同意書をお読みになり、全ての条項にご同意いただける方のみご使用下さい。

同意書

1. 契約期間

ご使用者が本プログラムをダウンロードした時に期間開始とします。 

ご使用者が同意書のいずれかの条項に違反した場合、直ちに本プログラムの使用を終了させる事が出来るものとします。 

ご使用者による本プログラムの破棄または消去により、期間終了とします。 

本プログラムの期間終了と同時に、本同意書のご使用者の権利も終了します。

2. 使用権の許諾

使用者は以下のことを行なうことができます。 

本プログラムは、同時に一台のコンピュータにおいてのみ使用出来ます。 

本プログラムは、日本国内だけで使用できます。

下記の事項は禁止されています。 

書籍、電子等いかなるメディアへの転載。 

本プログラムの修正、翻訳、リバース・エンジニアリング、逆コンパイル、逆アセンブル等のソースコードの解析。 

販売、譲渡、頒布、貸与、その他の方法により第三者に使用もしくは利用させること。

3. 免責

株式会社ユニキャットは、いかなる場合においても一切の保証または責任を負わないものとします。

ご使用者の製造物に、損害の可能性が知らされていた場合でも同様です。

4. 技術的援助

株式会社ユニキャットが、自主的にバージョンアップを行う場合以外、メンテナンス及び技術的援助は行いません。

5. 使用上の注意

ダウンロードおよびインストール作業は、ご使用者の責任で行って下さい。

インストール前に、必ずＲＥＡＤＭＥ．ＤＯＣをお読み下さい。

本プログラムは、予告せず改良、変更する事があります。

6. 所有権及び著作権者

著作権法及び国際著作権条約をはじめ、その他の無体財産権に関する法律ならびに条約の規定によって保護されています。
本プログラムについての権限及び著作権は、株式会社ユニキャットが有します。 



1 ｃａｔＭＡＴのインストール

1.1 ＺＩＰ解凍をして下さい。ＬＨＡでは行えません。

1.2 次の２つのファイルが解凍されます。

ｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘ

行列演算ＯＣＸ

ｒｅａｄｍｅ．ｄｏｃ

本ファイル

1.3 ｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘを次のディレクトリに移動してください。

Ｗｉｎｄｏｗｓ９５の場合
￥ｗｉｎｄｏｗｓ￥ｓｙｓｔｅｍ￥

ＷｉｎｄｏｗｓＮＴ４の場合
￥ｗｉｎｎｔ￥ｓｙｓｔｅｍ￥

2 ｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘのＥＸＣＥＬへの組み込み

2.1 ［挿入］［ｵﾌﾞｼﾞｪｸﾄの挿入］を開き、［ﾌｧｲﾙから］タブを選びます。

2.2 ［参照］ボタンをクリックして、１．３で書き込んだディレクトリにあるｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘを選び、

2.3 ［挿入］ボタンをクリックします。

2.4 ［ＯＫ］ボタンをクリックします。

3 サンプルプログラムの導入

3.1 行列電卓．ｘｌｓを［ﾌｧｲﾙ］［開く］で選択します。

3.2 マクロはＶＢで書かれていますので、［表示］［ﾂｰﾙﾊﾞｰ］［Visual Basic］をクリックして、ＶＢのツールバーを表示させます。

3.3 ＶＢのツールボックスにｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘのアイコンが表示されていない場合は、次の手順で組み込んで下さい。

· ＶＢ画面の［ﾂｰﾙ］［参照設定］のリスト中のｃａｔＭＡＴ ＡｃｔｉｖｅＸ Ｃｏｎｔｒｏｌ ｍｏｄｕｌｅの□にチェックを入れて、［ＯＫ］をクリックしてください。

· ｃａｔＭＡＴ ＡｃｔｉｖｅＸ Ｃｏｎｔｒｏｌ ｍｏｄｕｌｅがリスト中に無い場合は、［参照］ボタンをクリックして、インストールしたディレクトリのｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘを選び、［開く］ボタンをクリックして下さい。

3.4 ＵｓｅｒＦｏｒｍ１にｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘコントロールが無い場合は、ツールボックスからこのフォームに貼り付けて下さい。コントロール名はデフォルトのＣａｔＭＡＴ１を使用しています。

