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DESCRIPCIÓN MODELO CONCEPTUAL: 
“Geometría”
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1 Introducción
En este apartado se van a describir con detalle todos aquellos conceptos relacionados con las representaciones geométricas que se han introducido en el modelo FIDE.
A cualquier elemento dentro del modelo que se pueda traducir a un elemento físico en el proyecto de edificación se le debe poder asignar una representación geométrica en caso de que esta información resultara necesaria.

En el modelo de datos se han definidos dos colecciones específicas relacionadas con la información geométrica de los objetos:

· ColeccionEjesCoordenadas: donde se definen los ejes de coordenadas que darán información de la localización de los distintos objetos dentro de un proyecto de edificación.

· ColeccionFormasProductos: donde se definen las distintas representaciones geométricas que pueden adoptar los objetos del proyecto.

1.1 Referencia a la representación geométrica

Cualquier elemento dentro del modelo FIDE que se pueda describir geométricamente, como, por ejemplo, un Edificio precisa de dos campos, LocalizacionObjeto y Representacion.
[image: image4.jpg]Datosilescriptivos

Edificio £

+-4 DocumentosAdministrativos





En el caso de aquellos elementos que, en su definición, se haya aplicado el mecanismo de tipificación, los campos relativos a la geometría están distribuidos entre la entidad representativa del elemento (LocalizacionObjeto) y la representativa del tipo de elemento (Representación).
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El procedimiento mediante el cual se asignará la representación geométrica a los elementos será igual para todos.

· LocalizacionObjeto: Campo que especifica la localización de un elemento dentro de un determinado contexto espacial. La localización se puede proporcionar de forma absoluta, es decir, relativa al sistema de coordenadas global, o de forma relativa, es decir, relativa a la localización de otro de los elementos.

· Representación: Campo que representa un enlace a la forma de un elemento, la cual puede contener múltiples representaciones geométricas.

Todas las coordenadas y los parámetros geométricos (como, por ejemplo, las medidas de longitud), dependen de las unidades de medida. Las unidades de medida que se utilizarán se dan a un nivel geométrico global (en el sistema de coordenadas global) ya que para cualquier descripción geométrica es necesario definir por lo menos un sistema de coordenadas global. 

2 Concepto de localización del objeto
Todas las representaciones geométricas de un objeto, que podrán ser varias, están definidas dentro del mismo sistema de coordenadas. Este sistema de coordenadas del objeto vendrá determinado por el campo LocalizacionObjeto, que proporciona la posición local del objeto mediante el elemento LocalizacionLocal.
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La localización de un objeto se puede dar de dos formas:

· Absoluta, mediante un eje de coordenadas relativo al sistema de coordenadas global.

· Relativa, mediante un eje de coordenadas relativo a la localización de otro elemento.

En el esquema se observan los dos campos que especificarán la forma de localizar un objeto:

· RelativoA: Campo que referencia a la localización de un objeto que, mediante su sistema de coordenadas local, proporciona la localización relativa del elemento. En el caso de que éste campo se omitiese, la localización del elemento se establece mediante el contexto especificado en la representación geométrica, que es el sistema de coordenadas global, por lo que, la localización estaría expresada de forma absoluta.

· LocalizacionRelativa: Campo que define la transformación entre el sistema de coordenadas al que está asociado el objeto, y el del propio objeto. Es decir, proporciona el eje de coordenadas del elemento en función del punto de referencia a partir del cual se sitúe.

2.1 Localización Relativa

A la hora de especificar la localización relativa de un elemento respecto de otro, es necesario hacer uso del campo RelativoA. Este campo proporciona un enlace a la posición de otro elemento dentro del modelo, que directamente o mediante localizaciones relativas intermedias, estará asociado con el sistema de coordenadas global del fichero.

El campo LocalizacionRelativa proporcionará un enlace a un eje de coordenadas definido en ColeccionEjesCoordenadas, y que, una vez establecida la asignación, será el eje de coordenadas del propio objeto en función del eje de referencia que se haya especificado.
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El eje de coordenadas tiene una serie de parámetros para definir la posición del objeto:

· Localizacion: Campo que especifica el origen del eje de coordenadas.

· EjeZ: Campo que determina la dirección del eje Z del sistema de coordenadas del objeto.
· DireccionReferencia: Campo que determina la dirección del eje X del sistema de coordenadas del objeto.

