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摘　要：根据离散三角网格系统的空间分布特征，构建新型的十二连通拓扑空间几何距离量测方法，根据三角网格的边

的方向性差异性及空间分布格局特征提出一种新型的三角网格单元三维犐犑犓 坐标系统，给出该坐标系统与传统行列坐

标系统的坐标转换方法，推导三角网格系统的距离计算公式，为基于三角网格系统构建的柏拉图立体三角网格剖分系统

的距离计算奠定了基础。
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１　引　言

传统栅格系统以矩形网格为主，坐标表示简

单，计算方便，广泛应用在计算机图像处理、地理

信息技术及计算机游戏开发等领域。随着全球遥

感影像数据库、新型图像处理技术、正六边形网格

ＣＣＤ点阵排列方式及游戏开发等技术的发展，正

三角形及正六边形等均匀几何离散网格系统逐渐

得到关注［１１１］。由于具有区域完全填充、节点空

间均匀分布及形状逼近圆等特点，正六边形网格

已成为图像处理领域的前沿热点研究方向［１１］。

正六边形网格等价于等边三角网格系统，多数正

六边形网格系统研究往往将正六边形网格直接转

换为等边三角网格。等边三角网格系统具备正六

边形网格系统的主要优点，且相对灵活和更具可

扩展性。三角网格系统具有如下优势：① 三角网

格表示圆比矩形网格系统更准确，效率更高［６，１２］；

② 三角网格与当前的三维可视化技术的基本数

据结构一致；③ 容易构建正六边形网格；④ 可以

扩展到正四面体、正八面体、正十二面体、正二十

面体等正多边体以构建全球网格剖分模型。

距离量测是空间度量的基础。传统的栅格系

统拓扑空间几何距离量测方法包括曼哈顿方法以

及棋盘方法［１３１４］。这两种方法适宜于矩形栅格

系统。由于三角网格单元的空间格局与矩形网格

存在较大差异，三角网格每个单元与三个单元边

邻接，同时与另外九个单元节点邻接，上述两种距

离量测方法无法直接扩展到三角网格系统。文献

［１］提出三角网格节点距离的量测方法。由于节

点量测方法仅考虑节点之间的空间关系，但三角

网格单元是由三个节点，三个边所组成的区域或

面状特征，不能直接应用于三角网格单元的距离

量测。除了文献［４—９］给出的基于邻域序列的最

短路径的计算方法，迄今尚未见有三角网格系统
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距离量测方法的有关文献。虽然三角网格单元存

