LAMPIRAN

-~

J
Pengembangan metode identifikasi..., Eko Arif S., FTUI, 2008




%Lampiran Program Algoritma Pendeteksian Alur Pahatdan Oricnlasinya
function A=MainProgram()

banyuk Animasi = {0;
lebarBucket = 5;
tnggiBucket = 5,
radiusTool =2;
panjangTool = 40;
kemiringan = 30,
heightTolerance = 5; % tolerans: perbedaan tinggi untuk cekungan
ZTolerance = 3; % 1oleransi kelinggian untuk membuat garis melintang
r=radivsTool;
{id=fopen(’gambar?.xt");
YlampitkanGambar(fid);
xMinMax = [1000 -1000];
yMinMax = [1000 -1000];
zMinMax = [1000 -1000];
=1,
j=1:
count=0;
arr = zeros(3);
while (1}
na=[getl(fid);
if ~ischar(aa),
break;
end
[a,b] = striok(aa,’ ');
if stremp(a,'facel)
[c,d]=slriok(b,' ),
for k=46,
[e.d] = strtok(d,'");
hihi = str2double(e);
T(@,k) = hiha(l);
end
% untuk penggambarun
ii=0;
% end untuk penggambaran
count=1;
elseif stremp(a,'endsolid’),
1=i-1;
==L
elseif stremp(a, 'endfacet'}
T, D=arr(1);
TG, 2)=arr(2);
T(1,3)=arr(3),
=i+l
% cnd untuk penggambaran
elseif stremp(a,'vertex”)
% untuk penggambaran
% pembacaan X
=i+l
% end unluk penggambaran
[2.b]= striok{h, ;

[b.c]= striok(b,' :
hahu=str2double(a);
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huhu(1) = hahn;
X(u) = haha( 1),
haha=str2double(b);
huhu(2) = haha;
Y (ii) = haha(}),
haha=str2double(c);
huhu(3) = haha;
Z{ii) = haha(l),

V([§,10)=0;
V(5,2)=0;
V{(j,H=0,
%disp([V(.1) V(.2) V(3,3)])

index=0;
for knka= 1,
if (abs{V (kaka, 1)-huhu(l})<0.001 && abs(huhu(2)-V(kaka,2))<0.001 && absthuhu(3)-
V{kaka,3)}<0.001)
index=kaka;
brezk;
end
end
if index==0, % masukkan ke vertex

%disp('masuk’);
V{j, 1)=huhu(l);
V(5,2y=huhu(2};
V(j,3)=huhu(3),
if xMinMax{1)>V{j, 1),
sMinMax(1)=V(j,1);
end
il xMinMax(2)<V{j,1),
xMinMax(2)=V(j,1),
end
if yMinMax( )=V (j,2),
yMinMax{1)=V(,2);
end
if yMinMax(2)<V{j.2).
yMinMex(2)=V(j.2};
end
if zZMinMax(1)=V{,3),
zMinMax(1)=V(j,3);
end
if ZMinMax{2)<V(},3),
zMinMax(2)=V (3,3);
end
arr{count)=j;
else
arr{count)=index;
%odisp('lidak masuk"y,
=i-l:
end
=it
count=counl+l;
cnd
end
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% nommalizalion

% caleulate the disiance from lefi-botlom-front of the model {(minimum of
% the bounding box)

deltaX=xMinMax{1)-0,

delia Y=yMmMax(1)-0;

dehaZ=zMinMax(2)-0;

% calculate the bounding box to be placed in the normal position
xMinMex (1 y=xdMinMax(1)-deltaX;
xMinMax(2 y}=xMinMax(2)-delteX,
yMinMax{1)=yMinMax(1)-deltaY;
yMinMax{2)=yMinMax(2)-deltaY;
zMinMax(1)=zMinMax(1)-delaZ;
zMinMax{2y=zMinMax(2)-deltaZ,;
% move all the veriex 1o the normal position
for u=1y,
V(ii, 1=V (i, I )-delaX;
V(1i,2)=V{ii,2)-della¥;
V(1i,3)=V (11,3 )-deltnZ;
Yedisp([ii V(ii, 1) V(ii,2) VLD,
end
% end ol normalization

%bukeling

jmiBukeX=(xMinMax(2 )-xMinMax(1 })/lebarBuckel; % see how many bucket in x position based on the
bounding box and bucket width

jmlBuketY=(yMinMax(2)-yMinMax (| ))/tinggiBuckel; % see how many bucket in y posilion based on the
bounding box and bucket height

jmlBuketX=floor(jmiBukeX}+1; % 1o make sure that the numbers of buckei con handle all the tiangles
and vertices

JmiBuketY=floor(jm|BuketY)+1; % to make sure that the numbers of bucket can handle all the wriangles
and vertices

jmiScgitiga =i; % save the number of triangles into a variable "ymISegitign"

jmlVertex=j; % save the number of vertices into a variable "jmlVerlex”

buket = zeros(jmlBuketX jmlBukelY), % menyimpan jm] bucket dalam setiap bucket (karena tidak ade
kelas veetor seperti di java)

isiBuket = zeros(jmlBuketX jrolBuketY); % menyimpan index-index segitiga dalam setiap buckel

