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- 'il pré'

Minuly semestr jsem se naucil v predmétu CAD Il pracovat s programem Rhinoceros, rozhodl jsem se navazat a pokracovat dal a vybral jsem si zasuvny
modul Grasshopper. JelikoZ jsem s nim, ani se skriptovanim, nemél dosud Zadné zkusenosti, zadani mé semestralni prace neni zasazené do kontextu

a slouZi k ovladnuti zakladnich funkci. Projekt mél vyuzivat podstatu p trického r ani, tzn. nemél byt snadno vytvoiitelny béZnym modelovanim
v Rhinu, aby mélo pouZiti Grasshopperu smysl.

Obecné jsem si dal za cil vytvofit most v podobé prodéravéného tunelu, jehoZ plast by byl abstraktni, tvar otvort v podstaté nahodny, ale Fiditelny
a upravitelny dle mych zaméri, a aby se dalo s tvarem objektu i jednotlivymi prvky stale hybat a ménit je z estetického i technického hlediska_

Po prvnich pokusech jsem si stanovil konkrétni zadani - zdanlivy tvar mostu jako tubus ménici primér s osou v podobé kiivky, nosné obrute s pficlemi
nesoucimi mostovku a uréujicimi mista zmény priméru tubusu, nepravidelné pospojované ohybanymi pruty opisujicimi obly tubusovity tvar a zaroveri
nesouci plachtové zastieSeni konstrukce.
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zakladem pro vytvofeni hrubého tvaru mostu, tedy nepravidelného tubusu, a dalSich
prvki bylo 6 bodu (Pt), coZ byl jediny vstupni parametr vytvoreny ,ru¢né” v Rhinu

body jsem pouZil jako Fidici body pro vytvoreni krivky (Crv), ktera bude pozdéji
potieba pro vytvofeni mostovky

dalSim krokem byla konstrukce rovin (Pl) zadanych pomaci bodu a normalového
vektoru; v kazdém bodé byla tedy vytvorena rovina a jako normalovy vektor
slouZila asecka (Ln): pro potatecni a koncovy bod (+ rovinu) byla fidici usecka
tvorena timto bodem a jeho sousednim, pro vnitfi body byla tvofena nejlblizS§im
bodem pred a za, ¢imZ jsme ziskali vektory orientované rovnobézné s tecnami
kfivky a roviny jsou tim padem v bodech vZdy kolmé na kfivku




spodni ¢ast obrazku:

roviny kolmé na pfimku v fidich bodech jsem pouZil pro tvorbu kruznic (Cir),
které jsou zadané rovinou, ve které leZi, a polomérem; pro zadani poloméru
jsem pouZil Slider, diky némuz lze okamZité ménit prajezdny profil mostu
na kazdém misté zvlast, tedy v mistech fidicich bod a tim padem i nosnych
obruci, na kterych leZi mostovka a konstrukce vozovky

horni ¢ast obrazku:

pomoci funkce Crv CP, jeZ slouZi pro nalezeni nejbliz§iho bodu na kfivce
od bodu zadaného, jsem vytvofil nosné pricle pro mostovku - vstupnim
parametrem je plvodni fidici bod a pfislusna kruZnice majici stied v tomto
bodé; funkci je tfeba zadat pro kazdy bod (celkem 6x)

nasledovalo vytvoreni 1/2 pri€le pomoci funkce Gsecka (Ln), ktera je zadana
fidicim bodem a nalezenym nejbliZSim bodem, €¢imZ v podstaté zobrazime
polomér kruZnice, 2. polovina pricle je vytvoiena prikazem Rotate, jehoZ
vstupnim parametrem je prvni pilka pficle, uhel v radianech (=1 pro 180°)
a vodorovna rovina otaceni, pro kierou pouZijeme napojeni funkce XY Plane
a jako potatek roviny pripojime opét pavodni fidici bod
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kruZnice, ze kterych budou pozdéji vytvoieny nosné obruce, jsem nadélil pomoci funkce Divide - vstupnim parametrem je kruZnice a pocet segmentd, ktery

