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Przedmiotem wynalazku jest mechaniczny afino-
graf tarczowy do przeksztalcania figur ptaskich o
szeSciu stopniach swobody, przeznaczony do me-
chanicznego przenoszenia tresSci z jednej mapy na
druga, przy jednoczesnym uwzglednieniu zmiany
skali gléwnej, odwzorowania i niestabilnosci mate-
rialbw podkiadowych mapy obrazowej w kartogra-
fii praktycznej.

Dotychczasowy stan techniki w tym przedmiocie
jest mato poréownywalny i ogranicza sie wylgcznie
do znanego afinografu Coradi’ego o jednym stopniu

swobody, realizujgcy w sposéb mechaniczny najda-

lej ograniczony przypadek przeksztatcen afinicznych
plaszczyzn przez tak zwang dylatacje w kierunku
badz osi rzednych Ox, badz tez w kierunku osi od-
cietych Oy w prostokatnym uktadzie wspéirzednych
kartezjanskich Oxy, w ktéorym ten afinograf pra-
cuje.

Afinograf Coradi’ego ma postaé woézka o jednej
podiuznej osi, zaopatrzonej w masywne dwa kola
toczne. Na osi woézka spoczywa prostokgtna rama,
ktéra w §rodkowej czeSci opiera sie na trzecim kole.
Sztywna rama woézka skiada sie z trzech szyn po-
diuznych réwnoleglych do osi ukiladu i z dwoéch
poprzecznych. Wzdluz dwéch szyn podiuznych tocza
sie dwa wozki zakonczone jeden wodzikiem drugi
ry$nikiem wraz z dwoma ruchomymi poprzeczkami.
Poprzeczki te zaopatrzone s3 w wyciecia prowad-
nicze, w ktoérych §lizgajg sie wprowadzone do nich
trzpienie, kazdorazowo nastawne wzdluz wycecho-
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wanych dwoéch ramion przegubowego réwnolegtobo-
ku i z nimi sprzegane w $ci§le okre$lonych odleglos-
ciach. ‘

Jedno z niewycechowanych ramion réwnoleglobo-
ku pokrywa sie z trzecig szyng podiuing ramy, za$
drugie ramie jest wiszgce podtrzymywane specjal-
nym pretem w jego Srodku ciezko$ci. Predkosé po-
ruszania sie ry$nika w stosunku do predkosci po-.
ruszania sie wodzika zalezy od wzajemnej odleglosci
w jakich sg sprzegane osie pionowe trzpieni z wy-
cechowanymi ramionami przegubowego réwnolegto-
boku, a skala odcink6w obrazowych skierowanych
réownolegle do osi wézka wynosi (b’/b = k). Ruch
calego wézka afinografu lgcznie z wodzikiem, rys$-
nikiem i przegubowym réwnoleglobokiem jest stale
zgodny z kierunkiem prostopadiym do osi woézka,
natomiast skala odcinké6w obrazowych jest stata i
wynosi a'/a = 1. )

Afinograf Coradi’ego jest urzadzeniem masywnym
i ciezkim o rozmiarach ramy okoto 1000 X 500 mm.
Przy tej dilugo$ci ramion podluznych uzyskuje sie
maksymalne rzedne w kierunku osi afinografu za-
ledwie okolo 300 mm. Afinograf ten posiadajgcy
tylko jeden stopieh swobody nie moze znalezé zad-
nego zastosowania w kartografii, w ktérej sg nie-
zbedne wszystkie mozliwe sze$é stopni swobody do
jednoznacznego i wzajemnego przeksztalcenia dwéch
plaszczyzn w postaci najbardziej ogélnej. Znany afi-
nograf Coradi’ego jest przeznaczony do redukowania
lub powiekszania rzednych dowolnej figury w ukila-
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dzie prostokatnym afinografu, por6wnywania dwéch
krzywych tego samego rodzaju, pochodzgcych z réz-
nych aparatéw rejestrujacych odnoszac je do tej

samej statej, okre$lania proces6w deformacji profi--

16w. W operacjach tych wystepuje tylko jeden pa-
rametr przeksztatcenia ptaszczyzn.