% mulai penyimpanan segitiga
% dilakukan dengan cara mengecek
for i=1:jmlSegitiga,
xBound = {1000 -10007,
yBound = [ 1000 -1000],
Ry = zeros(3);
yv =zeros(3);
for j=1:3,
Ver(D)=V({T(i)1), % x
Ver(2)=V(T(,),2), % vy

posX = floor{Ver( 1 WlebarBucken+1;
posY = floor{Ver(2)unggiBuckel)+1;
xv(j) = posX;
w(}) = posY:
1l xBound( )=xv{j).

xBound( =%y
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end

if xBound{2y<xv(j}),
xBound(2)=xv(j);

end

i yBound{1)>yv(}),
yBound(1)=yv(j);

end

if yBound(2)<yv(}),
yBound(2)=yv(j);

end

if isiBuket(posX posY)==0,
isiBuket(posX,posY y=isiBukel(posX posY)+1;
buket(posX posY isiBukel(posX,posY })=i;
elseif buke(posX,posY isiBukel(posX,posY))=i,
isiBuket{posX,posY)=isiBuket(posX posY)+1;
buket(posX,posY isiBukel(posX,posY))=i,
end
%disp({xBound(l) xBound(2)]);
end
%if abs(xBound(2)-xBound(1))>1 || abs(yBound(2)-yBound{1))>1,
% isi buckel yang berlebih ditolerir, namun bucket tidak boleh
% kekurangan isi
for k=xBound(1):xBound(2),
for I=yBound(1 ):yBound(2),
if inpolygon(k,lxv,yv)==I,
if isiBukei(k,l)==0,
isiBuket(k, D=isiBuket(k,)+1;
buket(k,l,isiBuket(k,1))=i;
%disp(ek 1 :7;
Y%disp([isiBuket(k,]) bukel(posX posY isiBukel(posX posY NI,
elseif buket(k,l,isiBuket(k,[y=1,
isiBukel(k,D=isiBuket(k,D+1,
bukel(k,lisiBuket(k,1))=1;
Yadisp(ok 2 :Y);
Yadisp{[isiBukei(k,ly buket{posX,posY isiBuket(posX,posY)I);
end
end
end
end
%eend
end
%end buketing

% cek apakah bentuk yang bersangkutan adalah solid??

disp(‘apakah saolid??");

%huu = isSolidModel(V, T xMinMax buket,isiBukel lebarBuckel, linggiBuckel,jm|BukelY),
kesolidun = 1sSohdModel2(V, T xMmbMax,buketisiBuket lebarBucket jmlBuketY jmlSegitiga);
disp(kesolidan);

%o operasi inl

% menyimpan titik dun vekior nonmnal setiap bagian yang dilewau pahat

verlexChecking = 0; % parameler adalab bagianX surface, bagianY surface, vertexCheckKe-x,y,z
nVerlexCheck = 0. % paremeler adalah bagianXsurface bagianY surface

vectorChecking = ; % parameter adalah bagian Xsurface bagianY surface,veriexCheckKe- i,j k
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bagX =0; % index x uniuk sctiap bagian yang dilewati garis pahat

bag¥ =0; % index y untuk setiap bagian yang dilewal garis pahat

% pertanyaan :

% |. bagaimana cora membedakan bagian bawsh (untuk solid) dengan

% surfncenya, sebab keduanya masuk perhitungan

% 2_ apakah yang diambil VN hanya bagian alas saja? Tidak, karena kalau
% bertumpuk vektor yang menghadap ke bawah tidak akan terdeteksi

% mencari ruang lerbatas dan menampilkannya
doubleR =radiusTool*2;
indexTemp=0; % banyaknya bagian yong bertumpuk
jarak = xMinMax(2)-xMinMax(1);
tinggi = 0;
pertengahanTinggi = 0,
counierSimpan = §;
%%disp([xMinMax(2)-xMinMnx(1) radiusTool]);
“disp(jarak/radiusTool),
simpanTitikZDanVNormBertumpuk = 0; % z1-22-23-m.., dan menyimpan vekior normal nya
jumlahTitikZBertumpuk = 0; % menyimpan jum!lah litik z yang bertampuk
veriexOperation =0; % menyimpan vertex-vertex yang diperiksa, argumen terdini dari index x,index y,
xfyfz/ify/k, O scmua jika bertumpuk
jmlITitikPadaBaris = 0; % menyimpan banyaknya vertex pada banis terientu
x = xMinMax(1)-radiusTool,
%for x=xMinMazx(1)+radiusTool:doubleR:xMinMax(2),
while |,
x = x+doubleR;
if x>=xMinMax(2),
break;
end
% untuk bagian surface yang dilewati garis pahal
bagX = bagX+1;
bag¥ =0,
% end ol untuk bagian surface yeng dilewati garis pahat
indexSimpan =0; % array menyimpan segiliga
cekPertama = 0;
for y=yMinMax (1 )+radiusTool:doubleR:yMinMax{2),
% uniuk bagian surface yong dilewati garis pahat
bagY = bag¥Y+l;
nVertexCheck(bagX bagY)=0; % pada bagian ke (bagX,bag¥)
% end of untuk bagian surface yang dilewati garis pahat
posX = Aoor(x/lebarBucket)+1;
posY = floor{y/tinggiBuckel)+1;
Vpolong.x=x;
Vpolong.y=y,
JmlSgBerpot=0; % lakukan scsuatu jika ada segitiga yang berlumpuk
banyak = isiBuket{posX,posYY),
for 1=1:banyak,
indexTr = buket(pos¥ posY 1),
dd=0;
aa=3;
if indexTn>0,
for 1=1:3,
indexi =j;
index2 =j+1;
if index2>3,
index2=index2-3;
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end

