Orthogonale Projektionen von Hyperkreisen
und Hyperschraubenlinien Il

Von ATTILA GYARMATHI (Debrecen)
Herrn Professor Andras Rapcsak zum 60. Geburistag gewidmet

In diesem zweiten Teil werden wir uns mit dem KriMA-MAURIN-Projektions-
system (kurz K-L-Projektion) der Raumkurven von skalarer Kriimmung beschifti-
gen, sowie auf den Zusammenhang zwischen ScHOUTE-Projektion (kurz Sch-Projek-
tion) und KrimMAa-MAURIN-Projektion fiir diese Kurven hinweisen.

III. Die Darstellung des Hyperkreises und der Hyperschraubenlinie
in der KLIMA—MAURIN-Projektion

5. Die Darstellung des in dem Raum R, liegenden Hyperkreises
in der KLIM A-M AURIN-Projektion.

Darzustellen ist der Hyperkreis
(5.1) -1y = pcoshu+dy_,

Ux = psinliu+oy (i=1,2)

(5.2) n=ry; L=<l und o0y_,, oy

ro| —

die Koordinaten vom Mittelpunkt des Hyperkreises sind. Die Abbildung 3. zeigt die
Bilder "%y, "h, "h, des Hyperkreises. Da die Zeichenebene 'x2x eine Achsenebene ist,
ist wegen (5.1) "/, ein Kreis.

Die Konstruktion von “h bzw. “h, wird sehr einfach wenn die Hilfsbilder
34 bzw. ,,43" angewandt werden. Die Hilfsbilder des Hyperkreises g,/1, bzw.
wsfe sind Kreise, da *x'x eine Achenebene ist. Der "/, wird aus dem "/, und aus
dem 4/, der “h, hingegen aus dem /1, und aus dem 3/, durch Zusammenschnitt
gewonnen. Die Bilder der Begleitvierbeine sind ebenfalls durch Anwendung der
Hilfsbilder herzustellen. Zuerst sind die Bilder der Vierbeine auf dem ersten Bild
und auf den Hilfsbildern zu konstruieren. Die erwihnten Bilder sind keine anderen,
als die ScHouTE-Projektionen des Hyperkreises. Im I. Teil (Tomus 19. Punkt 3.)
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wurde die Konstruktion der Vierbeine schon dargestellt. Durch Anwendung dersel-
ben und durch Zusammenschnitt, kann man auch das dritte und das vierte Bild der
Vierbeine erhalten. Unter Berticksichtigung von (1.2) (s. den 1. Teil) und von (5.1)
erhalten wir:

12P12N0 e 234P34Nm
34P34N1 = 412P12N1
Die Bilder N, sind durch ein Abdrehen zu bestimmen (s. 3. Abb). Der N, wurde

durch Anwendung von X; erhalten. Zur Aufnahme der unabhéngigen Bilder von X
wurde der Zusammenhang

12P12X3 = 834P34X3

angewandt. Der N, ist ein Punkt der Seite N, X, der Dreiecks PX, N, denn is folgt
aus den FrenNeET-Formeln, dall die Kante n, (zu welcher der Punkt N, gehort) sich
auf die Ebene der Vektoren n,=x" und x” fiigt. Die Linge des Dreiecks PX;N,
wurde aus den zur Verfiigung stehenden unabhiingigen Bildern der Seiten mit Hilfe
von rechtwinkligen Dreiecken bestimmt. Diese Nebenkonstruktion ist auf der Ab-
bildung 3. zu finden. Die entsprechenden Bilder von N, sind durch die Anwendung
des Teilverhiltnises (X, N, N,) zu erhalten.

Abbildung 3. zeigt auch die Bildkonturen der den /, enthaltenden Hyperkugel
‘G, "G, ”G. Der h, hat gegenwirtig keine Punkte auf den Konturen.