4 ＩＤの登録（ＩＤをお持ちの方）

4.1 ＵｓｅｒＦｏｒｍ１に貼り付けたｃａｔＭＡＴコントロールを右ボタンでクリックして［ﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨ］をクリックするか、［表示］［ﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨｳｲﾝﾄﾞｳ］をクリックしてプロパティを表示させます。

4.2 プロパティウインドウの［(ﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨﾍﾟｰｼﾞ)］の右に有るボタンをクリックするか欄をダブルクリックします。

4.3 ＩＤダイアロブボックスが表示されるので、ＩＤ欄にパスワードコードを入力して［ＯＫ］ボタンをクリックして下さい

5 サンプルプログラムの操作説明

5.1 Ｈ４に有るコンボボックスで行列演算を選択します。

5.2 Ｊ４に有る［計算］ボタンをクリックすると行列演算がされます。

5.3 Ａ行列のＡ［１，１］位置（開始番地）をＡ１書式又はＲＣ形式（１、１）でＡ位置欄の右に設定します。

5.4 ＲＣ形式の最初は行で続いて列位置をカンマで区切って書き込みます。

5.5 Ａ行数欄の右に、行数を設定します。

5.6 Ａ列数欄の右に、列数を設定します。

5.7 同様にＢ、Ｃ行列の開始番地を設定します。

5.8 Ｂ行列の行数は、Ｄｉｖ演算を行う場合にだけ設定します。この時は列数も同数となる正方行列です。列数は［計算］ボタンをクリックすると自動計算されます。

5.9 Ｂ行列の列数は、Ｍｕｌ演算を行う場合にだけ設定します。この時の行数は、Ａ行列の列数と同じで無ければなりませんが［計算］ボタンをクリックすると自動計算されます。

5.10 Ｃ行列は、Ａ，Ｂ行列の行列数と演算内容により、［計算］ボタンをクリックすると自動計算されます。

5.11 行列の次数は、ＥＸＣＥＬのシートの許す限り取ることが出来ます。複数のシートで計算させたり、ファイルデータを計算させる等の応用も可能です。

6 動作概要

6.1 ＶＢのＭｏｄｕｌｅ１のＡｕｔｏ＿Ｏｐｅｎ自動立ち上げサブルーチン中で、行列演算項目をコンボボックスに書き込み、初期化を行っています。

6.2 ＶＢのＳｈｅｅｔ１の計算ボタンのイベント処理を、ＣａｌＢｔｎ＿Ｃｌｉｃｋサブルーチンで行っています。

6.3 計算ボタン処理は次の手順で行われています。

· 行列の先頭番地の取り出し

· 行列次数の計算

· 行列計算用配列の作成

· ＥＸＣＥＬシートの行列データを取り出し配列へ書き込む

· 行列計算

· 計算結果をＥＸＣＥＬシートに表示する

7 ｃａｔＭＡＴ．ｏｃｘの使用方法

コントロールはフォームに貼り付けますので、下記表記が必要です。

フォーム名！コントロール名．メソッド名

引数で配列のアドレスを渡すため、Ａ（０，０）の様に先頭配列を使用します。

配列内の行列は、Ａ（列、行）の様に列行を逆にします。これは、ＶＢとＣ言語の違いによります。配列変数に続けて渡す行数と列数の引数とは逆になるので注意して下さい。

返数は、一部の演算を除いて結果配列のアドレスがｌｏｎｇ型で戻りますが、これはＶＢでは使用出来ません。計算不能時には、ＮＵＬＬが返ります。

7.1 行列演算

通常Ａ行列とＢ行列の行列演算の結果がＣ行列に入れられます。

次の説明で使用する変数は、下記設定がされているものとします。

Dim Arow As Integer

'Ａ行列の行数

Dim Acol As Integer

'Ａ行列の列数

Dim Brow As Integer

'Ｂ行列の行数

Dim Bcol As Integer

'Ｂ行列の列数

Dim Crow As Integer

'Ｃ行列の行数

Dim Ccol As Integer

'Ｃ行列の列数

Dim A( ) As Double

'Ａ行列

Dim B( ) As Double

'Ｂ行列

Dim C( ) As Double

'Ｃ行列

Dim adr As Long


'戻り値

Dim offset As Double

'定数

Dim result As Double

'計算結果

'配列領域の確保

‘配列要素数は、行列が０から始まる為、行列次数より１少なくする。

ReDim A(Acol-1,Arow-1)