% verlex perama garis
Vertex1.x = V(T (indexTr,index 1),1);
Vertex Ly = V(T(indexTri,index1),2),
% veriex kedua garis
Vertex2.x = V(T (indexTri,index2), 1),
Vertex2.y = V(T(indexTri,index2),2);
%hitung
t=-1*(Vertex2.y-Vertex1.y)*Vpotong.xHVerlex2.x-
Vertex 1.x)* Vpotong.y+Veriex 1.x* Veriex2.y-Vertex 2. x* Verlex |y,
%disp((ti});
if >0,
dd=dd+};
clseif 1<0,
as=na-1;
clse
aa=an-1;
dd=dd+l1;
end
end
end
if dd==3 || aa==0,
jmiSgiBerpot=jmlSgtBerpot+l;
%disp(jmlSgiBerpot);
indexSimpan(jmlSgtBerpon=indexTri,

% untuk bagian surface yang dilewali garis pahat

% cari liLik 1engah segitign

D =[xyl

Verl =[V(T(indexTri,1),1) V(T{indexTn,1),2) V(T (indexTri,1),3)];
Ver2 = [V(T(indexTri,2),1) V(T(indexTri,2),2) V(T (indexTri,2),3)];
Ver3 = | V(T(indexTri,3),1) V(T (indexTri,3},2) V(T{indexTri,3),3)];
hasilZ = bitung_z2(Verl ,Ver2,Verd, D);

