Инженерная и компьютерная графика
Лабораторное занятие № 13 на 07.12.20 г.

Тема: Решение задач на тему "Позиционные задачи. Пересечение геометрических образов (Общий алгоритм)"
Материалы для решения задач из учебного пособия "Начертательная геометрия. Позиционные задачи" В.Д. Крылова, О.А. Исаченко. – Чита: ЗабГУ, 2012. – 253 с.

Задание № 1: по номеру своего варианта решить задачи № 1-3 (Практическое занятие № 3). Решение каждой задачи оформить цветными карандашами в тетради. 
Задание № 2: Проверка РГР № 2 на ошибки в личном кабинете.
Задание № 3: Подготовиться к контрольной работе по теме  "Комплексный чертёж плоскости", билет-задание будет высылаться каждому индивидуально на электронную почту.
Задание № 4: Сфотографировать и загрузить в личный кабинет студента. Преподаватель проверив работы, напишет в личном кабинете рецензию на выполненную работу. Вопросы по выполнению работ можно присылать на электронную почту преподавателя: Ermakovasv26@mail.ru.

Лабораторное занятие пройдёт онлайн на базе приложения BigBlueDutton, ссылка для участия: http://disrm4.zabgu.ru/b/4y7-6v9-pxa. Занятие пройдёт по расписанию 07.12.20  с  1400 до  1535  часов.

Консультация по выполнению работ будет проводиться очно на кафедре каждую среду с 1700 до 1800 часов , в ауд. Э306. Приходить по 3 человека не более.


Примеры решения задач
Задача 1. Построить точку пересечения прямой ℓ с плоскостью  Σ (а ∩ b).

                                                  а)                                                               б)
Задача 1: а) условие задачи; б) решение задачи
Решение. Для выбора алгоритма решения проанализируем положение заданных геометрических образов. Плоскость и прямая занимают общее положение. Отсюда следует общий алгоритм решения:



1. Прямую ℓ заключаем во вспомогательную секущую плоскость Г, перпендикулярную П1. ℓ  Г, Г  П1  ℓ1 = Г1. Задачу свели к частному алгоритму.
2. Строим линию пересечения плоскостей Σ и Г, обозначаем ее (1-2). (1-2) = Σ ∩ Г.
3. Строим точку пересечения прямой ℓ с линией (1-2). К = ℓ ∩ (1-2).
4. Определяем видимость прямой ℓ.


Задача 2. Построить точки пересечения прямой ℓ с поверхностью призмы.

                                а)                                                                      б)
Задача 2: а) условие задачи; б) решение задачи
Решение. Поверхность и прямая занимают общее положение. Для решения задачи применяем общий алгоритм:



1. Прямую ℓ заключаем во вспомогательную секущую плоскость Σ, перпендикулярную П2.  ℓ  Σ, Σ  П2  ℓ2 = Σ2.
2. Строим линию пересечения поверхности и плоскости Σ. Σ ∩ Ф = А-В-С. А2-В2-С2 = Σ2.
3. Горизонтальную проекцию линии А1-В1-С1  строим по принадлежности линиям каркаса поверхности.
3. Находим точки пересечения заданной прямой ℓ и линии А-В-С. Проекция А1-В1-С1 пересекает прямую ℓ1 в точках М (М1) и N (N1).
4. Фронтальные проекции точек М (М2) и N (N2) находим по линиям связи.


Задача 3. Построить точки пересечения прямой ℓ с поверхностью вращения.

                                а)                                                                          б)
Задача 3: а) условие задачи; б) решение задачи
Решение. В данной задаче нет проецирующего геометрического образа. Следовательно, для решения используем общий алгоритм:



1. Прямую ℓ заключаем во вспомогательную секущую плоскость, перпендикулярную П2. ℓ  Σ, Σ  П2  ℓ2 = Σ2.
2. Строим линию пересечения плоскости Σ с поверхностью вращения Ф. а = Σ ∩ Ф,  а2 = Σ2. Горизонтальную проекцию линии а (а1) строим по принадлежности линиям каркаса поверхности вращения, через параллели.
3. Строим точки пересечения прямой ℓ с линией а. MN = ℓ ∩ a.
4. Определяем видимость прямой ℓ.

Задача 4. Построить линию пересечения двух плоскостей Σ (∆АВС) и  Г (f ∩ h).

                                        а)                                                              б)
Задача 4: а) условие задачи; б) решение задачи
Решение. Для решения используем общий алгоритм, т.к. обе плоскости общего положения. Чтобы построить линию пересечения двух плоскостей, необходимо найти две общие точки. Через стороны заданных плоскостей вводим две вспомогательные плоскости . 
Алгоритм решения:



1. f  Λ, Λ  П2  f2 = Λ2.
2. (1-2) = Λ ∩ Σ (∆АВС).
3. М = (1-2) ∩ f. 



4. h  Λ', Λ' П1  h1 = Λ'1.
5. (3-4) = Λ' ∩ Σ (∆АВС)
6. N = (3-4) ∩ h.
7. Определяем видимость плоскостей.
image4.wmf
Þ


oleObject4.bin

image5.wmf
l    

2    

l    

1    

l    

2    

l    

1    

S    

2    

A    

2    

A    

1    

C    

2    

C    

1    

B    

1    

B    

2    

M    

2    

N    

2    

N    

1    

M    

1    

Ô    

2    

Ô    

1    

Ô    

1    

Ô    

2    


oleObject5.bin

image6.wmf
Ì


oleObject6.bin

image7.wmf
^


oleObject7.bin

image8.wmf
Þ


oleObject8.bin

image9.wmf
l    

2    

l    

2    

Ô    

2    

Ô    

1    

l    

2    

l    

2    

Ô    

2    

Ô    

1    

S    

2    

=    

à    

2    

À    

2    

1    

2    

=    

1    

1    

2    

N    

2    

D    

2    

=    

D    

1    

2    

C    

2    

=    

C    

1    

2    

2    

2    

=    

2    

1    

2    

B    

2    

M    

2    

B    

1    

A    

1    

M    

1    

N    

1    

1    

1    

1    

1    

1    

D    

1    

D    

1    

1    

C    

1    

1    

2    

1    

1    

C    

1    

2    

1    

a    

1    


oleObject9.bin

oleObject10.bin

oleObject11.bin

oleObject12.bin

image10.wmf
À    

2    

À    

1    

Â    

2    

Â    

1    

Ñ    

2    

Ñ    

1    

h    

2    

f    

1    

f    

2    

h    

1    

À    

2    

À    

1    

Â    

2    

Â    

1    

Ñ    

2    

Ñ    

1    

h    

2    

f    

1    

f    

2    

h    

1    

L    

2    

L    

1    

1    

1    

2    

1    

1    

2    

1    

2    

2    

M    

1    

M    

2    

3    

1    

4    

1    

N    

1    

3    

2    

4    

2    

N    

2    


oleObject13.bin

image11.wmf
Ì


oleObject14.bin

image12.wmf
^


oleObject15.bin

image13.wmf
Þ


oleObject16.bin

image14.wmf
Ì


oleObject17.bin

image15.wmf
^


oleObject18.bin

image16.wmf
Þ


oleObject19.bin

image1.wmf
à    

2    

b    

2    

a    

1    

b    

1    

l    

2    

l    

1    

à    

2    

b    

2    

a    

1    

b    

1    

l    

2    

l    

1    

Ã    

1    

1    

2    

2    

2    

2    

1    

1    

1    

Ê    

2    

Ê    

1    

(    

Ï    

2    

)    


oleObject1.bin

image2.wmf
Ì


oleObject2.bin

image3.wmf
^


oleObject3.bin