‘Acol,Arowは事前に設定して置く

ReDim B(Bco-1l,Brow-1) 

‘Bcol,Browは事前に設定して置く

ReDim C(Ccol-1,Crow-1) 

‘Ccol,Crowは事前に設定して置く

行列計算式

7.1.1 "matAdd"      ‘ 加算

行列加算

書式
long matAdd (double* A, double* B, double* C, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)被加数行列


double B(ac-1,ar-1)
(入)加数行列 (行列数はＡと同じ事)


double C(ac-1,ar-1)
(出)和行列 (行列数はＡと同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜＝｜Ａ｜＋｜Ｂ｜

ｴﾗｰ
A、B、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar 又は ac が０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1.matAdd(A(0,0), B(0,0), C(0,0), Arow, Acol);

7.1.2 "matSub"      ‘ 減算

行列減算

書式
long matSub (double* A, double* B, double* C, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)被減数行列


double B(ac-1,ar-1)
(入)減数行列 (行列数はＡと同じ事)


double C(ac-1,ar-1)
(出)差行列  (行列数はＡと同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜＝｜Ａ｜－｜Ｂ｜

ｴﾗｰ
A、B、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar 又は ac が０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1.matSub(A(0,0), B(0,0), C(0,0), Arow, Acol);

7.1.3 "matMul"      ‘ 乗算

行列乗算

書式
long matMul (double* A, double* B, double* C, int ar, int ac, int bc)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)被乗数


double B(ac-1,ar-1)
(入)乗数 (行数は被定数の列数と同じ事)


double C(ac-1,ar-1)
(出)積 (行数は被定数の、列数は乗数のそれと同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数


int bc
(入)行数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜＝｜Ａ｜×｜Ｂ｜

ｴﾗｰ
A、B、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar、ac 又は bc が０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1.matMul(A(0,0), B(0,0), C(0,0), Arow, Acol, Bcol);

7.1.4 "matDiv"      ‘ 除算

行列除算

書式
long matDiv (double* A, double* B, double* C, int ar, int ac, int bn)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)被除数


doubleB(bn-1,bn-1)
(入)除数 (正方行列である事)


double C(bn-1,ar-1)
(出)商 (行数が被乗数で列数が除数の行列数と同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数


int bn
(入)行列数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜＝｜Ａ｜÷｜Ｂ｜

ｴﾗｰ
A、B、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar、ac 又は bn が０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1.matDiv(A(0,0), B(0,0), C(0,0), Arow, Acol, Bn);

7.1.5 "matConst"    ‘ 定数倍

定数倍

書式
long matConst (double* A, double constant , double* C, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)被倍数


double constant
(入)倍数


double C(ac-1,ar-1)
(出)結果 (行列数はＡと同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜＝｜Ａ｜× constant

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar又はacが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matConst (A(0,0), constant, C(0,0), Arow, Acol);

7.1.6 "matZero"     ‘ ゼロ払い

ゼロ払い

書式
long matZero (double* A, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(出)結果


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Aのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ａ｜←｜０｜

ｴﾗｰ
AがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar又はacが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。計算不能時もＮＵＬＬを返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matZero (A(0,0), Arow, Acol);

7.1.7 "matUni"      ‘ 単位行列

単位行列

書式
long matUni (double* A, int n)

引数
double A(n-1,n-1)
(出)結果（正方行列である事）


int n
(入)行列数

返数
long
Aのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ａ｜← E

ｴﾗｰ
AがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar又はacが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matUni (A(0,0), Arow, Acol);

7.1.8 "matInv"      ' 逆行列

逆行列

書式
long matInv (double* A, int n)

引数
double A(n-1,n-1)
(入)元行列（正方行列である事）


double C(n-1,n-1)
(出)結果 (行列数はＡと同じ事)


int n
(入)行列数

返数
long
Cのアドレスをlong型で返す

処理
｜C｜= 1 ÷｜Ａ｜

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びnが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。計算不能時もＮＵＬＬを返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matInv (A(0,0), Arow);

7.1.9 " Tran "     ‘ 転置行列

転置行列

書式
long matTran (double* A, double* T, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)転置元


double T(ar-1,ac-1)
(出)転置行列 (行列数は転置元と逆の事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Tのアドレスをlong型で返す