Celem wynalazku jest opracowanie mechaniczne-
go afinografu tarczowego do przeksztalcania figur
plaskich o sze$ciu stopniach swobody, umozliwia-
jgcego przeksztalcenie ptaszczyzny oryginalnej okre-
Slonej dowolng parg linii prostych (nie pokrywa-
jacych sie) w plaszczyzne obrazowsg okre$long do-
wolnie inng parg linii prostych, przy czym giéwne
elementy orientacji wewnetrznej i zewnetrznej okre-
S§lajgce plaszczyzne obrazowg wzgledem oryginalnej
sg dowolnie z géry zakladane i mechanicznie przez
ten afinograf realizowane. Do dowolnie zakladanych
elementéw orientacji wewnetrznej nalezg : ,m” i
,n” — skale w dwoch kierunkach giéwnych A¢ i
A’e + II/2, ktére majg bezposredni wplyw na de-
formacje plaszczyzny obrazowej i charakteryzuja
jej strukture wewnetrzna.

Do dowolnie zakladanych elementow orientacji
zewnetrznej nalezg : Ae. — kat kierunkowy, orien-
tujgcy siatke linii gléwnych wzgledem siatki linii
parametrycznych na plaszczyZnie oryginalnej, A’e +
+ A’ — kat kierunkowy orientujacy siatke linii
gléwnych wzgledem osi Ox staltego uktadu afino-
grafu Oxy na plaszczyznie obrazowej, Ax i Ay —
wzgledne zmienne przesuniecia w kierunkach linii
parametrycznych. Elementy orientacji zewnetrznej
majg bezposredni i réznorodny wplyw na poltozenie
plaszczyzny obrazowej wzgledem plaszczyzny orygi-
nalnej i charakteryzujg jej strukture zewnetrzng
dotyczaca skretu i przesunieé.

W zatozeniu koncepcyjnym powyzszego wynalazku,
afinograf ten realizuje w spos6b mechaniczny prze-
ksztatcenie plaszezyzn oryginalnych w plaszczyzny
obrazowe, w ktérych wspb6tzalezno$ci zachodzace po-
miedzy wspéirzednymi odpowiadajgcych sobie pun-
ktéw okreSla funkcja liniowa w parametryzacji m,
n, Ae, A + A’, Ax, Ay. Chodzi wiec o to, aby
zwigzki zachodzgce pomiedzy wielkosciami nastaw
afinografu tarczowego b, ¢, Ae, A'e + A’, AX, ‘Ay
i parametrami przeksztalcenia afinicznego miaty po-
staé kanoniczng. Z drugiej strony istniejg Sciste
zwigzki pomiedzy parametryzacjami plaszczyzn m,
n, A, A’e, Ax, Ay, i my, my, ©, ©,Au, Av i ich wza-
jemne przejécie, w zwigzku z tym istnieje mozli-
wos¢é realizacji przez ten afinograf tej drugiej para-
metryzacji. Zatem okre§lenie zwigzkéw pomiedzy
wielko$ciami nastaw b, c, Ae, A’e + A’, Ax, Ay afino-
grafu tarczowego i parametrami przeksztalcenia my,
my, @, A’, Au, Av, predystynuje go do urzadzen uni-
wersalnych, spelniajgcych warunki najwyzszej og6l-
nosci w przeksztalceniach afinicznych.

Praktycznie oznacza to, ze bedzie realizowaé¢ w
spos6b mechaniczny ogblny przypadek przeksztalce-
nia afinicznego ptaszezyzn to jest dwie dowolne ska-
le my, my w kierunkach linii paramterycznych, kat
pomiedzy liniami parametrycznymi ©’, kgt kierun-
kowy linii parametrycznej A’, orientujacy ja wzgle-
dem osi Ox ukladu Oxy afinografu na plaszczyznie
obrazowej oraz wzgledne zmienne przesuniecia w
kierunkach linii parametrycznych Au, Av.
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W przypadku figur geometrycznych bedzie na-
przyklad przeksztalcaé siatke zlozong z dowolnych
oczek tréjkgtowych lub réwnoleglobokowych w siat--
ke o oczkach analogicznych lecz r6znych co do swych
wielko$Sci metrycznych i orientacji zewnetrznej lub
dowolng siatke o oczkach krzywoliniowych w odpo-
wiadajaca afinicznie siatke o oczkach krzywolinio-
wych i to w spos6b ciggly.

Postawione zadanie zostalo rozwigzane zgodnie z
wynalazkiem przez zastosowanie dwoéch niezalez-
nych ukladéw konstrukcyjnych : uktadu kinetycz-

- nego i ukladu statycznego, ktére lgcznie zapewniajg
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-uzyskanie sze$ciu stopni swobody.