nVerexCheck(bagX,bagY) = nVertexCheck(bagX,bag Y)+1;
% simpan xyz litik potong
vertexChecking(bagX ,bagY nVeriexCheck(bagX ,bagY),1) = Vpolong.x; % x
venexChecking(bagX,bagY ,nVerexCheck(bagX ,bagY),2) = Vpotong.y, %y
verlexChecking(bagX bagY nVerlexCheck(bagX,bag¥),3) = hasilZ(1);, %z
% stmpan jjk titk polong
if hasilZ(2) == 0,
% titik potong jatuh pada veriex segitiga
ifhasilZ(3) == 1,
% titik potlong jatuh pada vertex perlama segitign
veklorNormall =
hitungVekNorBerbobo (2(V, T, bukel isiBukel, I'(indexTri, 1), lcbarBucket, tinggiBucket),
clseil hasilZ(3) =2,
% tilik petong jatuh pada verlex kedua segiliga
veklorNormall =
hitung VekMNorBerbobo12(V,T buket,isiBuket, T{indexTri,2) lebarBuckel tinggiBucker);
clseif hasilZ(3) =3,
% Litik potong jatuh pada verlex keliga segitiga
vektorNormall =
hiungVekNoerBerbobet2{V, 1" hukel,isiBuket, T{indexT7i,3),lebarBuckel linggiBuckel),
end
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veciorChecking(bagX bagY nVertexCheck(bogX bagY),1) = vekiorNormall(1); %1
veetorChecking(bagX bagY nVertexCheck(bagX bag Y),2) = vektorNormal 1(2), %)
vectorChecking(bag X ,bagY ,nVertexCheck(bagX bag Y),3) = vektorNormell (3), % k
elseif hasilZ(2) == 1,
% titik potong jawh pada edge segiliga
if hasilZ(3)==1,
% titik potong jatuh pada cdge segitiga dari veriex
% pertama dan kedua
index| = T(indexTri,1);
index2 = T(indexTri,2),
elseif hasilZ{3) =2,
% titik potong jatuh pada edge segitiga dari vertex
% kedua den keliga
index] = T(indexTri,2);
index2 = T(indexTn,3);
elseif hasilZ(3) =3,
% titik polong jatuh pada vertex keliga segitiga
% titik potong jatuh pado edge segiliga dari veriex
% keliga dan pertama
index! = T(indexTri,3);
index2 = T(indexTri, 1);
end
% hitung vektor normal masing-masing vertex
vekterNormall =
hitungVekNorBerbobol2{V, T bukeL isiBuket index 1, lebarBucket,linggiBucket);
vektorNormal2 =
hitungVekNorBerbobol2(V, T, buket,isiBuket,index2 lebarBucket, linggiBucket),
% masukkan nilai xyz ke vertex] dan vertex2
vertex1(1) = V(index1,1};
vertex1(2) = V(index1,2);
vertex 1(3) = V(index1,3),
vertex2(l) = V(index2,1);
verlex2(2) = V{index2,2);
verlex2(3) = V{index2,3);
vertex Tengah(1) = Vpotong.x;
vertexTengah(2) = Vpolong.y;
vertex Tengah(3) = hasilZ(1);
% hitung normal verlexnya
vektorNormal =
hitungV ckNorInterNomm Ver(vektorNormall ,vekliorNormmal2,vertex | ,veriex2, veriexTengahy,
% masukkan ke dalam vectorChecking
vectorChecking(bagX bag Y .nVertexCheck(bagX bag¥),1) = vektorNormal(l), %1
vectorChecking(bagX bag ¥ nVertexCheck(bagX bag¥},2) = veklorNonnal(2), % j
veclorChecking(bagX bag Y ,nVerlexCheck(bagX bag ¥),3) = vektorNormal(3);, %k
else
% liuk potong jaluh pada face segitiga
vectorChecking(bagX bag Y nVeriexCheck(bagX bog¥),1) = T(indexTri,4);, %1
vectorChecking(bag X bag Y .nVertexCheck(bagX bag Y),2) = T(indexTri,5); %]
veclorChecking(bagX bag ¥ ,nVerexCheck(bagX bag¥),3) = T(indexTri,6); %k
end
% untuk bagian surface yang dilewali gans pahat
cnd
end
% Lihat apakah solid type lebih dari 1 atau tidak
n=1i:
% hilangkan yang houndary lerlutup
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il imlSgBerpot==2 && kesolidan=1,
% bagian yang diombil adalah atas alau bawah?
if veriexChecking(bag X,bagY 1,3 y<veriexChecking(bagX ,bag¥Y,2,3),
n=2,
end
vertexOperation(bagX,bogY, 1) = vertexChecking(bagX ,bag¥ ,n,1); % x
vertexOperalion(bagX bagY,2) = veriexChecking(bagX.bagY.n,2), % y
veriexOperation(bag X bagY 3} = vertexChecking(bugX bag¥ n,3); % 2
vertexOperation{bag X bagY ,4) = vectorChecking(bagX bag¥,n,1); % i
veniexOperation(bagX bagY,5) = vectorChecking(bagX bagY n,2); % i
veriexOperation(bag X ,bogY ,6) = vectorChecking(bagX,bag¥ n,3), % k
conlinue;
elseif jmiSgBerpot =1,
% hanya | layer
vertexOperation(bagX,begY,1) = vertexChecking(bagX ,bag¥ ,n, i), % x
vertexOperation(bagX bagY,2) = veriexChecking(bagX,bagY ,n.2); % y
vertexOperation(bagX,bag ¥,3} = vertexChecking(bagX,bag¥,n3);, % z
vertexOperation{bagX ,bag¥ 4) = vectorChecking(bagX,bag¥,n,1}, % i
vertexOperation(bagX ,bagY,5) = veclorChecking(bagX,bag¥ ,n2); % j
veriexOperalion(bag X bag Y ,6) = veclorChecking(begX,bagY,n,3); % k
continuc,
elseif ymlSgtBerpot > 0,
sejajar = 1;
tinggiZ = vertexChecking(bagX,bag¥,1,3), % z
for i=2:nVerexCheck(bagX bagY),
if tinggiZ~=vertexChecking(bagX bag¥ i,3),
sejajar=0;
break;
end
end
if sejajar==1,
veriex Operation(bagX,bagy,1) = vertexChecking(bagX,bagY,n,1); %o x
vertexOperalion(bogX bagY 2) = verlexChecking(bagX bag¥.n,2}, % y
vertexOperation(bagX bagY ,3) = vertexChecking(begX,bag ¥ n.3); % z
veriexOperation(bagX bag¥ 4} = vectorChecking(bagX,bagY n,1); % i
vertexOperation(bagX ,bagY ,5) = vectorChecking(bagX bag¥,n,2); % j
vertexOperation(bagX,bag¥ 6) = veclorChecking(bagX bag¥,n,3);, % k
continue;
end
end
% jika lerdapat segiliga yang bertumpuk, cani tingginya
if jmlSgBerpor>1,

%a cek apakah perpotongan tersebut berada pada utik yang
% berbeda (jika berpotongan pada garis / litik)

% urutkan letak titik perpotongan dari titik ferkecil ke titik
% lerbesar. Jangan lupa pastikan ttik yang sama persis harus
% dihapus

% bum garis berselang-seling antara titik terkecil dengan
% titik terbesar

indexTemp=indexTemp+1;

% simpun tilik yang berpolengan
%D =[x v]:
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huhu=0-,

arravTemp = 0; % untuk menyimpan array Z temporary, for pengurutan only

aa=1;

for 1=13mlSgiBerpot,
%% cari Litik tengah segiliga
%Verl = [V(T(indexSimpan(i), 1),1) V(T (indexSimpan(i),1),2) V(T (indexSimpan(i),1),3)];
%Ver2 = [V(T(indexSimpean(i),2),1) V(T (indexSimpan(i),2),2) V(T (indexSimpan(i),2).3)];
% Ver3 = [V(T(indexSimpan(1),3),1) V(T (indexSimpan(1),3),2) V(T(indexSimpan(i),3),3)];
%D(3) = hitung_z(Verl, Ver2 Ver3,D),
% simpan titik tersebut
ashoyy{indexTemp,i,1) = verlexChecking(bagX,bog¥ i, 1},
ashoyy(indexTemp,i,2) = verlexChecking(bagX,bagY ,3,2);
ashoyy(indexTemp,i,3) = vertexChecking(bagX,bag ¥ 1,3},

%ashoyy(indexTemp,i,1) = D(1); % ashoyy(urulan tiang, vertex alas’bawah, elemen titik x/y/z)
%ashoyy({indexTemp,,2) = D(2),

