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MATLAB a CABRI
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Úloha 1
0�����(����"�����k(S,r)����������� �%���A&�4��!9�6O,|OT|7�������"����������(�����!(# �%����A
a má s����"��� ��������� ����
����%��'�T&�4���'�����"����	����$�B �)��!��	�����OT.
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obr.1

:������ #���������� !
����#�� �� ������� ����	����� � � !�������� ��"���� %��$�� ��	���"�� ��
�
���	� ������ ��� 	��)�������������,����2�%���6'� �	������������!��%�������
����7&
;�
%
�!�� ����'� #�%��#���� �'������ %��$� �����
�� �!��� %
� 	�� #�(��� "�� 	�� ����(� �� ����	�&
5
���	��� � ����� �����
� �)��� ���#����� "�� ���� �� ������� 	��"��'�) &� ;������ � ��� � ����
�����
�������� ���"����� ������&� 0�	���"�� � 	� �� �����#	���� 	��	����� 	��������� ����� "�� ��� 
���(����%����	������S ���"�����k a bod A = [a, 0], a ∈ R, pak parametrické
�������������
��	��<
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Úloha 2
4��!9��������(����"�����k = (S, r)    a bod  O� � � ���'���������"����&�4���'�����"����	����$
�)��!��'�����������������"�����k��
� ��� ��� �
�����!(#�� � �%����O.

=� 	��)�������������'���
���	� ������ �2�%������������'��"�� �����"�
�3>?�>�@A2;B
�C:�?��?1D&�:��� �������������%���A, a pak opsat bodem T1 ���"���� k. Z��%�&�E����#�����
"��!�������� �������� ��� ���!���� �%����&� 0�� 	������ ���(#���� "�� 	����� ���"������ ��� "� �(	� � ��
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���������!�����%��������" ����	�������	���
�SO������(������$'�����������"����&���%������
bod A≠ S tohoto oblouku je vrchol pravoúhlého trojúhelníku SAO.
����� #(����� � #��(� � ���%���� $"�� %��� �%'�'��� ����� "�� !���(�� ��"���� �)��!� %��$�
������ �'� � �� 	��)��� �'���
� ���"����� k v������ ��'��&� 5��$���� � ��������� ���%���� %
�
��������'��F�<�F&

?%�&�E����#������"��
�%��$�������'��F�<�G�6%���C), resp. 3 : 5 (bod B).

obr. 2

V��'�!��� �� �����!� 	�� �)��� ��"� ������(� �� �'������ #�%'"���!� ������&� =��� � ������u
��� �������!��������������������������������
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V������#	���!�	�������� �!�����%���(���������������

( ) ( ) ( ) ( )( ) ����
��������� =−−−−++− �����������

;����#	�(�	��	�����	���������%
���� 	�'��������"����� �	�����������	����� S����"�����k a bod
[ ] ���� ���� >=  =����� %��� X=p T1 + (1-p) T2� �'� � �'���
� ����'��� ( ) �
� ��− , kde

[ ]���∈� .
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MATLAB a fraktální geometrie.

Mnohé objekty v��� ���'��	�����������������������������������"����� ��"������" ��� jejich
modelování útvary známé z����	�����,�������&�������������(�$������������!���!��	���	��
vhodné nástroje k�����
#��(� � ��!�� �������!� ���%��$&� =���� �����(��� �#�� ������%��
v��������!�	��������!�,����������!������,���� �!������������� �����	�'!��(�������&�2!��	���
����� �
������� ����!
� ���" ����� ���� ����	�� �������!� ���$� ����� ��� ������ ����	 &
2!��������	������� ���	���	� � �����(�$� ��� ����#���� ������(� � �����!� ,������ � �!� ����$
v���%������� '� ���&� ����������� �!��	� �� vlastnost deterministických dynamických
	
