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Repér de�novaný paralelním p°enosem pro k°ivky v libovolné dimensi aneb Repéry pro v²echny!

De�nice

K°ivka a repér

K°ivka: c : (a, b)→ Rn, poºadujeme regularitu (|c′| 6= 0)

Parametrizace délkou oblouku s: Γ = c ◦ s−1, |Γ̇| = 1

Repér: soubor n diferencovatelných ON vektorových polí ei

Adaptovaný repér: repér jehoº sloºky jsou bu¤to te£né
nebo kolmé k dané k°ivce

Repér minimalizující rotaci kolem ei: e′j = kjei ∀j ∈ n̂, j 6= i
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Rotaci minimalizující oskula£ní repér
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Známé repéry v R3

Frenet·v repér

Frenet·v repér

K°ivka Γ ∈ C3; (Γ̇, Γ̈) LN

Prvky repéru:

T = Γ̇

N =
1

|Γ̈|
Γ̈ =

1

κ
Ṫ

B = T ×N

Frenet-Serretovy formulky:T
N
B

· =
 0 κ 0
−κ 0 τ
0 −τ 0

T
N
B

 ,

kde κ je k°ivost a τ torze
Minimalizuje rotaci kolem hlavní normály N
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Známé repéry v R3

RPAF

Repér de�novaný paralelním p°enosem (RPAF) [Bishop, 1975]

K°ivka Γ ∈ C1,1

Prvky repéru: T,N1, N2

�asový vývoj: T
N1

N2

· =
 0 k1 k2
−k1 0 0
−k2 0 0

 T
N1

N2

 ,

kde k1, k2 jsou paralelní k°ivosti

Minimalizuje rotaci kolem te£ny T
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Známé repéry v R3

RMOF

Rotaci minimalizující oskula£ní repér (RMOF) [Farouki et al, 2013]

K°ivka Γ ∈ C3; (Γ̇, Γ̈) LN

Prvky repéru: F,G,B

�asový vývoj:FG
B

· =
 0 0 k̃1

0 0 k̃2
−k̃1 −k̃2 0

FG
B

 ,

kde k̃1 = τ cos θ a k̃2 = −τ sin θ

Minimalizuje rotaci kolem binormály B
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Jak to funguje v Rn

P°echod do vy²²ích dimenzí

Frenet·v repér viz nap°. [Klingenberg, 1978]

Repér de�novaný paralelním p°enosem
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Jak to funguje v Rn

RPAF

Zobecn¥ní RPAF do více dimenzí

Theorem

Nech´ Γ : I → Rn+1 je regulární k°ivka, Γ ∈ C1,1. Pak pro ni

existuje repér de�novaný paralelním p°enosem, tj. existují

vektorová pole T,N1, . . . , Nn a skalární funkce k1, . . . , kn tak, ºe
T
N1
...

Nn


·

=


0 k1 . . . kn
−k1 0 . . . 0
...

...
. . .

...

−kn 0 . . . 0



T
N1
...

Nn

 .
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Jak to funguje v Rn

RPAF

Nástin d·kazu

D·kaz.

na okolí kaºdého bodu existuje n¥jaký adaptovaný repér →
interval I m·ºeme rozloºit na podintervaly, kde existují
tyto repéry

na kaºdém podintervalu sestrojíme RPAF rotací p·vodního
repéru

takto sestrojené repéry naváºeme pomocí po£áte£ních
podmínek na okrajích interval·
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Vizualizace

Obrázky I

Obrázek: Frenet·v repér na
²roubovici.

Obrázek: RPAF na
²roubovici.
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Vizualizace

Obrázky II

Obrázek: Frenet·v repér. Obrázek: RPAF.
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Aplikace

Repéry v praxi

CNC [Farouki et al, 2013]

Roboti [Nabaei et al, 2014 ]

Modelování protein· [Hu et al, 2011 ]

Modelování oblouku aorty [Bogunovic et al, 2012]

Kvantové vlnovody [Krej£i°ík a �ediváková, 2012]
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Aplikace

D¥kuji za pozornost!


	Definice
	Známé repéry v R3
	Frenetuv repér
	RPAF
	RMOF

	Jak to funguje v Rn
	RPAF

	Vizualizace
	Aplikace