Uktlad kinetyczny jako niezalezng calo$é konstruk-
cyjng tworzy afinograf prostokgtny o dwéch stop-
niach swobody.

Rozwigzanie uktadu kinetycznego polega na za-
stosowaniu dwoéch podiuznych prostoliniowych pro-
wadnic zewnetrznych, rozsunietych na odpowiednig
szeroko$é stotu i urzadzenia wlasciwego skladaja-
cego sie z wobzka tocznego (przesuwnego) w postaci
prostokatnej ramy, zaopatrzonej dodatkowo w na-
stawczy plaskownik poprzeczny i linijke proporcjo-

nalng sprzezong dolnym jej zakonczeniem z panto--

grafem rombowym o kazdorazowo zmiennych diu-
gosciach bokéw w poszezegblnych jego rombach.

Krotsze boki ramy prostokatnej, spoczywaja bez-
poérednio na kotach tocznych (saneczkach), ktoére
wprowadzone sg w wyciecia podtuznych prowad-
nic zewnetrznych. Sg to ptaskowniki, wycechowane
kreskami podzialu milimetrowego, wedtug ktérych
nastawiane s3 kazdorazowo podziatki noniuszowe
zainstalowane na zakonczeniach wewnetrznej na-
stawnej poprzzczki.

Dtluzsze boki tej ramy, prostopadie do podiuznych
prowadnic zewnetrznych réznig sie swojg budowa.

Budowa ramienia goérnego posiada szerokie wy-
ciecie, do ktérego wprowadzona jest iasma trans-
misyjna obwodowo zamknieta, wspierajgca sie bez-
posrednio na systemie rolek. W dwégh punktach tej
tasmy, polozonych na przecieciu sie plaszczyzn pio-
nowych przechodzgcych przez podtuzne osie symetrii
afinografu tarczowego i tej taémy, umocowane sg
dwie przystawki za pomocg sworzni gérnie wystajg-
cych, ktére posiadajg tuleje do osadzania wymien-
nych rys$nikéw. Punkty S$rodkowe tuleji rys$niko-
wych i sworzni w poszczeg6lnych przystawkach, le-
zg na jednych liniach prostych prostopadtych do
osi symetrii podtuznej taémy transmisyjnej.

Ramie dolne posiada prostoliniowe wyciecie pro-
wadnicze — analogiczne do wycieé podtuznych w
prowadnicach zewnetrznych — do ktérego wpro-
wadzony jest suwak (ko6tka toczne) z wystajgcym
sworzniem, na ktéry nasadza sie poczgtek wahli-
wej linijki proporcjonalnej i jeden z punktéw prze-
gubowych pantografu — przeciwlegly punktowi wo-
dzikowemu. : )

Linijke proporcjonalng stanowi ptaskownik z wy-
cietag podluzng prowadnicg, do ktérej wprowadzony
jest jeden ze sworzni przystawki i drugi sworzen
wmontowany na stale w Srodku symetrii nastawne-
go plaskownika znajdujgcego sie wewngtrz prosto-
katnej ramy wozka.

Zmodyfikowany pantograf skilada sie z szesciu
wycechowanych podzialem milimetrowym ramion,
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polaczonych ze sobg przegubowo w siedmiu punk-
‘tach, tworzacych dwa romby wzajemnie sprzezone.
Dwa $§rodkowe ramiona pantografu majg jednakowsa
stalg dlugo$é i sprzegane sg kazdorazowo w sworz-
niu stanowigcym biegun pantografu. Ruch obroto-

.wy stalych ramion wok6t osi pionowej sworznia bie-

gunowego jest analogiczny do pracy cyrkla propor-
cjonalnego lub nozyc.

Sworzenn biegunowy przytwierdzony jest do po-
przeczki Srodkowej ukladu statycznego, w punkcie
przeciecia sie podiuznej osi symetrii afinografu i tej
poprzeczki. BezpoSrednio na sworzen biegunowy osa-
dzona jest w $rodku ciezko$ci dolna wsuwnica obro-
towa wok6t osi pionowej sworznia, umozliwiajgca
kazdorazowo przesuw ramienia stalego (dolnego)
pantografu na okreslony odczyt. Nad wsuwnicg dol-
ng znajduje sie¢ gérna wsuwnica obrotowa woko6t tej
samej osi, o analogicznej budowie, umozliwiajaca
przesuw drugiego ramienia stalego pantografu na
analogicznie okre$lony odczyt.

