Perspectiva cénica dun punto. Determinacion de coordenadas

Dados:
P; (proxeccion horizontal dun punto P)
P, (proxeccion vertical do punto P [ou cota])
V. (proxeccion horizontal do punto de vista)
V, (proxeccion vertical do punto de vista (ou cota)
O plano de cadro m (plano vertical de proxeccion)
O eixe (lifia de terra da representacion diédrica e da
representacion conica)

v A perspectiva cénica do punto P queda definida pola seguinte
expresion:

_Y(Pl)'(Y(Vz)_Y(Pz))
Y(Vl)_.V(P1)

+y(P,))

DEMOSTRACION

. ., . X=Xy Y=YV, _ 71712
Partimos da ecuaclon continua da recta = =
X=Xy Yo V1 2724

A proxeccién cénica dun punto é a interseccion da recta definida polo propio punto e o punto de
vista V co plano de cadro m. Como o plano de cadro contén aos puntos de afastamento nulo, a
coordenada y da proxeccion do punto sera 0.

A coordenada x da proxeccion obtémola a partir de da ecuacién da recta, onde y=0;

X—X 0— vl
= 4 ; despexando: X:M_i_xl

Xo—=X1 Yo V1 Yo=Yy

polo tanto:

A coordenada z da proxeccion obtémola tamén a partir de da ecuacion da recta, onde y=0;

Z_Z O_ _— . —
s ; despexando: z:LZ1> +z,

Zy=2, Y= Y1 Yo—=Y1

polo tanto:

Lembremos que, neste caso, os puntos que definen a recta son P e V, e que a interseccién sera o
punto P’; asi pois:

x=x(P’), y=y(P’), z=z(P’); x1=x(P), y1=y(P), z1=2(P); x2=x(V), y2=y(V), z2=2(V)

substituindo nas expresions anteriores, as coordenadas da proxeccién do punto son:

X(P’)— ( ) ( ) X( ))+X<P> , y(P’)ZO , z(P’):_y(P).(Z V)_Z(P)>+2(P)

(x
y(V)=y(P)




En diédrico os puntos P e V represéntanse mediante as sias proxeccions horizontais e verticais (P1,
P2, V1, V2). As coordenadas destas proxeccions son x(P1), y(P1), x(P2), y(P2), x(V1), y(V1), x(V2) e
y(V2). Asi mesmo, a proxeccion P’ tera tamén dudas proxeccions P’1 e P2 onde P’z coincide con P’.

As coordenadas dos diferentes puntos pddense obter a partir das coordenadas das stias proxeccions
segundo as seguintes igualdades:

X(P)=x(P1)=x(P2) , y(P)=y(P1) , z(P)=y(P2)
X(V)=x(V1)=x(V2) , y(V)=y(V1) , 2(V)=y(V2)
X(P)=x(P*1)=x(P"2) , y(P")=y(P"1) , z(P")=y(P"2)
Asf pois:

—y(P)-(x(Vy)—x(P,))
Y(V1)_Y(P1)

x(P")= rxlp) . ylpy)= B L ey(p)

Como P’; coincide con P’:

Queda demostrado.

Copia e pega as coordenadas para redefinir o punto P’:

Cy(P_D)x(V_1)-x(P_1))/(y(V_1)-y(P_1))+x(P_1),-y(P_1)(y(V_2)-y(P_2))/(y(V_1)-y(P_1))*+y(P_2))




