Algoritmi relativi alle tre tipologie con passo angolare (C)
costante e parametri (A) (L) e (Pc) gestibili. foglio 1/4

Oggetto:

Descrizione degli algoritmi relativi alle tre tipologie con passo
angolare (C) costante, previste nell’elenco presente nel foglio
8/14 (e di seguito descritte) del mio articolo "How and why to
use my graphic method” pubblicato su viXra.org nel gruppo
geometria al numero 1910.0620 rev.(v4).

Rivendicazione del diritto di autore.

Di quanto descritto ed illustrato nei quattro fogli in lingua Italiana (1/4 + 4/4)
ed anche nei fogli aggiuntivi comprendenti la traduzione in inglese per un totale
di otto, rivendico il diritto di autore in tutti i casi previsti dalla legge. Per quanto
consentito dalla legge rivendico anche i diritti su quanto da questi contenuti pud
derivare. Non consento un uso commerciale o pubblicazione anche parziale senza
mia autorizzazione scritta. Intendo pubblicare su viXra.org un PDF di questi otto
fogli, fermo restando la rivendicazione del mio diritto di autore.

La prima tipologia riguarda I'inclinazione (A) dei segmenti (Sp)
che pud essere crescente, decrescente o costante (logaritmica).

Ricordo uno degli schemi grafici di base che possiamo avere.

ST e

Cs

Descrizione dell’algoritmo che definisce i vertici di questa tipologia.

Dati:

PQO: Origine della spirale poligonale. P2 o
RO: Distanza dall’origine di (P1). H |

A: Inclinazione (>0 + <180). .

Y: Incremento dell’inclinazione, A

che pud essere uguale a zero.
C: Passo angolare dei vertici S

della spirale. P1
R1

o RO
P1=(P0O, 0, RO)

L=R0.sinC/sinD P1
P2=(P1, A, L) C * PO
At=A
Inizio dei cicli per la RO
determinazione dei punti successivi.
H=L.sinA

R1=H/sinC

A=A+Y J
D=A-C L=RO.si CP/O' D
_ . . =R0.sinC/sin
/I&Ei/ltj-lg(-:l-/Yst L=R1.sinC/sinD
P1=P2

P2=(P1, A2, L)

At=A2
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Algoritmi relativi alle tre tipologie con passo angolare (C)
costante e parametri (A) (L) e (Pc) gestibili. foglio 2/4

La seconda tipologia riguarda la lunghezza (L) dei segmenti (Sp)
che pud essere costante, crescente o decrescente.

Ricordo uno degli schemi grafici di base che possiamo avere.

Descrizione dell’algoritmo che definisce i vertici di questa tipologia.

Dati:

PQO: Origine della spirale poligonale.
RO: Distanza dall’origine di (P1).

L: Lunghezza del segmento iniziale.

I: Incremento della lunghezza dei segmenti, —
che pud essere uguale a zero. A
C: Passo angolare dei vertici 6\\\
della spirale. P2 /T
—Inizio—————— N P1
P1=(P0O, 0", RO) ;i R0
X=R0O.sinC R1
M=sqrt(RO"2-X"2) M
N=sqgrt(L"2—-X"2)
R1= M+N PO
A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)
P2=(P1, A, L)
At=A
Inizio dei cicli per la determinazione dei punti successivi.
RO=R1
L=L+I
X=R1.sinC
M=sgrt(R172-X"2)
N=sqgrt(L"2-X"2)
R1= M+N
Calcolo dell'incremento dell’inclinazione.
Y=A
A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)
Y=A-Y
A2=At+C+Y
P1=P2
P2=(P1, A2, L)
At=A2
—Nota——————
(L) costante ——> Incremento dell’inclinazione (Y) uguale a (C).
(L) crescente ——> Incremento dell’inclinazione (Y) decrescente.

(L) decrescente ——> Incremento dell’inclinazione (Y) crescente.
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Algoritmi relativi alle tre tipologie con passo angolare (C)
costante e parametri (A) (L) e (Pc) gestibili. foglio 3/4

In questa seconda tipologia (per (L) costante) rientra anche un
tipo particolare basato sul raggio (Rc) del cerchio intercettato.
Vedi viXra n"1911.0465.