Ramiona stale pantografu sg zaopatrzone na za-
konczeniach w cztery przegubowe wsuwnice — ana-
logiczne choé krétsze od poprzednich — umozliwia-
jace dowolne ustalanie potozenia punktéw przegu-
bowych na pozostalych czterech jego ramionach, a
tym samym umozliwiajg odpowiednie regulowanie
diugosci bokéw w poszczegbdlnych rombach panto-
grafu. Wszystkie wsuwnice posiadaja $ruby zacis-
kowe oraz urzadzenia noniuszowe ze $rubami mi-
krometrycznymi dla uzyskiwania odczytéw z do-
ktadnoscig 0,1 mm. .

Niezalezny uklad statyczny zawierajacy cztery
stopnie sweobody rozwigzano przez zastosowanie pa-
ry podhluznych prowadnic nastawczych przylegaja-
cych stycznie do prowadnic zewnetrznych ukiadu
kinetycznego lub tworzacych w monolicie wyprofi-
lowany ich zestaw oraz lgczacych je trzech nastaw-
czych poprzeczek, z ktérych dwie skrajne wycecho-
wane podzialem milimetrowym stuzg jako prowad-
nice do kazdorazowego nastawiania dwu identycz-
nych pierécieni kotowych z podziatami stopniowy-
mi, zawierajgcymi wewnatrz centrycznie osadzone
tarcze obrotowe z wyrytymi lokalnymi ukladami
wspblirzednych prostokatnych i podziatkami noniu-
szowymi.

Podluzne prowadnice nastawcze ukladu statyczne-
go stanowig szyny plaskie, ktérych wysoko$¢ w
przekroju jest odpowiednio mniejsza od stycznych
prowadnic zewnetrznych ukladu kinetycznego. Wy-
cechowane sg one podzialem milimetrowym, wedtug
ktoérego ustawiane sg dwie skrajne poprzeczki, diwi-
gajace pierécienie z tarczami obrotowymi i jedna
srodkowa ze sworzniem po $rodku, na ktéry nasa-
dza sie biegun pantografu rombowego. Wszystkie
trzy poprzeczki zajmuja poltozenie prostopadie do
podiuznych prowadnic nastawczych i zakoficzone sg
obustronnie podzialkami noniuszowymi i posiadaja
$ruby mikrometryczne oraz zaciskowe.

PierScienie kolowe zaopatrzone sg od spodu w od-
powiednie wsuwnice lub kanaly szynowe, umozli-
wiajgce liniowe ich przesuwanie wzdluz wycecho-
wanych poprzeczek, pozwalajgce z doktadnoscia
0,1 mm ustalenie r6znicy odleglo$ci pomiedzy $rod-
kami symetrii tych poprzeczek pokrywajgcych sie
z osig symetrii afinografu i srodkami pierScieni ko-
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6
towych. Poszczegblne piericienie kolowe posiadaja
na przykltad po cztery promieni§cie zbiegajgce sie
do $rodkéw ramiona, zakoficzone wsp6lnym piono-
wym trzpieniem kazdy, na ktéry osadzone sg tarcze
obrotowe tworzace z pier§cieniami jedng plaszczyz-
ne. Podobnie jak w teodolicie, tarcze obrotowe sprze-
gane sg z pierScieniami kolowymi za pomocg $rub
zaciskowych i zaopatrzone sg w $ruby mikrome-
tryczne do drobnych obrotéw tych tarcz w stosunku
do nieobrotowych pier§cieni.

Afinograf wedlug wynalazku, zawierajagcy w swo-
jej konstrukeji sze$é stopni swobody i realizujgcy
sze§¢ parametr6w przeksztalcenia plaszczyzn w pel-
ni predystynowany jest do prac kartograficznych
zwigzanych z mechanicznym przenoszeniem treSci
z jednej mapy na druga, przy jednoczesnym
uwzglednieniu przeksztalcenia odwzorowania, skali
gléwnej i niestabilnoSci materialu podkiladowego
mapy oryginalnej.

