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VI ZUALI ZACE DYSXSITEKS CH

A P at R?2 sciangifizvisualization
A C2le vizualizace:
A Zobrazit chovsg8§n2 syst®mu v smyslupln® podobn
A -Jednoduch8 identifikace a anallza hlavn2ch vlIastnost?2

A Zpracovat vel k® mnoHstv2 multidimenzion8ln2ch dat

A MoHnosti vizualizace:
A PR2m8§8 vizualizace
A NepR2m§ vizualizace
A Anallza syst®mu, z2sk8n2 topologie syst®mu a pot® vizuali za
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TYP DAT

DI SKRETNC X ANALYTI CKI MODEL

A Di skr®tn2 model

A Data mohou poch8zet z mnRen2 nebo pol2talovich simul a

A Data n8&8hodnn rozprostRena Vv prostoru X Data rozm?2st
A Analytickl model
A Dynamickl syst®m je pops8&n pomoc? diferenci8ln2ch rov

AK vipoltu je nutn® pouH2t vhodnou numerickou metodu
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VLASTNOSTI DYNAMI CKI CH SYSTE MS

A Popis dynamick®ho syst ®mu:
A e 3(e(0)M) nebo pouzes 7 (e(0))

A o()

A Kritickl bod:

A e a z §prolveg kile|je. eo| -jee.
A Typ kritick®ho bodu I ze urlit podle chovg8§n2z vektorov®
A ldentifikace kritick®ho bodu je dSleHiti krok pro zji
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VLASTNOSTI DYNAMI CKI CH SYSTE MS

A Li n eafroximaceyv e kt o rpoleev®@tk aklr2 t ibodk(@h o
A Tay | wmavdpwo k dbdee

A q(0) (o) Ke)gle o) le)gle o)

A L [ N Jacobihamatice

A VyuTwldrovar ozvoj e Vvy@EG2hegmsdu (o o) g(e)@(e o)
A Charakteristikuk r i t ibodiw®rhloul| als 2 mdiee L
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VLASTNOSTI DYNAMI CKI CH SYSTE MS

AVlastn2 IL2s]l a matice
A Re8l ng§ [ §st:

A UrlTuje intenzitu pRitahovg8§n2 x odpuzov§gn?

A Znam®nko urluje zda je kriticki bod pRitahuj2c2 x odpuzuj?2c
Al maging8rn2z [ §st:

A Urluje cirkulaci kolem bodu

A VI a sektorymaticell
A Lo _oy (L _bo } o &Bo BB
A Komp!l sd nunvektory® r lrovindvek t esen®a ¢ hag z 2
A Re 8V h@wktanyu r ltugjl2nu ke trajektori2m
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KLASI FI KACE KRI YDCKI CH BODS
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PeCKLAD DYNAMI CKEHO SYSTE£MU

A 0OTPEO AUl Al EAET ET O0OUOOi | Oq,
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A Kritick® body:
A e [T 0o ¢pfw wlg w

A e  [php]
A e [ pip] |
A Jacobiho‘natice: + + + + + + + + + -)‘ + + + + + + + +
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PeCKLAD DYNAMI CKEHO SYSTE£MU
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PeCKLAD DYNAMI CKEHO SYSTE£MU
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TOPOL OGISQWIPEO®

A Kr it i ddlze kibsdildbvavzhledenk jehoR § dorder of critical pojnt
A ce§libdujes hodah s ohodiotad opol ogt ci@®h o

—. (y@— 00 Kr i tbbdcliR' d u Kr i tbbdc2IR'§ d u
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LOKALIZACEKRI TI CRDOH

GREENEOS BI SECTI ON METHOD

A Prok a Hé¢b @ Ojgsup o lttoepno | sgu p & D
A VOpomaesa®dvni t ARmPk $ h
A VOpomose®dpr ost ol c h
[ OAL) OHi——) A R At K
. ~ 2 ¢ ~ - ¢ ~ ~ ¢
A AN g AT g AN g
A Pokudje mtakb u Orkcaz d maseunbab adpikyjese

A Topol sdiugelei®i t i vn?2
A Dvak r i tbodg K @ dbonu®semohouv y r u Gi t
A Nermr2ar uhahevzGekcthi t ibokdiSc h
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LOKALIZACEKRI TI CRDOH

ANALYTI CK¢ METODA

A Vektorov® pol e jetiinl ismepdatend §no pomoc?

OO O Qa4 Q0 Wd Qwda Qo nld

g [0 ©0 0w Qa4 Qoo Md Qwa Qo old
A e H )
a [0 o dO Qa Qoo Wi Qod Qo wld

A Pro kriticli bod plat?2, He
A Nutn® vyReGit tuto soustavu

A Postup:
A Vyj 8ditRapRe ze 3. rovnice a dosad? se do 1. a 2. rovnice
A Sestav2 se a4Sylvestem matrixo napR. pro promnnou

A Zjist?2 O@rwakdpy QP najdou se tak hodnotypraa p ak s ewadakmped 2t aj 2
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TECHNIKY VIZUALIZACE

A Lok8l n2z techniky
A Zobrazen?2 trajektori?2 startuj2c2ch z urlit® pozice
A PR2kl ady:
A xxxxLines

A StreamLinesStreakLinesPathLinegimeLines
A Gl ob8I n2 techniky
A Zobrazuj2 smnr proudnn?2 vGude
A PR2kl ady:
A Hedgehogs
A LinelntegralConvolution

A Texture Splats
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LOKELNC TECHNI KY VI ZUALI ZACE

STREAMLINES

A 6EUOAIT EUAAA POIT OAnl p BIII
A 6EUOAI EUAAA Oi anoO POI OAAT p
A 0OGE OUOI EtiedmliredEAAO AT T A T ADGA
A *A AjlALEOT OanAnOh T AEOA UAq¢
A BUOLEOp EOEOEAELAE Al Ajj
A 0T PEO DPOIT OAdAT pgdg,
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GLOBE¢LNC TECHNI KY VI ZUALI ZACE

LINEINTEGRALCONVOLUTION

A Zobrazen2 cel ®ho proudnn2 v jednom obr 8zku

A Je potReba minim8ln2 z8sah od]
A Matematick8 formulace LI C
A L(o) y o b)¢%|(>(‘))Ab

A keje vistupn2eintenzita pixelu
A deje intenzite Gumu na pozici
A »dje pRedpis kRivky, kters m8§8 tvarl

A Qo je kernelfiltru
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GLOBE¢LNC TECHNI KY VI ZUALI ZACE
LINEINTEGRALCONVOLUTION

Hedgeholot
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GLOBéLNC TEHEZUANIARE

Hedgeholot Streamlets LIC = LinelntegralConvolution
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