Ejemplo

En el ejemplo, se puede ver cómo se ha definido la localización de dos puntos. El primero de ellos, P, se ha definido de forma relativa al sistema de coordenadas global, con los ejes X y Z en la misma dirección que el eje global. El segundo, sin embargo, se ha definido de forma relativa a P, con los ejes en distinta dirección.
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<Lacalizaéionlocal id="locl">
<LacalizacionRelativa>
<IdEjeCooraenadas>P1</ TE jeConr denadas>
</LocalizacionRelativa>
</Localizacionlocal>
</LocalizacionObieto>

<LocalizacionObieto>
<Lacalizacionlocal id="loc3"s>
<Relativol>
<Idlocalizacionlocal>loci</ ldlocalizacionlocal>
</Relativok>
<LocalizacionRelat iva>
<IdEjeCooraenadas>P3</ TE jeConr denadas>
</LocalizacionRelativa>
</Localizacionlocal>
</LocalizacionObieto>

<ColeccionEjesCoordenadas>
<EjeCoordenadas id="P1">
<Lacalizacion>
<PuntoCartesiann>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coor denada>0</ Coordenada>
<Coordenada>2</ Cooraenada>
</PuntoCartesiano>
</Localizacion>
</EjeCooraenadas>
<EjeCoordenadas id="P3">
<Lacalizacion>
<PuntoCartesiann>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coordenada>2</ Coordenada>
<Coordenada>2</ Cooraenada>
</PuntoCartesiano>
</Localizacion>
<Ejez>
<ectordireccion>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coordenada>1</ Cooraenada>
<Coordenaca>0</ Cooraenada>
</VectorDireceion>
</Ejez
<DireccionReferencis>
<VectorDireccion>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coordenada>0</ Cooraenada>
<Coordenads>-1</Coordenada>
</VectorDireceion>
</DireccionReferencia>
</EjeCooraenadas>
</ColeccionEjesCoordenadass





La localización relativa de los objetos se ha de definir de una forma acíclica y las reglas de uso son las siguientes:

· Sitio se ha de localizar de forma absoluta en el sistema de coordenadas global establecido para el proyecto.

· Edificio se debe localizar con respecto a Sitio.
· Recinto se localizará en función del elemento de la estructura espacial del que forme parte. Dependiendo de esto, la localización relativa puede darse de dos formas:

· Si el Recinto es parte de un Edificio, la localización se dará respecto a éste, y

· Si el Recinto es parte de otro Recinto, la localización se dará respecto al recinto al que pertenezca.

· ElementosConstructivos y Materiales se localizarán respecto a su contenedor, es decir, normalmente, respecto al Recinto o Edificio en el que estén incluidos. 

2.2 Localización Absoluta

Un elemento estará localizado absolutamente, es decir, relativo al sistema de coordenadas global, cuando el campo RelativoA no esté asignado. Así, el campo LocalizacionRelativa proporcionará el eje de coordenadas de ese objeto con respecto al punto origen del sistema.

Ejemplo

En el ejemplo se observa la misma situación que en el caso anterior, pero ahora la localización de los dos puntos se proporciona en función del sistema de coordenadas global.
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<Lacalizaéionlocal id="locl">
<LacalizacionRelativa>
<IdEjeCooraenadas>P1</ TE jeConr denadas>
</LocalizacionRelativa>
</Localizacionlocal>
</LocalizacionObieto>

<LocalizacionObieto>
<Lacalizacionlocal id="loe3"s>
<LocalizacionRelat iva>
<IdEjeCoordenadas>P3</ TE jeConr denadas>
</LocalizacionRelativa>
</Localizacionlocal>
</LocalizacionObieto>

<ColeccionEjesCoordenadas>
<EjeCoordenadas id="P1">
<Localizacion>
<PuntoCartesiann>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coor denada>0</ Coordenada>
<Coordenada>2</ Cooraenada>
</PuntoCartesiano>
</Localizacion>

</EjeCooraenadas>
<EjeCoordenadas id="P3">
<Lacalizacion>
<PuntoCartesiann>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coordenada>2</ Coordenada>
<Coordenada>4</ Coordenada>
</PuntoCartesiano>
</Localizacion>
<Ejez>
<Vectordireccion>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coordenada>1</ Cooraenada>
<Coor denada>0</ Coordenada>
</VectorDireceion>
</Ejez
<DireccionReferencis>
<vectorDireccion>
<Coordenada>0</ Coordenada>
<Coordenada>0</ Cooraenada>
<Coordenads>-1</Coordenada>
</VectorDireceion>
</DireccionReferencia>
</EjeCooraenadas>
</ColeccionEjesCoordenadas>





3 Concepto de Sistema de Coordenadas Global

El sistema de coordenadas global de un proyecto establece el eje de coordenadas globales del mismo. La definición de este sistema es imprescindible para la definición geométrica de un proyecto.