Przeksztalcenie odwzorowania i deformacji zwig-
zanych z niestabilno$cia materialéw podktadowych
mapy oryginalnej, dokonywane jest tym afinografem
po uprzednim wyznaczeniu na mapie oryginalnej i
obrazowej obszar6w aproksymowanych afinicznie z
dokladnos$cig graficzng 0,1 mm. W zwigzku z tym,
dla typowych odwzorowan kartograficznych opraco-
wano metode wyznaczania zaréwno wielkoSci ob-
szaréw aproksymowanych afinicznie jak tez podpo-
rzagdkowanych im wielko$ci nastaw afinografu, me-
chanicznie realizujgcego przeksztalcenia tych od-
wzorowan, biorgc za podstawe zwigzki matematycz-
ne jakie zachodzg pomiedzy nimi.

W przypadku ‘tabelaryzacji tych wielko$ci, czyn-
no$ci wstepne ograniczg sie do odczytania z tablic
wielkoSci nastaw, odpowiadajgcych aproksymowa-
nym afinicznie obszarom geograficznie okre§lonym
przy jednoczesnym uwzglednieniu poprawek za nie-
stabilnosé materiat6w podkladowych mapy oryginal-
nej i ich nastawieniu w odczytach afinografu. Wia-
Sciwy proces przeksztalcania odwzorowan kartogra-
ficznych odbywa sie mechanicznie w wyniku obwo-
dzenia wodzikiem rysunku mapy oryginalnej w da-
nym obszarze aproksymowanym afinicznie, gdy w
tym czasie ry$nik wykre$li lub wygraweruje rysu-
nek mapy przeksztalconej w zgdanym odwzorowa-
niu.

PrzejScie do nastepnego obszaru aproksymowane-
go afinicznie wymaga jedynie wprowadzenia nie-
wielkich korekt do poprzednich odczytéw odpowia-
dajacych sgsiedniemu obszarowi i przeksztatcaniu
jak wyzej az do calkowitego przeksztalcenia catego
arkusza opracowywanej mapy w zmienionym od-
wzorowaniu. '

W celu wykazania postepu jaki wprowadza wy-
nalazek w szczegblno$ci do dziedziny kartografii
praktycznej, nie mozna dokonywaé poréwnan ze zna-
nym afinografem Coredi’ego o jednym stopniu swo-
body, ktéry jako taki w ogoéle nie znajduje zadnego
zastosowania w tej dziedzinie. Mozna wskazaé je-
dynie dotychczasowg metode jaka stosowana jest
przy przenoszeniu tresci z jednej mapy na drugg w
przypadku, gdy r6znig sie one pod wzgledem odwzo-
rowania kartograficznego.

Najogoélniej rzecz biorgc, metoda ta polega na gra-
ficznym zageszczeniu liniami ukladu (linie réwnole-
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gle do siatki kartograficznej lub kilometrowej) ma-

py oryginalnej i nowoopracowywanej do wymiaréw

oczek 5 X 5 mm i mniejszych, z dokladnos$cig mozli-
wg do uzyskania i dopie‘ro w ramach tak powstatych
oczek odpowiadajacych sobie, przenosi sie tresé ma-
py oryginalnej na nowocopracowywana, za pomoca
cyrli proporcjonalnych, przenoSnikéw i podziatek
transwersalnych lub wprost na ,,0ko”.

Najcze$ciej jednak przenosi sie punktowo wszyst-
kie charakterystyczne zalamania sytuacji, przy czym
linie proste laczy sie wedtug linijki za$ linie krzy-
we odrecznie. Doktadno$¢ tej metody przenoszenia
tresci jest niewielka i waha sie w odniesieniu do
przeniesionych punktéw sytuacyjnych w. granicach
+ 0,5 mm.,

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przy-
ktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia widok z géry mechanicznego afinografu
tarczowego, fig. la afinograf z oznaczeniami litero-
wymi obja$niajacymi jego stopnie swobody b, ¢, Ae,
A’, Ax = Ay = O, fig. 2 schematycznie afinograf
w czterech jego kolejnych polozeniach objasniaja-
cych proces powstawania przeksztalcen afinicznych
na przykladowych figurach prostokata, rombu i ko-
ta, fig. 3 teoretyczng interpretacje graficzng struk-
tury afinicznej ustalonego punktu u, v dowolnego
regularnego odwzorowania powierzchni T = 1 (u, v)
na powierzchnie ¢ = f;—(u, v).