je zadan pomoci Slideru, diky némuz Ize pocet segmentt plynné regulovat; kazdou druhou segmentaci kruZnic jsem jesté nechal projit funkci Jitter, ktera zajisti
nestejné délky segmentd - vstupnim parametrem je kromé vystupu segment( z funkce Divide jesté ,intenzita promichani hodnot* (J), pro kterou jsem opét
vytvoiil zvlastni Slidery pro interaktivni zménu intenzity

body mezi segmenty kruZnic byly spojeny funkci tisecka (Ln), ¢imZ jsme vytvoiili pfimé spojovaci pruty mezi obru¢emi, které nasledné ponesou kryci plachtu




ostup

pomoci viech kruZnic zadanych

do funkce Loft byl vytvofen pomocny
tubus, tedy jakysi hruby objem a tvar
konstrukce

v&echny useéky (spojovaci pruty) byly, abychom dosahli zakfiveni do tvaru zdeformovaného tubusu, promitnuty na plochu tubusu (Loft) pomoci funkce Project,
jejimiZ vstupnimi parametry jsou promitané prvky, promitaci plocha a smér promitani; fuknce byla pouZita celkem 4x vzhledem k poctu smérQ promitani (pro docileni
Zadouciho rozmisténi prutd), které byly vioZeny funkci kladné orientovaného vektoru Z, zaporné orientovaného vekt. Z (pomoci funkce Reverse) a taktéZ obou
orientaci vektoru Y pomoci stejného principu

promitnuté useéky/pruty dostaly tloust'’ku funkci Pipe, jejiZ vstupni parametr pro polomér trubice byl opét zadan Sliderem



jednim z poslednich prvki mostu je vozovka, jejiz
stfedovou linii mame jiZ zadanou od zacatku kfivkou

s fidicimi body

hranice vozovky jsem vytvofil pomoci funkce Offset
pouZité dvakrat, jednou se vstupnimi parametry kiivka

a polovina Sitky komunikace (zadano Sliderem) a podruhé
s kiivkou a polovinou §irky kom. v zapomé hodnoté

(je potieba propojit Slider s funkci Mult, kde zadame
hodnotu B =-1)

dalsimi hrani¢nimi kiivkami jsou spojnice konct a po&atkli obou okrajovych kiivek; konce i pogatky nalezneme pomoci funkce End

vytvofeni plochy vozovky docilime funkci Planar, kde zadame jako vstupni parametr vytvorené hranicni tisecky pocatki a konct (Ln) spolu s hraniénimi kiivkami



nosné obruce i stfredové pfi¢le nemaji tloustku, proto ji vytvofime opét funkci
Pipe stejné jako u spojovacich prutll, hodnota tloustky zadana Sliderem

tloustka vozovKy a konstrukce pod ni bude stejna jako poloviéni tl. pficli,
vytvofime proto nejdfive vektor Z o velikosti poloméru obruéi a pricli (spojime
5 prislusdnym Sliderem), poté vytvofime funkci Move a pfesuneme povrch
vozovky po tomto vektoru, €imzZ ho dostaneme na pficle a dale tuto rovinnou
plochu extrudujeme o polomér obruéi a pficli - tedy pouZijeme funkci Extr

a jako druhy parametr napojime vektor Z



— me

Nutné opakovani funkci Ize zjednodusit a zautomatizovat pomoci souboru funkci Tree, bohuZel na seznameni se s touto funkci jsem nemél dost €asu.

V projektu jsem nepouZil skript, protoZe s nim nemam zkuSenosti.

Parametriénost navrhu je vyhodna pro libovolnou zménu dimenzovani a rozmisténi prvkd mostu a pro docileni poZadovaného estetického vzhledu. Zmén
lze dosahnout tpravou rozmisténi zékladnich 6 fidicich bodi (které Ize v Rhinu snadno posouvat) a zmén riiznych hodnot, které byly zadavany Slidery,

tedy rozpéti, tloustky apod.

poznamka:
Pro prezentaci rendertl jsem v Rhinu upravil umisténi pficli a vozovky do poZzadovaného/zamysleného stavu a pridal zastreSovaci plachtu.
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