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Térbeli alakzat abrazolasa sikban

&, tengely iranyaban a -el jel6lt
tavolsagok megegyeznek.
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harom dimenziés helyvektor

Az I
Hy = &, tengely iranyu vetiiletének
‘. abszolut értéke:
7 €, = ¢,x, cosa, —C¢,x, cosa|
[ Az I' harom dimenziés helyvektor
o Ca%s &, tengely iranyl vetiiletének
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Atérbeli I vektor leképzése a sikbeli P
vektorra egy matrixszorzassal lehetséges.

p=Al
Az é mMAatrix az un. axonometria matrix.
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|lzometrikus axonometria
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paraméterek:

a =a,=30°

C,=C,=C,=1

Az axonometria matrix:




Frontalis axonometria

Paraméterek:
a, =45
a,=0°
1
C = 5
C,=C;=1

Az axonometria matrix:

NG
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Dimetrikus axonometria

Paraméterek:
a, = arctgg =arctg0,875=41°10

a,= arctg% =arctg0125=7°10
sina, = 0,658
cosa, =0,752
sina, = 0125
cosa, =0,992

Az axomonetria matrix:

_[-0376 0992 0
"1-0329 -0125 1
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Abrazolas axonometridban

Példa:

Abrazoland6 a P,, P,, P,, P,, Ps, Pg, P, Py
sarokpontu kocka frontalis axonometriaban.
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Abrazolas axonometridban

Példa:

Az axonometria matrix:
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