Jak uwidoczniono na fig. 1, mechaniczny afino-
graf tarczowy sklada sie z dwéch niezaleznych ukla-
déw konstrukcyjnych: ukladu kinetycznego i ukla-
du statycznego.

Uktad konstrukcyjny kinetyczny stanowi dwupa-
rametrowy afinograf prostokgtny o nastepujacych
elementach: zewnetrzna para szyn podtuznych giéw-
nych wzajemnie réwnoleglych 1, 2, rama prostokat-
na 8 10, 12, 13, przesuwny ptaskownik 9, tasma
transmisyjna 11 z systemem rolek 65, 66 ze sworz-
niami 22, 25 wraz z przystawkami 41, 42 w ktérych
znajdujg sie tuleje 23, 24 do osadzania wymiennych
ry$nikéw kre§lacych badZz negatyw obrazu 23 badz
pozytyw obrazu 24, linijka proporcjonala 26 zacze-
piona w sworzniu 20 wykonujgca ruchy przesuwo-
wo-obrotowe w ustalonym sworzniu 22, zmodyfi-
kowany pantograf rombowy o kazdorazowo zmien-
nych dlugosciach ramion w poszczegblnych jego
rombach — realizowanych za pomocg przesuwnych
stalych ramion 29, 30 zakoficzonych =zaciskowymi
wsuwnicami 34, 35, 38, 39 jak tez w punkcie bie-
gunowym 17 wsuwnicami 36, 37 w ktérych znajduja
sie sworznie 14, 15, 16, 18, 19 stanowigce punkty
przegubowe pantografu rombowego za§ w jednym
z nich 14 osadzony jest wodzik stuzacy do obwo-
dzenia figur oryginalnych zakonczony pomocnicza
raczka 33, saneczki 43, 44, 45, 46, 47 umozliwiajgce
prostoliniowe toczenie sie punktu weziowego 20
wzdluz szyny poprzecznej 8 oraz catej ramy 3, 10,
12, 13 wzdluz szyn gléwnych 1, 2, zesp6t odczytowy
na ramionach 12, 13 skladajgcy sie z wycechowanych
w statych odstepach co 1 mm kresek i noniuszy 60,
64 poprzeczki 9.

Uklad konstrukcyjny statyczny stanowi urzadze-
nie o czterech stopniach swobody, w sklad ktérego
wchodzg: wycechowana para wewnetrznych szyn pd-

dluznych gtéwnych 3, 4, wycechowane szyny po-.
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przeczne 5, 7 oraz poprzeczny ptaskownik 6 —
wszystkie zakofczone noniuszami 56, 61, 57, 62, 59,
63, — ktére moga byé wzajemnie ustalane i zaciska-

ne w zadanych wzglednych odleglo$ciach wzdiuz
szyn 3, 4, wycechowane pier§cienie kotowe (lub ich

wycinki) 48, 53, posiadajgce mozliwosé niezaleznych

przesunieé liniowych w kierunkach poprzecznych

to jest wzdluz szyn 5, 7 i 3, 4 wraz z obrotowymi
tarczami 49, 54 o Srodkach obrotéw w sworzniach

50, 52 z wyrytymi na tych tarczach lokalnymi ukla-

dami wspéirzednych prostokgtnych, na konicach kt6-

rych znajdujg sie noniusze 51, 55.

Na fig. la jest przedstawiony afinograf tarczowy
z uwidocznieniem sze$ciu niezaleznych od siebie
stopni swobody do ktérych naleza:

b — stopien swobody pantografu rombowego, u-
mozliwiajgcy uzyskanie zgdanej skali m =
= a—b/b w kierunku osi O;x (fig. 2), gdzie
a — dlugo$é ramienia statego pantografu,

¢ — stopien swobody zawarty w ramie prosto-
katnej z przesuwnym plaskownikiem, umoz-
liwiajacy uzyskanie zgdanej skali n = d—c/c
w kierunku osi O,y (fig. 2), gdzie d — stala
diugo$é krétszego boku ramy,

A. — stopien swobody tarczy obrotowej dolnej sta-

- nowigcej plaszczyzne oryginalng, umozliwia-
jacy katowe skrecenie wyrytego na tarczy
uktadu lokalnego w stosunku do stalego ukta-
du prostokatnego afinografu O;xy. Jest to
realizacja kata obrotu orientujgcego siatke
linii parametrycznych u = const v = const
wzgledem siatki linii gléwnych na plaszczyz-
nie oryginalnej,

