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Abstract 
In this article I will try to show how to solve a simple vector geometry problems, in our case the assembly 
of several vectors and that results in successive scans a space body. 
 
Notiuni teroretice generale de geometrie vectorială 
 
Se ştie că prin definiţie un vector liber este mulţimea tuturor segmentelor echipolente cu un 
segment orientat dat. De regulă vectorii sunt notaţi cu litere mici sau specificând un segn'ment 
orientat sau vector legat.  
În reprezentarea grafică un vector liber se va reprezenta ca un segment orientat cu condiţia ca să i 
se poată schimba originea într-un punct arbitrar dar păstrând direcţia, sensul şi modulul.  
În figura 1 am reprezentat un exemplu de vectori: 
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     Figura 1 
 
În figura 1 s-a notat cu s segmentul orientat ̅AC̅. Noţiunea de vector  în spaţiu înglobează noţiuni 
ca segment, segment orientat, lungimea unui segment, direcţie a unei drepte, dreaptă orientată, 
segmente de acelaşi sens.Se va avea în vedere îndeosebi axiomatizarea formulată de D. Hilbert 
(1899) şi axiomatizarea datorată lui G. Birkoff (1931) şi fară a apela la axiomatica lui Euclid, 
pentru că aceasta nu se ocupă explicit de orientarea dreptei, de ordine pe dreaptă şi de axiome de 
continuitate.  
Ne vom limita la geometria euclidiană în demonstraţia din acest articol fără a ignora că există şi 
alte geometrii: hiperbolică, eliptică, afină, conformă, proiectivă. 
Sistemul Hilbert are trei noţiuni primare: punct, dreaptă, plan şi trei relaţii fundamentale: 
„aparţine” sau „de incidenţă”, „situat între” pentru puncte, „congruenţă” pentru segmente şi 
unghiuri, care sunt descrise de 20 de axiome împărţite în 5 grupe:  

- axiome de apartenenţă sau incidenţă 
- axiome de ordine  
- axiome de congruenţă  
- axioma paralelelor   
- axiome de continuitate  

 
Se vor utiliza următoarele adnotaţii:  

- pentru puncte: A, B, C, …, L, M, N, …,  
- pentru drepte: a, b, c, …,  
- pentru plane: , ... , , ,γβα 
- pentru relaţia de apartenenţă: „∈”; aA∈, α∈A,  
- pentru relaţia „a fi între”: CBA−− citită „B este între A şi C”,  
- pentru relaţia de congruenţă: „≡”. 
 
 



 
Realizarea unei figuri geometrice în spaţiu cu ajutorul operaţiilor cu vectori 
 
Pentru a obţine o figură geometrică în spaţiu se va folosi, în acest caz particular, operaţia de 
adunare a vectorilor.  
Voi pleca în acest scop de relaţia lui Chasles: 
 

�������� + �������� = �������� 
 
Astfel dacă avem două segmente orientate �������� şi �	������ se poate obţine suma acestor segmente 
considerând un punct E în plan astfel încât segmentele orientate obţinute �
������ şi �	������ să fie 
echipolente. Astfel suma segmentelor orientate �������� şi �
������ este relaţia lui Chasles: 
 

�������� + �
������ = �
������ 
Rezultatul este dat în figura 2: 
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     Figura 2 
 
În aplicaţia de simulare realizată cu ajutorul JAVA şi Cortona voi introduce numai datele de 
scalare a vectorilor şi se va obţine figura 3: 
 
 
 

 
 
 
    Figura 3 
Matematic se poate interpreta figura 3 astfel: se consideră doi vectori în plan �� şi ��� cu 
segmentele 

������ şi 
������� ca şi reprezentari ale vectorilor. Punctele D şi E reprezintă un segment 
orientat 	
������. Acesta este dat de suma segmentelor orientate 

������ şi 
�������.  
 
O parte din codul utilizat este dat mai jos: 
 



 
Shape { 

appearance Appearance { 
material Material { 

ambientIntensity 0.5 
diffuseColor 0.1837 0.1837 0.1837 

} 
} 

geometry IndexedFaceSet { 
coord Coordinate { 

point [ 
0.94 0.00 -0.33 , 
-0.47 0.81 -0.33 , 
0.00 0.00 1.00 , 

] 
} 

coordIndex [ 
2, 1, 0, -1, 
3, 2, 0, -1, 
2, 3, 1, -1, 

] 
} 

Segmentele sunt definite ca si coordonate spatiale si dupa definirea axelor de coordonate în 
JAVA obţinem structura din figura 3. 
 
Concluzii 
 
Am utilizat aceasta combinaţie pentru a putea demonstra modul în care pot fi utilizaţi vectorii în 
construcţiile geometrice spaţiale, ţinând cont de faptul că majoritatea software-lor de tip CAD 
folosesc ca şi bază de definire a diverselor elemente geometrice vectorii.  
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