Descrizione dell’algoritmo che definisce i vertici di questo tipo.

Dati: C
PO: Origine della spirale poligonale. YLw
Rc: Raggio del cerchio intercettato. T j
C: Passo angolare dei vertici

della spirale. G

—Inizio——————

L=2.Rc.sin(C/2)
B=90"-C/2
A=B-C.(int(B/C)—1)
RO=(L.sinA.cosC/sinC)—L.cosA
P1=(P0O, 07, RO)
X=R0O.sinC
M=sgrt(RO"2-X"2)
N=sqgrt(L"2—-X"2)
R1= M+N
A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)
P2=(P1, A, L)
At=A
Inizio dei cicli per la determinazione dei punti successivi.
RO=R1
X=R1.sinC
M=sgrt(R172-X"2)
N=sqrt(L"2-X"2)
R1= M+N
Calcolo dell’incremento dell’inclinazione, che & destinato ad
azzerarsi.

Y=A

A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)

Y=A-Y
A2=At+C+Y
P1=P2
P2=(P1, A2, L)
At=A2

¥

RO

L
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Algoritmi relativi alle tre tipologie con passo angolare (C)
costante e parametri (A) (L) e (Pc) gestibili. foglio 4/4

La terza tipologia riguarda il passo (Pc) dei cerchi (Cs)
che pud essere crescente, decrescente o costante (Archimede).
Vedi viXra n°1912.0282.

Ricordo uno degli schemi grafici di base che possiamo avere.

Descrizione dell’algoritmo che definisce i vertici di questa tipologia.

Dati:

PQO: Origine della spirale poligonale.

RO: Distanza dall’origine di (P1).

Pci: Passo iniziale dei cerchi (Cs).

IPc: Incremento del passo (Pc) dei cerchi (Cs)
che pud essere uguale a zero.

P1=(P0, 0, RO)

Pc=Pci

R1=R0+Pc
A=C+atan(R0.sinC/R1—R0.cosC)
D=A-C

L=R0.sinC/sinD

P2=(P1, A, L)

=0

Inizio dei cicli per la
determinazione dei punti successivi.
[=1+1

Pc=Pc+IPc

R2=R1+4+Pc
A=C+atan(R1.sinC/R2—R1.cosC)
D=A-C

L=R1.sinC/sinD

At=A+C.|

P1=P2

P2=(P1, At, L)

R1=R2
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Algorithms related to the three typologies with constant angular step Dante Servi

(C) and manageable (A) (L) and (Pc) parameters. sheet 1/4 Bressana B. (PV)
December 2019

Subject:

Description of the algorithms related to the three typologies with
constant angular step (C), provided for in the list on the sheet
8/14 (and described below) of my article "How and why to use
my graphic method” published on viXra.org in the geometry
group at number 1910.0620 rev.(v4).

Copyright claim.

As described and illustrated in four sheets in the Italian language (1/4 : 4/4)
and also in the additional sheets including the translation in English for a total of
eight, | claim the copyright in all the cases provided for by the law. To the extent
permitted by law, | also claim the rights to what may derive from these contents.
| do not consent to commercial use or even partial publication without my written
authorization. | intend to publish a PDF of these eight sheets on viXra.org, without
prejudice to the claim of my copyright.

The first typology concerns the inclination (A) of the (Sp) segments
which can be increasing, decreasing or constant (logarithmic).

| remenber one of the basic graphic schemes that we can have.

S1 e
Cs \
- \

\

Description of the algorithm that defines the vertices of this typology.