A’. — stopien swobody tarczy obrotowej goérnej sta-
nowigcej plaszczyzne obrazowa, umozliwiaja-
cy katowe skrecenie wyrytego na tarczy
ukladu lokalnego w stosunku do stalego u-
ktadu prostokgtnego afinografu O,xy. Jest to
realizacja kata obrotu orientujgcego siatke
linii parametrycznych u = const, v = const
wzgledem siatki linii giéwnych na plasz-
czyznie obrazowej,

Ax — stopien swobody tarczy obrotowej oryginal-
nej dolnej lub obrazowej gornej, realizowany
wzglednym przesunieciem szyny poprzecznej
dolnej lub gérnej wzdluz szyn podluznych
gtéwnych. Umozliwia on realizacje przesu-
niecia w kierunku osi O;x,

Ay — stopienr swobody tarczy obrotowej oryginal-
nej dolnej lub gbérnej obrézowej, realizowany
wzglednym ich przesunieciem wzdiluz szyny
poprzecznej dolnej lub gérnej. Umozliwia on
realizacje przesuniecia w kierunku osi Oyy.

Na fig. 2 jest przedstawiony schematycznie afino-
graf tarczowy w czterech kolejnych potozeniach
ukladu kinetycznego, to jest w procesie afinicznego
przeksztatcenia plaszczyzny oryginalnej w plaszczyz-
n¢ obrazowa, przy z géry zadanym rozkladzie zniek-
sztalcen metrycznych m, n, A,, A’, Ax = Ay = O.

Na ptaszczyznie oryginalnej (tarcza obrotowa dol-
na) przyjeto proste figury geometryczne w posta-
ci prostokagta ABCD, réwnolegloboku EFGH, kola
AMBLCNDKA oraz zgodnie z zalozonymi warto$-
ciami parametré6w i odpowiadajgcych im nastaw

przedstawiono z dokladno$cig graficzng ich afinicz- -
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ne obrazy na plaszczyZnie obrazowej, ktére prze-
ksztalcily sie odpowiednio w postaci prostokata
A’B’C’D’, réwnolegloboku E'F'G’H’, elipsy A’M’B’L’
C'N’D’K’A’ o0 rozmiarach zgodnych z zadanym roz-
kladem znieksztalcen metrycznych. Dowodzi to, ze
obwodzac wodzikiem wymienione figury oryginalne,
rySnik mechanicznie wykre$li figury obrazowe afi-
nicznie przeksztalcone, o z géry zadanych znieksz-
talceniach metrycznych.

Na fig. 3 zilustrowano graficznie strukture afi-
niczng ustalonego punktu u, v dowolnego regular-

- nego odwzorowania powierzchni r = ;'(u, v) na po-
wierzchnie r’ :;’(u, v) z uwidocznieniem zalezno$ci
pomiedzy parametryzacjg my, m,, ©’, ® oraz para-
metryzacjg m, n, A, A’..

W teorii odwzorowan powierzchni dowodzi sie, ze
regularne odwzorowanie powierzchni na powierzch-
ni¢ lokalnie, to znaczy w najblizszym otoczeniu usta-
lonego punktu u, v jest afiniczne (twierdzenie Tis-
sota). Twierdzenie to koncentruje w sobie caly pro-
ces odwzorowawczy i calg teorie znieksztalcen me-
trycznych. Stanowi ono réwniez podstawe do teore-
tycznych rozwazan nad budowg i zastosowaniem
mechanicznego afinografu tarczowego w kartografii
praktycznej, zwlaszcza w problemie mechanicznego
przenoszenia treSci z jednej mapy na drugg, bedg-
cych zawsze obrazami jednej i tej samej elipsoidy
obrotowej lub kuli. Na fig. 3 rysunku wykazane sg
tylko elementy orientacji wewnetrznej zaréwno w
parametryzacji my, m,, ©’, ® jak tez w parametry-
zacjim, n, A, A’

Jezeli przyjmie sig, Zze znane sg wielko$ci my, my,
©’, © to na podstawie odpowiednich zwigzké6w mate-
matycznych mozna obliczyé interesujgce nas wiel-
koéci m, n, A, A’. a takze m’,, m’, m’, n’ i uzyskaé
calg charakterystke znieksztalcen metrycznych od-
wzorowania afinicznego wprost i odwrotnego.