Y%ashoyy(indexTemp,i,3) = D(3};

% tambahkan z untuk menghitung pericngahan

hubu=huhu+tasheyy(indexTemp,i,3);

% unluk menghitung segitiga bertumpuk yang lebih dari 1
YarrayTemp(i) = D(3);
arrayTemp(aa) = vertexChecking(bagX,bagY .i,3);
aa=aa+l;
arrayTemp(aa) = vectorChecking(bagX,bag¥,i,1);
an=aa+]1,
arreyTemp(aa) = vectorChecking(bagX bagY ,i,2);
aa=aa+l;
arrayTemp(aa) = vectorChecking (bagX,bagY ,i,3);
na=aa+l;
end
tambahan=4,
% urutkan z berfumpuk dari yang terendah hingga yang terlinggi
[fn 1) = size(arrayTemp),
arrayTemp = lakukanInscrionsort2(arrayT emp, 1,1, 1 tarmbahany;
% untuk menghitung segiliga bertumpuk yang lebih dari 1
% masukkan segitiga bermimpuk tersebui ke tempat yang telah
% discdiakan
simpanTitikZDan YNormBertumpuk(indexTemp,1,1) = arrayTemp(1),
simpanTitikZDan VNormBertumpuk(indexTemp, 1,2) = arrayTemp(2);
simpanTitikZDanVNomBertumpuk(indexTemp, 1,3) = arrayTemp(3);
simpanTitkZ DanVNormBertumpuk(indexTemp, 1 4} = arrayTemp(4);
counter = I, % membantu mengecek penumpukan
akhir = jmlSgBerpot* tambahan;
i = 1+ambahan;
%for 1=1+ambahan:tambahan:akhir,
while i<=akhir,
if abs(array Temp(i)-army T emp(i-tambahan))=0.0001, % memastikan bahwa titik yang
bersungkutan benar-benar berumpuk
% do nothing
%econtinue:
clse
counler=counler+1;
simpanT itikZanVNormBertumpuk{indexTemp,counter, 1) = array Temp(1);
simpanT iikZDanVNormBermmpuk(indexTemp,counter,2) = arrayTemp(i+1};
simpanT itikZ Dan ¥V NermBertumpuk(indexTemp,counter,3) = array Temp(i+2);
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simpanT itikZ Dan VNormBertumpuk{indexTemp,counter,4) = arrayTemp(i+3);
end
1 = {Hambahan;
end
jumlahTiekZBertumpuk(indexTemp) = counter,
if counter>1,
% set { semua
vertexOperation(bag¥ bogY,1) = 0,
vertexOperation(bagX,bagY,2) =0,
vertexOperation(bagX ,bagY,3) = 0;
veriexOperation(bagX,bagY ,4) =0,
vertexQOperation(bagX bag¥,5) = 0;
vertexOperation(bagX bag¥ 6) = 0,
end
end
end
jmiTiikPadaBaris(bagX)=bagY
end

felose(fid);

% strategi

% 1. cek dengan cara yang sudah ada

% 2, cek kesadelan dengan mengecek kiri dan kanan dari titik periksa
% 3. cek perbedean ketinggian antar titik periksa

% cek searah sumbu y
% kode veklor normal
% 0 ; bermampuk
% 1 : miring ke depan
% 2 : datar
% 3 : miring ke belakeng
arcaCheck =0,
vektor ={¢ 0 0];
for i=1:bagX,
for j=1;mlITilikPadaBaris(i},
arcaCheck(i,j) = 2; % nilai default
if vertexOperation(i,j,4)-=0 || vertexOperation(i,j,5}~=0 |} venexOperation(i,j.6)~=0,
% cegah bukan pada bagian bertumpuk
vekior(l) = verlexOperation(1,4);
veklor(2) = vertexOperation(1 j,5);
vektor(3) = vertexOperation(ij,6);
if isMoreThanNDegree(vektor kemiringan)==1,
if veklor(2)=0, % cek y-nya
areaCheck(i,j) =1,
elseif vektor(2)<0,
areaCheck(ij) =3;
end
end
else
% bertumpuk
wreaCheck(i,)) = 0.
end
end
end