処理
行と列を入れ換える

ｴﾗｰ
A、T のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar又はacが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matTran (A(0,0), T(0,0), Arow, Acol);

7.1.10 "matCopy"     ‘ 代入（コピー）

行列代入

書式
long matCopy (double* A, double* C, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)コピー元


double C(ac-1,ar-1)
(出)コピー先 (行列数はコピー元と同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜←｜Ａ｜

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar又はacが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matCopy (A(0,0), C(0,0), Arow, Acol);

7.1.11 "matSwap"     ' 交換

行列交換（ＡをＣに、ＣをＡに入れ換える）

書式
long matSwap (double* A, double* C, int ar, int ac)

引数
double A(ac-1,ar-1)
(入)交換元


double C(ac-1,ar-1)
(出)交換先 (行列数は交換元と同じ事)


int ar
(入)行数


int ac
(入)列数

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜←→｜Ａ｜

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及びar又はacが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. matSwap (A(0,0), C(0,0), Arow, Acol);

7.1.12 "Val"      ‘ 行列の値

行列の値

書式
long matVal (double* A, int n)

引数
double A(n-1,n-1)
(入)元行列


int n
(入)行列数（正方行列である事）最大３次迄

返数
double
計算結果を返す。

処理
たすき掛け計算をする。

｜11 12 13｜

｜21 22 23｜の行列式の値は下記計算で求めます。

｜31 32 33｜

{(11*22*33)+(12*23*31)+(21*32*13)} – {(13*22*31)+(12*21*33)+(23*32*11)}

ｴﾗｰ
AがＮＵＬＬアドレスの場合、及びnが０以下の場合は、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
result =フォーム名!CatMat1. matVal (A(0,0), Arow);

7.2 三次元演算

通常Ａ行列とＢ行列の行列演算の結果がＣ行列に入れられます。

次の説明で使用する変数は、下記設定がされているものとします。

３次元座標値は、３次元ベクトルとしても扱われます。

double A(2), B(2), C(2);

‘ /Ａ、Ｂ、Ｃ行列






‘ 配列要素は、一次少ない２とする。






‘ A(0),A(1),A(2)を使用するため。

double V(2);


‘ Ｖ行列（ベクトル）

double *adr;


‘ 戻り値

double constant;


‘ 定数

double result;


‘ 計算結果

double check;


‘ 判定結果

double R(4,4);


‘ 回転同時座標(４×４行列である事)

double alp,bet,gmb;

‘ 角度（ラジアン）

7.2.1 "axisVector"
‘ ベクトル値

ベクトル値を求める

書式
double axisVector (double* A)

引数
double A(2)
(入)ベクトル

返数
double
結果

処理
sqrt(A(0)*A(0) + A(1)*A(1) + A(2)*A(2))

ｴﾗｰ
AがＮＵＬＬアドレスの場合、0.0を返数に返す。

例
ressult =フォーム名!CatMat1. axisVector (A(0));

7.2.2 "axisCopy"

‘ 代入

３次元値のコピーをする

書式
long axisCopy (double* A, double* C)

引数
double A(2)
(入)コピー元


double C(2)
(出)コピー先

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜←｜Ａ｜

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisCopy (A(0), C(0));

7.2.3 "axisAdd"

‘ 加算

３次元値の和を求める

書式
long axisAdd (double* A, double* B, double* C)

引数
double A(2)
(入)被加数


double B(2)
(入)加数


double C(2)
(出)和

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜=｜Ａ｜+｜Ｂ｜

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisAdd (A(0), B(0), C(0));

7.2.4 "axisSub"

‘ 減算

３次元値の差を求める

書式
long axisSub (double* A, double* B, double* C)

引数
double A(2)
(入)被減数


double B(2)
(入)減数


double C(2)
(出)差

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜=｜Ａ｜－｜Ｂ｜

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisSub (A(0), B(0), C(0));

7.2.5 "axisConst"

‘ 定数倍

３次元値の定数倍を求める

書式
long axisConst (double* A, constant, double* C)

引数
double A(2)
(入)被倍数


double constant
(入)倍数


double C(2)
(出)結果

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ｃ｜=｜Ａ｜× constant

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisConst (A(0), constant, C(0));

7.2.6 "axisMove"

‘ 移動

３次元座標値にベクトルの定数倍を加える（移動）

書式
long axisMove (double* A, double* V, distance, double* C)

