RESOLUCION ANALITICA DE PROYECCION DE PUNTO

Asumiendo la existencia de un sistema global (X,Y,Z) con un observador ubicado en
P(\O)(xo,yo,zo) y un punto objeto P(2)(X2,y2,22)

_:;_ﬁ Pllil

Recta de vision-

Asumamos que un observador ubicado en P (OJ(XO, yo,zo) esta mirando hacia el punto
P(]-)(Xli.)/DZl) .

Una recta en R3 que pasa por estos dos puntos (Xl, yl,zl) y (Xo,yo, ZO) podemos expresarla

en forma parametrica como
X=XoHt(X)—X,|  x=Xp+t.a
Y=Yortlyom vl y=yott.h o (2)
z=zy+t|zy-z)]  z=zptt.cC

Recta de proyeccion

Es la recta que desde el observador pasa por el punto objeto

X=X+ A X, X, X=Xx,+A.a

y:yo+)\()/0_y2) y=y,+A.pB
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z=zO+A(zO—zz) z=z,+A.y
Plano de proyeccion

En tanto que un plano perpendicular a una recta que pasa por un punto P (4)(X4, YarZs que
posiciona un plano sobre el cual vamos a proyectar la imagen es:

ax+by+cz+d=0 (1)donde a,b,c sonlas componentes de un vector normal.
Si este plano contiene a P(4)(x4,y4,24) , se debe cumplir a.x,+b.y,+c.z.,=0 de donde

d=-(a.x,+b.y +c.z.,]
La ecuacion del plano sera
axtby+cz-a.x,~b.y,-z.,=0 (4)
pero para que el plano sea perpendicular a la recta de vision, se debe cumplir que

a:(xl_xo) b:(Y1_YO) C:(izl_zo)

Interseccion de recta de proyeccion y Plano

Para encontrar la interseccion de esta recta con el plano, reemplazamos X, y, z de la recta en la
ecuacion del plano.

alxo+A.a|+by,+A.Bl+c(zy+A.y|=|a.x,+b.y +c.2,|]=0

Operando
a.x0+t.a2+b.y0+t.b2+c.zo+t.Cz—a.x4—b.y4—c.z4:0
t. (@ +b*+c?|=+a.x,+b.y,+C.2,—a. Xg=b.yo—C .2,

a.(x,=Xo|+b.[y, = yol+c.(z,~ 2,

A= -
la.a+b.f+c.y)

El valor de A hallado mediante esta ecuacion, se puede reemplazar en cada una de las ecuaciones
parametricas de la recta y de esta manera se obtienen las tres coordenadas del punto proyectado
.P(5)

Xs=X,tA.«

Y=Yot+A.a
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z.=z,+A.«a

Punto de interseccion de la recta de vision con el plano de proyeccion P(3)

Reemplazando x, y ,z de la recta (2) en la ecuacion del plano (4)
ax+by+cz-a.x,-b.y,-z.,=0

Operando
a.(x0+t.a)+b.y0+t.b2+c.zo+t.c2—a.x4—b.y4—c.z4:O
a.(x0+t.a2)+b.y0+t.b2+c.z0+t.c2—a.x4—b.y4—c.z4:O
t.[a+b*?|=+a.x,+b.y,+C.2,~a.xo=b.yo~C .2

t:a.(x4—x0)+b.(y4—y4)+c.(z4—zo)

(az+b2+c2)

La posicion del punto P(3) sera
X,=Xx,+t.a
Y3=Yott.b

Z3=z,tt.Cc  sobre este punto ubicaremos la terna secundaria

Busco lo versores del rayo de vision

« a ~ b « c
a= 2 2 2 = 2 2 2 c= 2 2 2
va'+b+c va'+b“+c Ja +b"+c

Un vector normal al plano formado por el rayo de vision (su versor) y el eje Z de la terna global es

A

= |bi,~aj,0k

O Q> ~
O OH>~.
= 0 X

Y ahora sacamos el tercer eje de la terna

i J k
a b el = |acib.ejl-a-pk
b —a o
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La terna local estara en

X,=X,+t.a
Y3=Yo+t.b
Z,=z,+t.C

Y sus versores

ai bj ck
bi -aj 0k
a.ci b.¢j (—aZ—bz)k

Luego la transformacion del sistema global al local sera

Plocal= P, =M '.P;

donde
1 0 0 0
. X3 ?1 bj. ck
y; bi -a 0k
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