% jika0-2-3 70-3 : identifikasi
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% jika 1-2-0 / 1-0 : identifikasi
% jika 1-2-3 / 1-3 ! idemifikasi
% jika 2-2-2-.... : cek tinggi diantaranya
% mulai proses : 1 /0
% stop proses : 3
% jika perbedaan tinggi > lebar pahat : idenlifikosi
areaCheck2 =10,
for i=1:bagX,
inProses=0;
lastVekCheck = 2; % nilai default
currentVekCheck = 2;
% jika awalan bermilai 1 (cekungan pertama, proses sedang in)
lastVekCheck = arenCheck(i, 1);
if lastVekCheck =1,
imnProses=}i,
disp(‘pertarna sudah ok’},
disp(1);
end
simpan(1)=0;
simpan(2)=-1,
for j=2:jmlTitikPadaBaris(i),
areaCheck2(ij) = 0; % milai default
1sSadel(ij) = 0; % nilai default
kiri =0;
kanen=0;
currentVekCheck = areaCheck(i,j),
if inProses==0,
if currentVekCheck=—1 && lastVekCheck==2,
inProses=1;
elseif currentVekCheck==1 && lastVekCheck=13,
inProses=1;
elseil currentVekCheck==2 && las1VekCheck==0,
inProses=1;
simpan(1¥1, % menandakan keluar dari CBY, dan bertemu datar
simpan(2)=j; % menyimpan letak keluar dari CBY
clseif curreni VekCheck==3 && lastVekCheck=0,
inProses=1;
end
clse
if currentVekCheck—2 && lastVekCheck==3,
inProses=0;
elseif currentVekCheck==| && lastVekCheck==2, % jika baru keluar dari CBV, dan berternu
datar, kemudian kelemu cekung,
inProses=1;
if simpan(1)==1,
% nolkan sebelumnya
for k=j:-1:simpan(2),
areaCheck2(1,k) = 0; % nilai default
end
simpan(1) =0: % resel nilainya
simpan(2) = -1; % resel nilainya
end
elseif curremtVekCheck==] && lasiVekCheck==3,
% berhenti dan mulai lagi sccara bersamaan
inProses=0,
inProscs=1.
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clseil currentVekCheck==0 && lasiVckCheck—1,
nProses=0:
etseif currentVekCheck==0 && lastVekCheck==2,
inProses=0;
end
% sebelum memben nilai, periksa dulu kesadelan titik yong
% bersangkutan
ifi>1,
% cek sebelah kin
kiri = cekSamping(i-1 jmiTitikPadaBaris,vertexOperation,2, veriexOperationdi,j,2));
end
il i<bagX,
% cck sebelah kanan
kanan = cekSamping(i+! jmITitikPadaBaris, veriexOperation 2, vertexOperation(i j, 2));
cnd

if kiri==-1 && konan==1,
% kecadaan sadel
1sSedel(iy) = I;

else
% tidak sadei
isSadel(ij) =0;

end
areaCheck2(j,j)=1,
end
lastV ekCheck = arcaCheck(i,j);

end

% jika terakhimya 1, dan bukan berada pada code 3 (cekungan terakhir),

% maka harus mundur, dan nol-kan hingga bertemu 0, atau hingga bertemu
% perubahan code 1-2/1-3 dan belokang

j = jmiTitikPadaBaris(i};

if areaCheck(ij)~=3, % jika terakhir bukan code 3

% disp(‘ada mundur...”;
%  dispQ)
currentVekCheck = arenCheck(i,));
lastVekCheck = areaCheck(i,j),
while areaCheck2(i,j)==1, % sclama masih dianggap boundary volume
areaCheck2(3,j)=0; % nolkan
currentVekCheck = areaCheck(1,);
if =1, % jika sudah titik awal, keluar
break;
elseif currentVekCheek==2 &4& lastVekCheek==1, % jika ada perubahan 1-2, keluar
break;
elseif currentVekCheck==3 && lasitVekCheck—1, % jika ada perubahan 1-3, keluar
break;
end
last¥ekCheek = areaCheck(i,j);
1=kl
end
end
end
% end of cek searah sumbu y

% mengecek berdasarkan kelingpian
% linggi diperiksa berdasarkan letak antar 2 tiuk periksa
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% kode 0 = sama tingg}
% kode 1 = tinggi ke rendah
% kade 2 = rendah ke tinggi
% kode -1 = daerah bertumpuk, tdak dicek
cckTinggi=0,
heightCheck=0,
for i=1:bagX,
heightCheck(i, 1 )=0;
for j=2:jmITiikPodaBanis(i),
heightCheck({ij)=0; % default
if veriexOperation(i j-1,4)==0 && vericxOperation(i,j-1,5)=0 && vertexOperation(i,)-1,6)==0,
% daerch bertumpuk
heightCheck(i,j)=-1;
clseif vertexOperation(i,j-1,3)-heightTolerance>vertexOperation(i,j,3),
% tunun
heighiCheck(i,j)=1;
elseif vertexOperation(ij-1,3 )+heightTolerance<vertexOperation(i,},3),
% naik
heightCheck(i,j)=2;
else
%o tingginya sama
heightCheck(i,1)=0;
end
end
end
% jika 1-0-2 / 1-2 : identifikasi
heightCheck2=0;
for i=1:bagX,
inProses=0;
for j=1 ymITitikPadaBaris(i),
heighiCheck2(i,j}=0; % default
if inProses==0,
if heightCheck{ij}=1,
inProses=1;
end
else
heightCheck2(i,j)=1,
il heightCheck(ij)==-1,
% dacrah bertumpuk
heightCheek2(i,j)=0;
inProses=0;
end
if heightCheck(i)=2, % jika rendah ke tinggj, lihai langkah selanjutnya
il j<imITitkPadaBaris(i),
1f heightCheck(i j+1)==0 (| heightCheck(i,)+1)=1, % jika selanjutnya datar atau turun
heightCheck2(i,j)=0;
inProses=0;
end
end
end
end
end
% jika terakhir bukan pada code 2¢naik), mundur
1= imITitikPadaRaristi);
if heightCheck(i,j)~=2,
while heightCheek2(i)==1, % scluma masih dianggap boundary volume
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il (==0, % sudah berada di titik awal
break:
elseif heightCheck(i,j)==2, % jika sudah berada pada posisi naik, berhenti
break;
end
heightCheck2(1,))=0;
=
end
end
end
% end ol mengecek berdasarkan ketinggian

