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CSTL-Object

private : class C3DObject * Original
Speicherplatz der STL-Daten als 3D-Objekt

private : class COptimizingObject * OptObj;
Speicherplatz für Arbeitsobjekte und Winkel

private : bool RotateSTLObject(CAngles * Angles)
STL-Objekt drehen

public : bool Load(char * FileName)
STL-Datei einladen

public : bool Save(char * FileName)
STL-Datei schreiben

public : bool Optimize(void)
Objekt optimieren

public : Destructor(void)
Entfernt ggfs. *Original und *OptObj

C3DObject

private : Point *Daten[]
Zeiger auf Array mit Punkten

private : CalcMinRect(CPoint **p1, CPoint **p2)
Berechnet minimalen Quader und gibt zwei diagonal voneinander liegende Eckpunkte als Ergebnis

public : CalcMinVolume(void)
Errechnet Volumen des minimalen Quaders unter Zuhilfenahme von CalcMinRect()

public : bool Set(long Index, CPoint * Point)
Setzt Koordinaten eines Punktes der Datenbank

public : CPoint * Get(long Index)
Ermittelt Koordinaten eines Punktes

COptimizingObject

private : C3DObj * Reference
Referenzobjekt, welches gedreht wird

private : CAngles OptAngles
Winkel des kleinsten bekannten Quaders

private : CAngles Angles
Laufvariablen der Winkel

public : Constructor(C3DObject * Task)
Konstruktor der Klasse COptimizingObject berechnet aus dem übergebenen 3D-Objekt die konvexe Hülle und speichert das neue Objekt in *Reference.

public : bool CalcOptimizationAngles(void)
Berechnet die optimalen Winkel für den kleinsten Quader um das zu optimierende Objekt

public : Destructor(void)
Entfernt *Reference aus dem Speicher

CAngles

public : double a, b, c;
Drehwinkel in drei Dimensionen

public : operator =
Kopierfunktion zum Setzen von CAngle mittels des Operators ‚=‘

CPoint

public : double x, y, z;
Positionsangabe des Punktes im 3D-Raum