Jezeli na przyklad przyjmie sie na plaszczyznie
oryginalnej kolo jednostkowe oraz figury zloZone z
linii réwnoleglych do uktadu Pxy i Puv (a wiegc
prostokgt ABCD i réwnolegtobok EFGH), to w wy-
niku przeksztalcenia afinicznego — zgodnie z zalo-
zonymi wielko$ciami my, my, ©’, ® — otrzyma sie na
ptaszczyznie obrazowej odpowiednio elipse i figury
zlozone z linii réwnoleglych do obrazowych uktadéw
P’x’y’ i P'uv (to jest prostokgt A’B’C’D’ i réwnole-
globok EF'G’'H’).

Zastrzezenia patentowe

1. Mechaniczny afinograf tarczowy do przeksztal-
‘cania figur plaskich, skladajacy sie z podwo6jnych
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ustawionych w stosunku do siebie réwnolegle na
dwo6ch poziomach szyn wyposazonych w dwie po-
dziatki liniowe i dwa wyciecia prowadnicze umo-
zliwiajace réwnolegle wzdtuzne przesuwanie sanek
z poprzeczka zakonczong noniuszami, trzech réwno-
legtych poprzeczek z noniuszami dowolnie ustawia-
nymi wzgledem siebie wzdluz szyn na nizszym po-
ziomie, pantografu rombowego oraz wodzika i rys-
nika, znamienne tym, ze na dwbéch skrajnych po-
przeczkach (5 i 10) umieszczone sg przesuwne po-
przecznie w stosunku do szyn suwaki zaopatrzone
w sworznie (50 i 52) na ktérych umieszczone sg pier-
Scienie kolowe z podzialem minutowym (48 i 53) i
tarcze obrotowe (49 i 54) z noniuszami (51 i 55) do
odczytywania katéw skrecenia tarcz obrotowych a
na Srodkowej poprzeczce umieszczony jest na stale
biegun pantografu (17) z zamocowanymi do niego
przesuwnymi tulejami (36 i 37) w ktérych umiesz-
czone sa jednakowej diugoSci ramiona pantografu
(29 i 30) w spos6b umozliwiajgcy ich jednakowe do-
wolne ustawienie w stosunku do pozostatych ramion
pantografu (27, 28, 31, 32), ktérych diugosci regulo-
wane sg przez odpowiednie ustawienie za pomoca
przegubowych suwakéow (34, 35, 38, 39), przy czym
dwa ramiona pantografu (27) i (28) sg polgczone
przegubowo z wodzikiem oryginatu (14) a pozostalte
dwa ramiona pantografu (31 i 32) sg zamocowane
przegubowo na sworzniu (20) suwaka (43) umiesz-
czonego w podiluznej prowadnicy kanalowej (67)
skrajnego ramienia (8) sanek, przy czym do sworz-
nia (20) zamocowana jest réwniez wahliwie linijka
proporcjonalna (26) posiadajgca umieszczong po
srodku prowadnice (58), do ktérej wprowadzony jest
sworzen (21) zamocowany na state w srodku rucho-
mego ramienia (9) sanek oraz sworzen (22) przesu-
wnej przystawki ry$nikowej (42) potgczonej na sta-
le z tuleja rysnikowa (23) odtwarzajaca na tarczy
obrazowej (54) odpowiednio przeksztalcone lewo-
skretnie ruchy wodzika oryginatu (14) po tarczy (49).

2. Mechaniczny afinograf tarczowy wedlug zastrz.

1 znamienny tym, ze na skrajnym ramieniu (10) sa-
nek umieszczone jest z odwrotnej strony w stosun-
ku do przystawki rys$nikowej (42) dodatkowa ru-
choma przystawka ryshikowa (41) polgczona z nia
za pomoca tasSmy transmisyjnej (11) przewleczonej
przez otwory (65 i 66) umieszczone w ramieniu (10)
sanek w sposéb pozwalajgcy na jej dwukierunkowe
przesuwanie, co umozliwia odtwarzanie przez ru-
chy ry$nika (24) po tarczy obrazowej (54) odpowied-
nio przeksztalconych prawoskretnie ruchéw wodzi-
ka oryginatu (14) prowadzonych po tarczy (49).
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