En la figura se observa el esquema del elemento:
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Los campos que intervienen en la definición del SistemaDeCoordenadasGlobal son los siguientes:

· DimensionEspacionDeCoordenadas: Indica la dimensión del espacio de coordenadas que, normalmente, es dos o tres.

· UnidadDeLongitud: Indica la unidad de medida de longitud (metros, kilómetros, micras, etc.) que se aplicará a lo largo de la definición geométrica.

· Precisión: Indica la precisión de los datos numéricos que intervienen en la definición de geometría. Es un valor de tipo double, que indica la tolerancia bajo la cual dos puntos se consideran iguales. 

· CoordenadasGlobales: Enlace a un eje de coordenadas que representa al sistema de coordenadas global.

· Azimuth: Dirección del eje Z con respecto al Norte.

El sistema de coordenadas global es utilizado también para definir el contexto en el que se definen los ítems de una representación de la forma de un elemento, es decir, los ítems se definirán con respecto al sistema de coordenadas global y mediante la localización del objeto se podrán ubicar correctamente.

4 Concepto de múltiples representaciones de forma

La representación geométrica de un elemento del proyecto edificación puede tener diferentes representaciones formales en función del ámbito en el que se esté definiendo. Cada una de estas representaciones es relativa al sistema de coordenadas global, por lo que, para definir geométricamente completamente a un elemento es necesario especificar como mínimo una de sus posibles formas y su localización (absoluta o relativa).

4.1 Concepto de FormaProducto

El elemento FormaProducto es el elemento mediante el cual se define la forma geométrica de los objetos del modelo. 
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Como se puede observar en la figura, la forma de un elemento tiene los siguientes campos:

· Nombre: Campo que proporciona un identificador específico para cada forma geométrica.

· Descripcion: Campo que proporciona información adicional que caracteriza a una determinada forma geométrica.

· Representaciones: Campo que engloba todas las posibles formas de representar la forma de un objeto.
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El campo Representaciones incluye al menos un elemento RepresentacionForma. Cada uno de estos elementos permite definir una representación específica de un objeto para un determinado ámbito.  
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RepresentacionForma tiene los siguientes campos:

· ContextoItems: Proporciona el contexto donde se define la representación y que, será siempre el sistema de coordenadas global que se haya definido para todo el proyecto.

· Identificador: para identificar la representación.

· Tipo: Tipo de contexto de representación. Los valores son especificados según los requerimientos en la implementación.
· Items: Enlace a un conjunto de formas geométricas mediante las cuales se define una representación de un objeto.

Las entidades geométricas mediante las cuales se puede especificar la representación formal de un determinado objeto son de tres tipos: cajas, líneas o polígonos cerrados.

4.2 Concepto de EntidadGeometrica

Una entidad geométrica es un elemento cuya función es describir geométricamente la forma de otro elemento del modelo. Para modelar este concepto se ha definido EntidadGeometrica como clase abstracta, de la cual derivarán las entidades representativas de las formas de los elementos, como, por ejemplo, cajas, polígonos, etc. 
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Todas las entidades geométricas se agrupan en la raíz del proyecto bajo el taxón ColeccionEntidadesGeométricas, donde se definirán ordenadamente todas aquellas de las que se haga uso para representar la forma de los elementos. 
4.2.1 Representación con cajas

La representación mediante “cajas” es una representación 3D muy sencilla basada en uno o varios cubos o prismas rectangulares que cubren todo el objeto que se pretende representar.

Una Caja únicamente tiene un punto de referencia que será la esquina inferior izquierda y las dimensiones en las tres direcciones de referencia. 

La forma de un objeto se puede representar de varias formas utilizando cajas. En la figura se observa como una silla puede representarse mediante una única caja que la deje en su interior o mediante más cajas que cubran distintas partes. Cuanto mayor sea el número de cajas utilizadas, mayor será la precisión en la representación del objeto.
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4.2.2 Representación con polilíneas

La representación mediante polilíneas está basada en la definición de un objeto mediante n-1 segmentos lineales determinados por una lista de n puntos. Una polilínea permite por lo tanto la representación perimetral de la mayoría de formas. 

Al igual que ocurre con la representación mediante cajas, un elemento puede tener varias representaciones con polilíneas distintas.

4.2.3 Representación con polígonos cerrados

La representación mediante polígonos cerrados también se basa en la definición de un objeto mediante n-1 segmentos lineales determinados por una lista ordenada de n puntos que deben estar definidos en el mismo plano. El punto que cierra el polígono es el punto origen de la lista.

Al igual que ocurre con las otras representaciones, un elemento puede tener distintas representaciones con distintos polígonos.