	��$&� ���
� ����������� ������ �!��������#�� � �!��	�� �	��� ���#�� #�(����'� �(!����� �� �����!
!�����
� �	�������������'������
����"������������
&����!���$��"����!� �����(�$�������'
;��!��
� 	�'!���� �����
�� :������	��!�� ��%����� �� ���	����� 2�������
� ��"��
�� $"�� %��
,������(������� ������� ������� �!�	
	��$���%���"�� ��H�	
	��$&
�����������"��������(	��������������#�����H	
	��$��8�%����,��$�����&�0��������!��������
����%���%�(#�$���������
"���� ��
��+��(� ���%��	� ��#�������!�,������ � ���������&
4
� �%������!��������#�������'�#(����� �����
�,������(� ������(�$&�*��"�����H	
	��
�
������ �	��� #���"���� ��� �#�&� ."��� /� ,������� �� ������� � 	
	��� ����� � �������� 	��(�(� 
kontrakcí zobrazení  T1, T2, ...,Tn ���"��
�E0  na Rp.

L-systémy

V��H	
	����!�%���6�����������#�������."����/7�	����!
%�����������'���%�����	��������
%����
�(	�����!����(!
��	����
���	���(�
&�*" �(��	���������!
���	'�����!
%��."���
/&�.I����/
����(� ���	������	�����	����� ���������	��������#�����(�
����'#���#���$�������������#����
�������&�=��"�����#���
���������� ��(	����� � ���#���6�������'7<

Znak   Význam znaku
F ��=�	����������������	 kresbou cesty
b ��=�	����������������%�#����	��� ���	�

[ ��J��(�����'���
] ��;������'���
+ ��J�'�)�� ��!������� �$	����ϕ
- ��J��)�� ��!������� �$	����ϕ

5���)��!��� �����!��	 ��#��������(���� �����!����	'����!
%��"���
��	������� ������+�60
H������+7����'#������������� ���������������������������
������ �nH��������'����'#���#�(n-1)-ní
�����'&
V našem provedení v��������� ��� �� ����� �� ��#� ���� ����#��(� � ���'#��� ������� � 
��"��������������+������(����� ��#�	������6a, ´F´, B), kde A ���	������� ������+����'#���� B je
���'#����������� !�����������������������	�#��(���#��´F´.

*"�� �	������(� ������'����'#���������������������������������������	�&
'F'                              'F+F+F+F'
�������� !�����������������������������������������������������������������	�&
'-F+F+[+F-F-]-[-F+F+F]'      'F+F-F-FFF+F+F-F'
a úhlu velikosti,                                                             resp.
π/8                                 π/2
dostaneme následující obrázky:
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obr. 3

obr. 4
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Systém iterovaných funkcí

=����'���
� ����"�� �������� �!������� �!�	
	��$&��
���	�
��� ���	��������������������(��
���������$#��������(�
�6���	�������%���%����7����������������!���� chaosu spojeného s fraktály.
*��"������(	����� � ���,�����	������������ ����	���������"��

��������� ������ �	�	�	� 
∪∪∪=

....
��������� ����� −−− ∪∪∪= �
��� �	�	�	�

*�("�����)�'���'�#�(���
�������(�����#���������,�������!��%�&�5��� 	��)������,���
�	��	��	��	����������� �����	��� �� 	9��(� ������!����"	�� �����!���
�!� �����!�����!
polohách v����	����&� 1�	�"�� � ���!������ ���������	��� ����!�� �����(lu v�"(����� ������� %
��
��)��������� ��� � ��������������������&

           

obr. 5

:������ �����(�$� �� �!��	�� ��	�
����� ����� ����'�$� ���� ��#���� ���� ���$#���!� �%��	���!
aplikované matematiky, tak i v���	�����������&

J(�'�

V���)���� 	�'���� �	�� 	������	���� ��(#��� ������'� ��'��������"�������!� �
	$��������&
0	��	���'������!���"�������������� %�#���	
	��
���	�
��� ���������) �!��� ��"���	� ����
��)�� � ���%��$� ���%��	���!�� ����� �	��� ��� �����(� ,�������� 	
%������� ������
� ���&
@�#�������"��	���������'� ����������!����
�" �������������	���������)��!��
�$�)���&
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