% tampilkan sctiap vericx dan vektor normalnya, kec yang bertumpuk
for i=1:bagX,
for j=1;miTitikPedaBaris{i),
if (areaCheck2(i)==1 || heightCheck2(i jy—1) && isSadel(i,j)==0,
if (vertexOperation(i,j,4)}~=0 || vertexOperation(i,j,5}~=0 || vertexOperation(i,j,6)~=0) &&
vertexQOperation{i ),6)>0,

% titik pertama
% AL = vertexOperation(i,), | yrdelaX;
% B(1}) = vericxOpemation(i,j,2)+dellaY’;
%o C(1) = vertexOperation(i,j,3)+dellaZ;

% tilik kedua
% A(2) = vertexOperation(ij, 1} + deltaX + vertexOpemmton(i,j,4)* 10; % x+i
% B(2) = veriexOpemtion(i,j,2) + dellaY + vertexOperation(i,j,5)*10; % y+j
% C(2) = vertexQperation{i,},3) + deltaZ + vertexOperation(i,j,6)" 10, % z+k

A(1) = vertexOperation{1,j, 1);
B(1) = vertexOperation(i j,2);
C(1) = verlexOperation(i j,3);
% titik kedua
A(2) = vertexOperation(i,j, 1) + vertexOperation(ij,4)* 10; % x+i
B(2) = vertexOperation(i j,2) + vertexOperation(i,j,5)* 10; % y+j ;
C(2) = verlexOperation(i,j,3) + vertexOperation(i §,6)* 10; % z+k i
vertexOperation(i,},6)*10; % z+k !
% gambarkan vekior normal i
plot3{A,B,Ck"Y; .
hold on;
end
end
end
end

pesisiAwalBottomTool =[00 0], % unluk menggambor pahat posisi awal
posisiAwalTopTool = [0 O posisiAwalBottomTool+panjangTool],
if index’ Temp>{,
% persiapan penggambaran garis lengah
patokan = 0; % scbagai patokan y dan z, array 2d dengan el ) adalsh... dan )2 adalah yz
jmlPatokan =0; % jumlah patokan y dan z
garisMelintang = (}; % guris melintang yang akan dipambar, array 2d dengan ell adalah ... dan el2 adalah
NyZ
JmITtkGans =0; % jml Litik pada satu garis melintang
% end of persiapan penggambaran garis tengah

% persiapan penggambaran garis lenpaly kedua
palokan2 = (), % scbagai patokan y dan 7, arruy 2d dengan ¢l | adalah... dan ¢]2 adalah yz
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jmlPatokan2 =0; % jumlah patokan y dan z

garisMembujur = 0; % garis melintang yang akan digambar, array 2d dengan ell adalah ... dan el2 adalah
XYZ

jmITtkGaris2 =0; % jml titik pada satu garis melintang

% end of persiapan penggambaran garis tengah

% tampilkan garis 1inggs yang kedua
for i=1;indexTemp,
awalan=1;
if kesolidan==1,
if mod{jumlahTiikZ Bertumpuk(3),2)==1,
awalun=1,
else
awalan=2;
end
end
for j=awalan:2 jumlahTitkZBermmpuk(i)-1,
% titik perlama
A(I)=ashoyy{i,1,1);
B(1) = ashoyy(i,1,2);
C(1) = simpanTiukZDanVNormBertumpuk(iy,1);
% titk kedun
A(2) = ashoyy(i,2,1);
B(2) = ashoyy{(i,2,2);
C(2) = simpanT itikZDan VNormBertumpuk(i j+1,1);
% gambarkan
ploB(AB,C,Y);
hold on;
% gambarken (itik tengah
tengah = (C(1)+C(2))/2;
plot3(A(1),B(1)tengah,'g+";
hold on;

% analisis patokan pertama
tempPal = searchIndexBy2 Index(jmlPatokan, patekan,B(1),lengah,0.1 zTolerance});
il tempPat>jmlPatoken,

jmiPatokan=jmlPatokan+l1

jmlT kGoris(lempPat) = 0;
end
patokan{tempPat,1) = B{1),
patokan{tempPai,2) = tengah:
% simpan garis melintang
jmlT kGans(lempPat) = jmIT tkGaris(lcmpPat)+1;
garisMelintang{tempPat jmIT kGaris(tempPat), 1) = A{1);
garisMelintang(tempPat jmIT tkGaris(tempPat),2) = B(1);
garisMelintang(tempPat jmIT kGaris(lempPatl),3) = \engah;