6. Die Darstellung der in dem R; liegenden Hyperschraubenlinie
in der Abbildung von KLIM A-MAURIN

Darzustellen ist die Hyperschraubenlinie

(6.1) U=2x = r,co8l;u+04_4
Uy = r;sinlju+ oy =125
by = cu
wo
(6.2) rn=ry, L=2, und o0y_;, 0y

der Mittelpunkt des Hyperschraubenlinie gehérende Hyperkreises ist. Die Bilder
der Hyperschraubenlinie stimmen wegen der geometrischen Eigenschaften der Hyper-
schraubenlinie (s. 1. Teil 2. Punkt) mit dem entsprechenden Bild des zur Hyper-
schraubenlinie gehdérende Hyperkreises (s. (1.1) Gleichung) iiberein. Die konstruk-
tion derselben wurde im vorigen Punkt gezeigt. Die Gleichung des Bildes 'VA, ist

2

X = rsinlu+o,
by = cu

auf Grund dieser Gleichung ist das Bild von VA, (Sinuslinie) einfach zu konstruieren
(Abbildung 4.).
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Abb. 4e

Bei der Konstruktion der Bilder des zu einem Punkt P des /. gehdrigen begleiten-
den Fiinfbeins soll mann die Konstruktion Wiederholen, die in Abbildung 2. des
ersten Teils gezeit wurde. Diese Abbildung zeigt, wie die Bilder der Hyperschrauben-
linie nach dem Verfahren von ScHOUTE zu Konstruieren sind, und von dieser Ab-
bildung lassen sich auch die zur K-L-Projektion nétigen Koordinaten des begleiten-
den Fiinfbeins P(N,N,N,N,N,) ablesen. Nach dem Zusammenschnittverfahren,
daB in der vorigen Abbildung angevendet wurde, ldBt sich mit Hilfe der Sch-Bilder
das dritte und das vierte Bild von /. und von begleitenden Fiinfbein erhalten.

Bei der Konstruktion von N, und von N, wurden die (6.2) und die Zusammen-
hinge

16PNy = 23,P 3N,

12P12N1 - 434P34N'1

beriicksichtigt. Die Bilder des N; wurden durch Abdrehen bestimmt. Der N, wurde
mit Hilfe des X erhalten. Hier besteht der Zusammenhang

12P12Xa p— 834P34Xa-

Die Abbildung 4a enthilt die Hilfkonstruktion (s. den Gang der Konstruktion der
Abbildung 3.). Zur Bestimmung des N, haben wir X; verwendet, fiir dessen Bilder

der Zusammenhang ,,P,X; =32,,P;, X; besteht. Die Konstruktion des », kann im
wesentlichen auch hier mit der sogenannten , ,Triederkonstruktion* durchgefiihrt
werden. Die Normale »n, ist eine auf Punkt P sich anpassende solche Gerade des
Unterraumes, der durch die Punkte P, N,, N,, X; aufgespannt ist, und fiir welche
ny | auf die Gerade PN,, und n, | auf die Gerade PN, gilt. Der beliebige Punkt
N, von n, wurde mit Hilfe des Trieders P(N, N, X;) (P ist der Gipfelpunkt des Trieders,
NyN,X; sind aber Punkte von je einem Bein) auf der Abbildung 4c¢. bestimmt.

Das Trieder wurde in der MoONGE-Projektion dargestellt (x,,=n,) und die
echte Linge der Beine wurde aus den entsprechenden Angeben der Abbildung 4.

8§ D
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auf der Abbildung 4b. bestimmt. Es sei auf n, der Punkt N, beliebig aufgenommen
und es sei S, =N, X;(n,: die Bilder, des Punktes D=n,( N, S, werden durch

(PN, D) = (12P12Np1:D) = (34P34Np34D)
die Bilder des Punktes S, durch
(N2 DSy) = (15N212D1281) = (34N234D3451)
die Bilder des Punkte N, aber durch die Teilverhdltnisse
(SIXSNI) = (12S1 12X512N«I) = (MSISJth-iNl)
bestimmt. (S. auch die Abbildung 2. des Teils 1.)
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