引数
double A(2)
(入)移動元


double V(2)
(入)移動方向ベクトル


doublet distance
(入)移動量


double C(2)
(出)移動先

返数
long
Ｃのアドレスをlong型で返す

処理
matConst(V,distance,T,1,3);mat_add(A,T,C,1,3);と同じ

｜Ｃ｜＝｜Ａ｜+｜Ｖ｜ｘ distance

ある点Ａからベクトル方向にdistance移動した点を求めます。

ｴﾗｰ
A、V、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisMove (A(0), V(0), distance, C(0));

7.2.7 "axisZero"

‘ ゼロ払い

３次元座標値をゼロ行列にする

書式
long axisZero (double* A)

引数
double A(2)
(出)結果

返数
long
Ａのアドレスをlong型で返す

処理
｜Ａ｜←｜０｜

ｴﾗｰ
AがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisZero (A(0));

7.2.8 " axisSum "

‘ ３次元座標値の和

３次元座標値の和を求める

書式
double axisSum (double* A)

引数
double A(2)
(入)３次元座標値

返数
double
結果

処理
A[0] + A[1] + A[2]

ｴﾗｰ
AがＮＵＬＬアドレスの場合、0.0を返数に返す。

例
result =フォーム名!CatMat1. axisSum (A(0));

7.2.9 " axisLine "

‘ 距離と方向

３次元２点間の距離と方向ベクトルを求める

書式
double axisLine (double* A, double* B, double* V)

引数
double A(2)
(入)始点


double B(2)
(入)終点


double V(2)
(出)Ａ→Ｂに向かうベクトル（正規化された方向ベクトル）

返数
double
２点間の距離

処理
｜Ｖ｜＝(｜Ｂ｜－｜Ａ｜)/距離

ｴﾗｰ
A、B、Ｖ のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、0.0を返数に返す。

例
result =フォーム名!CatMat1. axisLine (A(0), B(0), V(0));

7.2.10 " IsZeroVector "
‘ ＮＵＬＬベクトルを調べる

ベクトルが(0, 0, 0)かどうかを調べる

書式
double IsZeroVector (double* V)

引数
double V(2)
(入)ベクトル

返数
BOOL
結果

処理
ベクトルがＮＵＬＬかどうかを調べる。ＮＵＬＬならＴＲＵＥを返す。それ以外はＦＡＬＳＥ

ｴﾗｰ
VがＮＵＬＬアドレスの場合、ＦＡＬＳＥを返数に返す。

例
result =フォーム名!CatMat1. IsZeroVector (V(0));

7.2.11 " axisNormalize "
‘ 正規化

３次元ベクトルの正規化をする

書式
long axisNormalize (double* A, double* C)

引数
double A(2)
(入)ベクトル


double C(2)
(出)正規化されたベクトル

返数
long
Cのアドレスをlong型で返す

処理
C(n)=A(n)/ axisVector(A)  n=0,1,2

ｴﾗｰ
A、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、0.0を返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisNormalize (A(0), C(0));

7.2.12 " axisVP "
‘ 外積

３次元の外積

書式
long axisVP (double* A, double* B, double* C)

引数
double A(2)
(入)ベクトル


double B(2)
(入)ベクトル


double C(2)
(出) AとBの外積

返数
long
Cのアドレスをlong型で返す

処理
C(0] = A(1) * B(2) – A(2) * B(1);

C(1] = A(2) * B(0) – A(0) * B(2);

C(2] = A(0) * B(1) – A(1) * B(0);

ｴﾗｰ
A、B、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、ＮＵＬＬを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisVP (A(0), B(0), C(0));

7.2.13 " axisSP "
‘ 内積

３次元の内積

書式
long axisSP (double* A, double* B, double* C)

引数
double A(2)
(入)ベクトル


double B(2)
(入)ベクトル


double C(2)
(出) AとBの内積

返数
double
内積値を返す

処理
C(0) = A(0) * B(0);

C(1) = A(1) * B(1);

C(2) = A(2) * B(2);
内積値=C(0) + C(1])+ C(2)

ｴﾗｰ
A、B、C のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、0.0を返数に返す。

例
result =フォーム名!CatMat1. axisSP (A(0), B(0), C(0));

