Diferencialna geometria plochy

UzZivatelské funkcie

derivacia vektorovej

funkcie: Dy(f.u,v,ord) := |n « lengti {u V) D,(f,u,v,ord) := |n — length( {u V)
for iD1l..n for iD1l..n
ord ord
vec m(f(u,v))i Vec « orol(f(u,v))i
du dv
vec vec

gradient funkcie

-
dord dord dord

troch premennych:  grad f, xy,z,0rd) := | ——f(x.y,2) ——of(x.y.2) —5f(x.y.2)
e dyord dzord

elipsoid s polosami

Vy3etrovany bod: (UO VO) = (0 0) a,b,c>0
Vektorova rovnica plochy
a jej derivacie: Pl(u, V) := (altos(u)dos(v) bltos(u)sin(v) c&in(u))T PI(uO,VO)T - (a 0 0
Pl,(u,v) := Dy(Pl,u,v,1) Plu(u,v)T - (—a8in(u)dos(v) —b8Sin(u)Sin(v) cleos(u)
T
Plu(uo,vo) - (0 0 ¢
— T ;
PL(u,Vv) := D\(Pl,u,v,1) Pl(u,v)" - (-aldos(uysin(v) bl¢os(u)cos(v) O)
T
Plv(uo,vo) -~ (0 b 0)
Pl (u,V) := Dy(Pl,u,v,2) Pluu(u,v)T - (—aldos(u)dos(v) —bldos(u)sin(v) —c8in(u))
T
Pluu(uo,vo) - (-a 0 0)
— T ;
Pl,(u,Vv) == D(Pl,u,v,2) Pl (u,V)" - (-aldos(u)dos(v) —bleos(u)sin(v) 0)
P|W(UO,VO)T - (-a 0 0)
Pl (u,V) = DV(PIu,u,v,l) Pluv(u,v)T - (asin(u)Bin(v) —bEin(u)dos(v) 0)
T
Plyy{Ug:Vp) ~ (0 0 0)
ZZE? rkgo;n;ilyna (u,v) Pl LY i =2 oo i (b>0,c>0 - (-1 0 0)
ykova rovina: nvek.(u,v) := nvek (un,vg)] - | —C nvek.(un,vg) assume & >0,c>0 - (-
o |Ply(u.v) x Ply(u,v)| 5 {v0:vo) abg €1 5(uo- Vo)
normo(u,v,)\) = Pl(u, V) + ADvek;(u,V) normo(uo,vo,)\)T - (a— %D\ 0 O) normo(uo,vo,)\)T assume & (b>0,c>0 - (a—)\ 0 0)
a
drovg(u,v,x,y,2) == ((x y z)T - Pl(u,v))mlvel%(u,v) drovc(uo,vo,x,y,z) - —(x- a)m% drovc(uo,vo,x,y,z) assume & M>0,c>0 - x+a
a
[+]
Implicitné vyjadrenie plochy (znacené "I" pred nazvom)
parametre a .
« . : _ T _ T Poznamka.
vysetrovany bod:  ja:=(a b © 1) (XO Yo ZO) = F’I(”O’VO) (XO Yo ZO) -(a 00 KedZze IPI = 0, v nasom $pecifickom pripade (elipsoid) musi
rovnica plochy: 2 2 2 2 2 2
(IP1=0) IPI(x,y,2) = X + y + Z -la IPI(xO,yO,zo) -0 la, = X + y + z .
la 2 | 2 | 2 ! ! la 2 | 2 | 2
(o) () (e o (=) (=) ()
gradient grad IP| xy,z,l)T - | 23— 2Ely— 24—
(vektor normaly): a2 b2 02
grad Il xy,z,1) T 2
Invek-(X,y,2) = grad IPl »%,Yn,20,1) - |— 0 O
o |grad IPl xy,z,1)| G( Y020 ) a
normala plochy:
plochy Inormc(x,y,z,)\) = IPI(x,y,2) + AMInvek;(x,y,2) Inormc(xo,yo,zo,l)\)T assume & (H>0,c>0 - (I)\ 0 0) Pozn.: IN= a-A (porovn. normy )

dotykova rovina: T T
(Idrovg = 0) Idrovs(x0,Y0,20,x,y,2) := ((x y z) —-(x0 y0 z0) )thel%(xo,yO,ZO)

