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Одеська державна академія будівництва та архітектури, Україна 
 

Робота присвячена аналітичному розрахунку точок, що визнача-
ють конфігурацію перспективи, яка будується трьома різними мето-
дами - методом архітекторів, методом перспективного епюра і мето-
дом Гаука. Визначені координати сумісних точок говорять про рівноз-
начність трьох методів. 

Постановка проблеми. Студенти архітектурного інституту на кафе-
дрі нарисної геометрії і креслення у другому семестрі мають одну курсову 
роботу за назвою «Перспектива карниза». Відзначимо, що при виконанні 
цієї роботи студентам рекомендовано використовувати метод побудови 
перспективи, який описав А. Г. Клімухін в 1, с. 291. На думку деяких ви-
кладачів інші методи перспективи з однією точкою сходу не досить точні і 
можуть давати або зворотну перспективу або похибки при кінцевій побу-
дові профілю карниза. 

Аналіз основних пошуків. Автори даної роботи поставили завдання 
розглянути інші відомі методи побудови перспективи, поєднавши їх апарат 
проекціювання. Робота виконувалася в редакторі AutoCAD, щоб графічно 
довести високу ступінь збігів. Але поряд графічними побудовами було 
проведено аналітичний розрахунок точності побудов точок, які визначають 
конфігурацію таких перспектив.  

Основна частина. Для порівняння аналітичних розрахунків вибере-
мо довільну точку В на паралелепіпеді і порахуємо її координати на кар-
тинній площині по трьох сумісним методам - методом архітекторів, мето-
дом перспективного епюра 2, с. 323 та методом Гаука 3, с. 126. Так як 
елементі апарату проекціювання  апарату  загальні, то рішення даної задачі 
буде зводитися тільки до визначення висоти заданої точки В на перспекти-
ві (в даних методах вона визначається різним шляхом). 

Спочатку розглянемо метод архітекторів. Побудуємо ортогональне 
креслення паралелепіпеда і задамо апарат проекціювання. Задамо три осі 
координат – Ox*, Oy*, Oz* і початок координат сумісний з точкою зору S 
(Рис. 1). У новій системі координат запишемо координати заданих точок  А 
і В та координати  точок апарату проекціювання - S і Fл:   
А (-2; 4; 2), В (-5; 4; 2), S (0, 0, 0), Fл (-9, 0,0). 

176



AB

F

F

K

B A2 2

1 1

1

1

1

y

z

h

KF

B
A

h Ah= B

H

H

x1 2=

2

пр

л

x

F2 = y= 02
*

2
*

2

*
2

S = 01

x

= z

1
*

1*1

*
1

H
B

пр

л

лл

 
Рис. 1. 

 
Складемо рівняння прямої  Fл

1А1 на площині x*Oy*, як рівняння пря-

мої, що  проходить через дві точки:
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Визначаємо координати точки К1, яка є точкою перетину прямих 
Fл

1А1 та S1В1:   
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Розв’язавши систему, отримуємо точку К1 (-3,75; 3). На Рис. 1 право-
руч від ортогональних проекцій побудована перспектива точок А і В. Так 
як трикутники подібні ми можемо скласти  пропорцію: 
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Тепер розглянемо метод ортогонального епюра (Рис. 2). Так як апа-
рат проекціювання такий як і в попередньому прикладі, то координати 
точки К1 вже маємо:(-3,75; 3). У методі ортогонального епюра висоти то-
чок на перспективі визначаються безпосередньо на фронтальній площині 
проекцій. Виходячи з цього, на Рис. 2 праворуч від фронтальної проекції 
побудовано два подібних трикутника за розмірами, взятими з фронтальної 
проекції. 
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Рис. 2 

 
Складемо пропорцію: 
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де відстань h
прKF2  дорівнює координаті  х точки К1: h

прKF2 = 3, 75;   

а відстань h
прBF2  дорівнює координаті  х точки В1: h
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Наступним прикладом буде метод Гаука (Рис. 3). Обчислення висоти 
точки В за методом Гаука поєднує як метод перспективного епюра (відпо-
відні висоти беруться з фронтальної проекції) так і метод архітекторів (ви-
сота точки В визначається безпосередньо на картині). 
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Рис. 3 

 
За правилами побудови перспективи методом Гаука опустимо пер-

пендикуляр з точки В1 на проекцію площини картини Fл
1 Fпр

1 і складемо 

рівняння прямої  В1L1 (В1L1  S1В1): 
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точки L1, яка є точкою перетину прямих Fл
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Розв’язавши систему, отримуємо точку L1 (- 4,26; 2,7). На Рис. 3 пра-
воруч від фронтальної проекції побудовано три подібних трикутника за ро-
змірами, взятими з фронтальної проекції. Для визначення висот HI  та HII 
складемо дві пропорції: 
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де відстань h
пр IF2  дорівнює координаті  х точки L1: h
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а відстань h
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На Рис. 3 праворуч від горизонтальної проекції побудовано перспек-
тиву точки В (висота точки В є ВК). Визначивши відстані L1К1 =IhК = 0,59 
та К1А1 = КIIh = 2,01, складемо пропорцію: 
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Висновок. Як бачимо перспективні висоти для точки В збіглися. Ми 
отримали аналітичне підтвердження абсолютного збігу трьох суміщених 
перспектив. У курсовій роботі «Побудова карниза» в навчальних цілях ре-
комендуємо пояснювати всі три методи побудови перспективи, як рівно-
цінні, а вже студентам пропонувати на вибір ними вподобаний варіант. 
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АНАЛИТИЧЕСКОЕ СРАВНЕНИЕ ТРЕХ РАЗЛИЧНЫХ МЕТОДОВ 
ПОСТРОЕНИЯ ПЕРСПЕКТИВЫ, ИМЕЮЩИХ ОБЩИЙ 

АППАРАТ ПРОЕЦИРОВАНИЯ 
А.А. Калинин, Т.А. Калинина, О.А. Никитенко  

 
Работа посвящена аналитическому расчету точек перспективы, кото-

рая строится тремя различными методами – методом архитекторов, мето-
дом перспективного эпюра и методом Гаука. Координаты совпавших точек 
говорят о равнозначности трех методов.  
 
ANALYTICAL COMPARISON OF THREE DIFFERENT METHODS OF 

CONSTRUCTION PERSPECTIVE WITH THE GENERAL  
PROJECTION APPARATUS 

O.Kalinin, T. Kalinina, O. Nikitenko 
 

The work is devoted to analytical calculation points of perspective, which 
are constructed in three different ways - by architects, by perspective of an or-
thogonal drawing and by Hauk. The coordinates of the matched points show the 
equivalence of the three methods. 
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