% analisis patokan kedun
tempPal = scarchIndexBy2 Index(jmlPatokan? patokan? ,A(1),tengah,0.1 zTolerance);
if tempPat=jmll’atokan?,
JjimiPatokan2=ymlPalokan2+1;
Ttk Garis2(lempPat) = 0:
end
palokin2{lempPat, 1 )=A(1};
patokan2(tempPat.2)=tengal;
%simpan garis membujur
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jmIT tkGaris2 (tempPat) = jmiTtkGarisZ(lempPal)+1;

gansMembujur(iempPatymITikGaris2 (lempPat), 1)=A(1),

garisMembujur{tempPat,jmI TikGaris2 (tempPat),2)=B(1),

garisMembujur(tempPat jmIT (kGaris2(lempPat),3)=tengah;
end

end
% gembarkan garis melinlang

for i=1:jmiPatokan,
A=0; B=0; C=0; '
for j=1jmITkGaris(i),
A()) = garisMelintang(i,j,1);
B(j) = garisMelintang(i,j,2);
C(j) = garisMehntang(i,j,3);
end
plo3(AB,C.r;
hold on;

end

% gambarkan ganis membujur sekaligus veklornya
for i=1 ;jmlPatokan2,
A=(Q; B=0; C=0;
vektorGaris = [0 0 0];
for j=1jmIT1kGaris2 (1),
A(j) = garisMembujur(ij.1);, % sudah lermasuk nilai della x,y,z
B(j) = garisMembujur(i,),2);
C(j) = garisMembujur(i,j.3);
ifj>1,
veklorGans(1) = vekiorGaris(l) + (A()-AG-1));
vektorGans(2) = vektorGaris(2) + (B()-BG-1));
vektorGaris(3) = vektorGaris(3) + (C(-C(j-1));
end
end
ploi3(A,B.C'e);
hold on;
% gambar vekior pabiat
il vektorGanis(1 =0 || vektorGaris(2)~=0 || vektorGaris(3)~=0,
veklorGans = makeVekiorUnit{veklorGarisy,

A=0, B=0, C=0;

% menggambar tool pada sant berada di close boundary volume
% titik pangkal pahat bereda pada boundary volume terluar
A(1) = garisMembujur(i,jmITkGaris2(i),1);

B(I) = garisMembujur(tymITkGaris2(1),2);

C(1) = garisMembuyjur(i,jmITkGaris2(i),3);

A(2) = garisMembujur(i jmiT kGaris2(i},1)+veklorGaris(1)* punjangTool;
B(2) = garisMembujur(ijmIT tkGaris2 (i),2 HvektorGaris(2)* panjang T ool;
C(2) = garisMembujur(i im1T kGaris2(1),3 )+vekiorGaris(3)* panjang Tool,

% menggarmnbar 100l pada posisi awal

% yang sama pada satu posisi adalah x-nya, sedangkan y dan z nya
% berbeda

% posisi awal pahat adulah setinggi z max ditambah dengan

% linggl pahal

muliiA=0: mulaiB=0; mulmC=0-

mulaiA( 1) = garisMembujur (iymlT1kGaris2(1),1);
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mulaiB(1) = yMinMax(2);

muiaiC(1) = zMmMnx(2);

muijaiA(2) = garisMembujur(i,jmlITkGans2(1),1);
mulaiB(2) = yMinMax(2},

mulaiC(2) = zMinMax(2)+panjangTool;
plot3(mulaiA,mulaiB,mulaiC,'m’;

hold on;

% menggambar proses perjalanan pahat

garisBawahTool = [A(1)-mulaiA(1) B(1)-mulaiB(1) C(1)-mulaiC(1)};
garisBawahTool = determine VektorLength(garisBawahTool,banyak Animasi);
garisatasTool = [A(2)-mulatA(2) B(2)-mulaiB(2) C(@)-mulaiC(2)];
gerisAtosTool = determine VeklorLength(garisAtasTool banyak Animasi);

% init

Ajalan{1) = mulaiA(l); % bawah tool
Bjalan(1) = mulaiB(1Y,

Cjalan(1) = mulaiC(1),

Ajalan(2} = mulaiA(2); % atas lool
Bjalan(2) = mulaiB(2);
Cjalan(2) = mulaiC(2),

for j=1:banyakAnimasi,
Ajalan(]) = Ajalan(1)+garisBawahTool(1); % bawah tool
Bjalan(l) = Bjalan(1}+garisBawahTool(2};
Cjalan(1) = Cjalan(1)+garisBawahTool(3);

Ajatan(2) = Ajalan(2)+garisAtasTool(1); % alas ool
Bjelan({2) = Bjalan(2)+garisAlasT ool(2);
Cjalan(2) = Cjalan({2)y+garisAtasTool(3};

plo3{Ajalan,Bjalan,Cjalan,'m");
hold om;
end
end
end
cnd

% untuk penggambaran
for i=1:jmlScgitiga,

ivl =T@,1):

iv2 = T{,2);

iv3 =T(,3);

A=[VQav, D Vav2, D VGEv3, D,
B =[V{ivl,2) V(iv2,2) V(v3,2)];
C=[V(vl,3) V(v2,3) V(iv3,3);

% untuk penggambaran
plo3(AB,C);

hold on:
end

Yedispy | xMinMax( 1)y xMinMax(2) yMinMax(1) yMinMax(2) zMinMax(}) z2MinMax(2)]): .
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Yeaxis([xMinMax(1)+deltaX xMinMax(2)+dellaX yMinMax(1)}+delaY yMinMax(2)+deltaY
ZMinMax(1)+deltaZ z2MinMax(2)+deltaZ));

axis([xMinMax(1) xMinMax(2) yMinMax(1) yMinMax(2) 2MinMax(1) zMioMax(2)+panjang Tool]);, %
gambarksnn x,v,Z sesudah terpengaruh delta, bukan seperti dahulu
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