Data:
PQO: Origin of the polygonal spiral. P2 o
RO: Distance from the origin of (P1). H |
A: Inclination (> 0 + <180). .
Y: Increase of the inclination, A
which can be equal to zero.
C: Angular pitch of the vertex .
of the spiral. P1
R1
—Start—————-— C
D\ A RO
P1=(P0O, 0, RO)
D=A=C P2 TS,
L=R0.sinC/sinD P1
P2=(P1, A, L) C > PO
At=A B
Beginning of the cycles for the RO
determination of the following points.
H=L.sinA
R1=H/sinC
A=A+Y |
D=AC L=RO.si CP/O' D
— H H = .sin sin
kzi/l,&i'giés'n[) L=R1.sinC/sinD
P1=P2

P2=(P1, A2, L)
At=A2



Algorithms related to the three typologies with constant angular step Dante Servi

(C) and manageable (A) (L) and (Pc) parameters. sheet 2/4 Bressana B. (PV)
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The second typology concerns the length (L) of the (Sp) segments
which can be constant, increasing or decreasing.

| remenber one of the basic graphic schemes that we can have.

Description of the algorithm that defines the vertices of this typology.

Data:

PQO: Origin of the polygonal spiral.

RO: Distance from the origin of (P1).

L: Length of the initial segment.

I: Increase in the length of the segments,
which can be equal to zero.

C: Angular pitch of the vertex
of the spiral.

P1=(P0O, 07, RO)
X=R0O.sinC
M=sgrt(RO"2-X"2)
N=sqgrt(L"2—-X"2)
R1= M+N
A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)
P2=(P1, A, L)
At=A
Beginning of the cycles for the determination of the following points.
RO=R1
L=L+I
X=R1.sinC
M=sgrt(R172-X"2)
N=sqgrt(L"2-X"2)
R1= M+N
Calculation of the increase of the inclination.

Y=A

A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)

Y=A-Y
A2=At+C+Y
P1=P2
P2=(P1, A2, L)
At=A2

(L) constant ——> Increase of the inclination (Y) equal to (C).
(L) increasing ——> Increase of the inclination (Y) decreasing.
(L) decreasing ——> Increase of the inclination (Y) increasing.
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In this second typology (for constant (L)) there is also a
particular type based on the (Rc) radius of the intercepted circle.
See viXra n°1911.0465.

Description of the algorithm that defines the vertices of this type.

Data: C
PO: Origin of the polygonal spiral. w
Rc: Radius of the intercepted circle. YT
C: Angular pitch of the vertex

3
of the spiral. G

L=2.Rc.sin(C/2)

B=90"'-C/?
A=B—C.(int(B/C)—1)
RO=(L.sinA.cosC/sinC)—L.cosA
P1=(PO, O, RO)

. L
X=R0O.sinC
M=sqrt(RO"2—X"2) =
N=sqgrt(L"2—-X"2) RO
R1= M+N
A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)
P2=(P1, A, L)
At=A

Beginning of the cycles for the determination of the following points.
RO=R1
X=R1.sinC
M=sgrt(R172-X"2)
N=sqrt(L"2-X"2)
R1= M+N
Calculation of the increase of the inclination, which is destined
to zero.
Y=A
A=C+atan(R0.sinC/R1—(R0.cosC)
Y=A-Y
A2=At+C+Y
P1=P2
P2=(P1, A2, L)
At=A2
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The third typology concerns the step (Pc) of the (Cs) circles
which can be increasing, decreasing or constant (Archimede).
See viXra n°1912.0282.

| remenber one of the basic graphic schemes that we can have.

Description of the algorithm that defines the vertices of this typology.

Data:

PQO: Origin of the polygonal spiral.

RO: Distance from the origin of (P1).

Pci: Initial step of circles (Cs).

IPc: Increase of step (Pc) of circles (Cs)
which can be equal to zero.

—Start—————-—

P1=(PO, 0, RO)

Pc=Pci

R1=R0+Pc
A=C+atan(R0.sinC/R1—R0.cosC)
D=A-C

L=R0.sinC/sinD

P2=(P1, A, L)

=0

Beginning of the cycles for the
determination of the following points.
[=1+1

Pc=Pc+IPc

R2=R1+4+Pc
A=C+atan(R1.sinC/R2—R1.cosC)
D=A-C

L=R1.sinC/sinD

At=A+C.|

P1=P2

P2=(P1, At, L)

R1=R2
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