7.2.14 " axisRx "
‘ Ｘ軸中心回転

Ｘ軸中心回転同時座標系

書式
long axisRx (double alp, double* R)

引数
double alp
(入)回転角（ラジアン）


double R(3,3)
(出)回転同時座標(４×４行列である事)

返数
long
Rのアドレスをlong型で返す

処理
  +                   +

  |   1      0    0  0|

R=| sinα  cosα  0  0|

  | cosα -sinα  0  0|

  |   0      0    0  1| 

  +                   +

ｴﾗｰ
RがＮＵＬＬアドレスの場合、NULLを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisRx (alp , R(0));

7.2.15 " axisRy "
‘ Ｙ軸中心回転

Ｙ軸中心回転同時座標系

書式
long axisRy (double bet, double* R)

引数
double bet
(入)回転角（ラジアン）


double R(3,3)
(出)回転同時座標(４×４行列である事)

返数
long
Rのアドレスをlong型で返す

処理
  +                   +

  | cosβ -sinβ  0  0|

R=|   0      1    1  0|

  | sinβ  cosβ  0  0|

  |   0      0    0  1| 

  +                   +

ｴﾗｰ
RがＮＵＬＬアドレスの場合、NULLを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisRy (bet, R(0));

7.2.16 " axisRz "
‘ Ｚ軸中心回転

Ｚ軸中心回転同時座標系

書式
long axisRz (double gmb, double* R)

引数
double gmb
(入)回転角（ラジアン）


double R(3,3)
(出)回転同時座標(４×４行列である事)

返数
long
Rのアドレスをlong型で返す

処理
  +                   +

  | cosγ -sinγ  0  0|

R=| sinγ  cosγ  0  0|

  |   0      0    1  0|

  |   0      0    0  1|

  +                   +

ｴﾗｰ
RがＮＵＬＬアドレスの場合、NULLを返数に返す。

例
adr =フォーム名!CatMat1. axisRz (gmb, R(0));

7.2.17 " axisRot "
‘ 任意の軸の周りの回転変換

任意の軸の周りの回転変換

書式
long axisRot (double*P, double* C, double*V, double sheta, double* Q,)

引数
double P(2)
(入)座標変換前座標値(x,y,z)


double C(2)
(入)ベクトル通過点


double V(2)
(入)回転中心軸ベクトル(X,Y,Z) 正規化されていること


double sheta
(入)反時計方向回転角（ラジアンθ）


double Q(2)
(出)回転後座標値

返数
long
Qのアドレスをlong型で返す

処理
｜A｜=｜P｜－｜C｜

  +                                                           ++ +

  | XX(1-cosθ)+ cosθ  XY(1-cosθ)-Zsinθ  ZX(1-cosθ)+Ysinθ||x|

Q=| XY(1-cosθ)+Zsinθ  YY(1-cosθ)+ cosθ  YZ(1-cosθ)-Xsinθ||y|

  | ZX(1-cosθ)-Ysinθ  YZ(1-cosθ)+Xsinθ  ZZ(1-cosθ)+ cosθ||z|

  +                                                           ++ +

｜Q｜=｜Q｜＋｜C｜

点Ｃを通るベクトル軸の回りにθ回転した時の、点Ｐの回転後の座標Ｑを求める。

ｴﾗｰ
P、C、V、Q のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合は、ＮＵＬＬを返す

例
adr = フォーム名!CatMat1.axisRot(P(0), C(0), V(0), sheta, Q(0));

7.2.18 " axisAnyPoint "
‘ 平面上の任意の点を求める

平面上の任意の点を求める

書式
long axisAnyPoint (double*P、double* C、double*V、double sheta、double* Q,)

引数
double C(2)
(入)この点からdelta離れた位置を求める


double V(2)
(入)平面のベクトル。正規化されていること


double delta
(入)離れ量


double P(2)
(出)求まる点

返数
long
Pのアドレスをlong型で返す

処理
最大平面ベクトルに直行する軸上に単位量離れた点を作る。

その軸と平面ベクトルの外積を取る。

外積で作られたベクトル方向にＣからdelta離れた点をＰとする。

ｴﾗｰ
P、C、V、Q のどれかがＮＵＬＬアドレスの場合、及び、ベクトルが０だとＮＵＬＬを返す。

例
ans =フォーム名!CatMat1.axisAnyPoint(C(0),V(0),delta,P(0));
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