Idrovg(xo,yo,zo,x,y,z) assume & MO>0,c>0 - x—-a

[=]
Pomocné ¢leny pre dalSi vypocet
E(u, V) = Pl,(u, Pl,(u,v) E(uo,vo) > 02
F(u, V) := Ply(u,v)[PL(u,v) F(uo,vo) -0
G(u, ) = Pl(u, ) Ph(u, ) 6{ug.vg) - b?
b
L(u,V) = nvek;(u, V)Pl (u,V) L(uo,vo) - CBabs{—(ﬂb@
M(u,v) = nveky(u, Pl (u,V) M(uo,vo) -0
= b
N(u, V) = nvek;(u, P, (u,V) N(uo,vo) > CBM—(H)@
_ E(u,yN(u,Vv) + L(u,v)[G(u, V) — 20K u, YyBI(u,v)
H(u,v) := . 5 5
Z(E(u, YIG(u, Y = Hu, Y ) H(uo,vo) assumeg & (b>0,c>0 - %B%
2 » c
K(u,v) = LU, VDU, Y) = M(u.v) Klug.vg) - — L @l

E(u, VIG(u, ) - F(u, )° abg &b



Zakladné formy plochy 2 2

- du. dvh = E(u,y)du + 2Hu, V) duldv+ G(u, V) dv sziuz + bzm:lvz

o(u,v.du,dv) = 2 2 ZFG(uo,vo,du,dv) assume & M>0,c>0 -
L(u,v)du™ + 20M(u, v)[duldv + N(u, v)dv

aJ]JIu2 + aJ]JIv2
Krivosti
o ZFc(uO,VO,du,dv)z assumg & (b>0,c>0 du? + dv?
normalova: nkrivg(u, v,du,dv) := nkrivc(uo,vo,du,dv) N -
ZFG(uO,VO,du,dv)l simplify 2l + b2
Emﬁignun( 02 - b2) mz - signurr( 02 - b2) Eﬂ)z + 02 + b2
_ 1 E]I > _ assume & (b>0,c>0 2 ‘b’
hlavné: hkrivg (u,v) = H(u.Y) + |~ [N HUY" - K9 hkriv(ug, Vo) simplify - 2 2 2 2 2.2 2 2
—_1@L§ignun(c -b )Ift —signun(c -b )[ﬂ) -c -b
2 szﬂ)z
o assumg & (b>0,c>0 _4 —si
aplna: ukriv(u, V) := hkrivg(u, v)10krivg(u, V)2 ukrivc(uo,vo) simplify - 7@2[6_signun(— é+ bZ)m2 + signun(— é+ b2)[ﬁ,2 + 2+ bZ)Bw
1 1 2@+ bzﬁl
stredna: skrivg(u, V) := E(hkrivc,(u,v)l + hkrivo(u,v)z) skrivc(uo,vo) assume 2 (b>0,c>0 - —EIC?
c b
Hlavné smery L(uV)EF(u, V) - MU, V)EU [ u?
rovnica: rovhs;(u,v,u’,v') := | L(u,v)[G(u, V) = N(u, v)[E(u, V) u'y
(rovhg; = 0)

M(u,V)[G(u, V) — N(u, V)[IF(u, V) V,2

rovh%(uo,vo,u',v') assume & (b>0,c>0 - (bzﬁ— 02@) Yy
podmienka 1
prirodzenej -

. . 2
arametrizacie: C o . , o 2.2 22
:Opppo i PP (U, V.U V) = |V« Ply(u, @+ Pl(u, V)T pPPg (U Vo, U V) — (b ? + ¢ )
\/vw

rieSenie sustavy )
2rovnic o Given  rovhsg;(u,v,u’,v) =0

: : Vo -1 1
2neznamych: PPy (U, v,u',v) =1 0O 0 — =

c c
uvg(u,v,u',v') = Find(u' v) u‘v'c(uo,vo,u‘,v') -
1 -1

) - — 0 0

hlavné smery: b b
hsmery;(u, v,u',v’) ;== | korene u'\é‘;(u,v,u‘,v')T
T T
Plu(u,v)Dlorené1> + Plv(u,v)[lkorent<a2>
00 00 Pozn.:
hsmer)é(uo,vo,u',v') 2l1-1 00 Hlavne smery su ktorékolvek 2 vzajomne linearne nezavisle
stlpcové vektory z matice " hsmery;", teda napriklad:
00 -11
s1=(0,0,1)
$2=(0,1,0)

Grafické znazornenie: a=3 b:=2 c=1

Plot(u, V) := (altos(u)dos(v) bleos(u)sin(v) d$in(u))T

Plot



