;,
pak vidy existuje otoéeni nebo posunuti, které prevdadi ; na 2.




Cykloidalni pohyb

Pevna polodie: piimka p, hybnda polodie: kruZnice h = (S ;r),
draha bodu A: cykloida - |SA| = r prostd; |SA| <r zkrdacend; |SA| > r prodlouZend;
Synteticka konstrukce (prosta cykloida):
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Cykloidalni pohyb

Pevna polodie: piimka p, hybnda polodie: kruZnice h = (S ;r),
draha bodu A: cykloida - |SA| = r prostd; |SA| <r zkrdacend; |SA| > r prodlouZend;
Analyticka konstrukce (zkrdacend a prodlouZena cykloida):

V h=x’+y” =7’ =(rcost;rsins;1)
b p=y=-r
R Ty v =(rt;0,0)
1 0 1) {cos(—t) —sin(—t) 0
S p » M=T R = 01 0 |sin(—t) cos(-z) 0
=1 001 0 0 1
)
~rt ’ cost sint rt
- M =| —sin¢ cost 0
H{p:% " P 0 0 1




Cykloidalni pohyb
Pevna polodie: piimka p, hybna polodie: kruZnice h = (S ;r),
draha bodu A: cykloida - |SA| = r prostd; |SA| <r zkrdcend; |SA| > r prodlouZend;

Analyticka konstrukce (zkrdacend a prodlouZena cykloida):

Y
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Evolventni pohyb

Vratny k cykloiddalnimu: Pevna polodie: kruZnice h = (S ;r), hybna polodie: primka p
draha bodu A: evolventa - |SA| = r prostd; |SA| <r prodlouZend; |SA| > r zkrdacena;
Synteticka konstrukce




Evolventni pohyb

Vratny k cykloiddalnimu: Pevna polodie: kruZnice h = (S ; r), hybna polodie: primka p
draha bodu A: evolventa - |SA| = r prostd; |SA| <r prodlouZend; |SA| > r zkrdacena;

Analyticka konstrukce:
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Evolventni pohyb

Vratny k cykloiddalnimu: Pevna polodie: kruZnice h = (S ;r), hybna polodie: primka p
draha bodu A: evolventa - |SA| = r prostd; |SA| <r prodlouZend; |SA| > r zkrdacena;

Analyticka konstrukce:
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Epicykloidy a hypocykloidy

Pevna polodie: kruZnice p = (S 3 ), hybna polodie: kruZnice h = (O;rz) Epi -: vnéjsi dotyk
Synteticka konstt;ukce:

Epicykloidy a hypocykloidy

Pevna polodie: kruznice p = (S 3 ), hybna polodie: kruZnice h = (O; 7 ) Epi -: vnéjsi dotyk

Analyticka konstrukce: R-f=r-a
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Epicykloidy a hypocykloidy
Pevna polodie: kruZnice p = (S 3 ), hybna polodie: kruZnice h = (0; rz) Epi -: vnéjsi dotyk
Analyticka konstrukce: R-f=r-a
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A=(a;0;1)
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X, = acos(Rr"t + t)+ (R+r)-cost
X, = asin(Rr’lt +t) +(R+r)-sint

hypocykloida — vnitini dotyk