在方向差异性，但三角网格单元的节点连通格局

一致，每个三角网格单元都与十二个三角网格单

元邻接，组成一个近似正六边形的环状结构。利

用这种环状拓扑空间分布格局可以建立一种新的

三角网格系统量测方法。

球面三角剖分网格是全球网格模型的主要剖

分方式［１５２１］。近二十年来，全球网格模型的研究

在剖分模型、编码模型等方面取得了长足进展，但

距离量测亟待突破，直接阻碍全球网格模型的实

用化。解决全球网格模型的拓扑空间几何距离量

测是全球网格模型距离量测的第一步，因此解决

三角网格系统距离量测方法，将有助于构建基于

三角网格剖分的全球网格模型的距离量测技术。

基于如上需求，根据三角离散网格的空间分

布格局，构建一种十二连通的三角网格系统拓扑

空间几何距离量测方法。在此基础上，根据三角

网格的三边方向性差异性及空间分布格局特征，

将三轴坐标系引入到三角网格系统，设计一种新

型的三角网格三维坐标系，构建基于犐犑犓 坐标的

三角网格单元新的定位方法，进而推导三角网格

系统的距离量测计算公式。

２　三角网格系统十二连通拓扑空间几何
距离量测基本方法

２．１　三角网格系统十二连通拓扑空间几何距离

设三角网格单元系统中任意三角网格单元

犆犃，与之邻接的三角网格单元为犆犖犆犃犻。１≤

犻≤１２。三角网格单元距离定义如下：

（１）犆犃与自身的距离为零，即犇（犆犃，犆犃）

＝０；

（２）犆犃与邻接三角网格单元的距离为一个

单位长度，即

犇（犆犖犆犃犻，犆犃）＝１ （１）

（３）对于非直接邻接三角单元犆犅 及与犆犅

邻接的三角网格单元犆犖犆犅犻，犻∈（１，２，…，１２），

犆犅到犆犃 的距离比犆犖犆犅犻到犆犃 的距离的最小

值大一个单位，即

犇（犆犅，犆犃）＝ｍｉｎ（犇（犆犖犆犅犻，犆犃）｜

１≤犻≤１２）＋１ （２）

通过以上定义，逐层地生成犆犃 的等距离线

空间分布图（图１）。显然该等距离线为由多个三

角单元组成的类似正六边形的环状结构。该环状

结构与节点的等距离线类似。

图１　三角网格系统等距离线空间分布格局

Ｆｉｇ．１　Ｃｏｎｔｏｕｒｓｏｆｔｒｉａｎｇｕｌａｒｇｒｉｄｓ

２．２　三角网格节点距离

引入节点距离如下：

（１）节点犖犃和自己的距离为０，即犇（犖犃，

犖犃）＝０；

（２）节点犖犃和其邻接节点犖犖犃犻的距离为

一个单位，即

犇（犖犖犃犻，犖犃）＝１或者

犇（犖犃，犖犖犃犻）＝１，１≤犻≤６
（３）

（３）与犖犃非直接邻接的节点犖犅 及犖犅 的

邻接节点为犖犖犅犻，１≤犻≤６，则

犇（犖犅，犖犃）＝ｍｉｎ（犇（犖犖犅犻，犖犃）｜

１≤犻≤６）＋１ （４）

上述节点距离等价于文献［１］所提出的六边

形网格节点距离量测机制。文献［１］给出的六边

形网格节点距离量测公式如下

犇６（（犻，犼），（犺，犽））≡

｜犻－犺｜＋｜犼－犽｜

　当（犻－犼）和（犺－犽）同号

ｍａｘ（｜犻－犺｜，｜犼－犽｜）

　当（犻－犼）和（犺－犽）

烅

烄

烆 异号

（５）

为表达方便，引入平面三维节点坐标系（狓，

狔，狕）（图２），其中狓、狔、狕的关系为狕＝狓＋狔。可

证明式（５）与下式等价

犇６（（狓犪，狔犪，狕犪），（狓犫，狔犫，狕犫））≡　　　

　ｍａｘ（｜狓犪－狓犫｜，｜狔犪－狔犫｜，｜狕犪－狕犫｜） （６）

图２　三角网格节点坐标系统

Ｆｉｇ．２　Ｔｒｉａｎｇｕｌａｒｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｆｏｒｎｏｄｅ

０６
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由上式可知，将节点坐标原点移至点（狓犫，狔犫，

狕犫），三维坐标轴将三角网格空间划分为六个区

域，每个区域中节点与原点之间的距离存在相似

数学关系。等距节点组成以原点为中心的正六

边形。

定理：设三角网格单元犆犃和犆犅的节点分别

为犖犆犃犻和犖犆犅犼，１≤犻，犼≤３，则存在关系：犇（犆犅，

犆犃）＝ｍｉｎ（犇（犖犆犃犻，犖犆犅犼）｜１≤犻，犼≤３）＋１。

证明：根据文献［１］定理，对于任意节点对

（犖犆犃犻，犖犆犅犼），至少存在一条连接两点的最短

距离的节点链。设节点最短距离为犇犖（犇犖＞

０），节点链两端的三角网格单元之间的距离犇犆，

则存在关系

犇犖－１≤犇犆≤犇犖＋１ （７）

设节点对（犖犆犃狆，犖犆犅狇）在所有节点对中的距离

最小。根据节点邻接格局可知，存在关系

犇犖（狆，狇）≤犇犖（犻，犼）≤犇犖（狆，狇）＋２ （８）

将式（８）展开，分别代入式（７），即

犇犖（狆，狇）－１≤犇犆≤犇犖（狆，狇）＋１

犇犖（狆，狇）≤犇犆≤犇犖（狆，狇）＋２

犇犖（狆，狇）＋１≤犇犆≤犇犖（狆，狇）

烍

烌

烎＋３

（９）

化简后，得到

犇犆＝犇犖（狆，狇）＋１ （１０）

证毕。

三角网格单元由三条边组成，因此在节点距

离基础上引入点到边的距离。设点 犖犘 到边

犖犃犖犅 的距离为该点到边上所有点的距离最小

值。与边等距的节点的空间分布如图３所示。

图３　边等距线的空间分布格局

Ｆｉｇ．３　Ｉｓｏｌｉｎｅｓｏｆｎｏｄｅｓ

推论：三角网格单元犆犅 到犆犃 的距离等于

犆犅 的三个节点到犆犃 三边距离的最小值的最大

值，即

犇（犆犅，犆犃）＝ｍａｘ（ｍｉｎ（犇（犖犆犅犻，犖犆犃犼，犖犆犃犽）

｜１≤犼，犽≤３，犼≠犽）｜１≤犻≤３） （１１）

证明：根据节点到边的距离定义，三角网格单

元距离公式犇（犆犅，犆犃）＝ｍｉｎ（犇（犖犆犃犻，犖犆犅犼）｜１

≤犻，犼≤３）＋１可改写为如下形式

犇（犆犅，犆犃）＝ｍｉｎ（犇（犖犆犅犻，犖犆犃犼，犖犆犃犽）｜１≤

犻，犼，犽≤３，犼≠犽）＋１ （１２）

由三角节点邻接格局可知，犆犅 的三个节点

与犆犃 的三边的最小距离差值为１，因此，上式可

改写为

犇（犆犅，犆犃）＝ｍａｘ（ｍｉｎ（犇（犖犆犅犻，犖犆犃犼，犖犆犃犽）

｜１≤犼，犽≤３，犼≠犽）｜１≤犻≤３） （１３）

证毕。

３　三角网格三维犐犑犓坐标系统

３．１　犐犑犓坐标系统定义

由于三角网格单元的边分别对应不同的方

向，根据边和节点的距离的空间分布特征，可构建

三角网格三维犐犑犓 坐标新系统，其三个坐标轴方

向与三角网格单元的三边平行。三角网格单元空

间分布存在方向差异性，按三角垂直方向的顶点

位置的不同，可分为正向三角和负向三角（见

图４、图５）。三角网格单元方向不同，所对应的坐

标系形态略有差异：

（１）当原心为正向三角单元时（图４），称该坐

标系为Ⅰ型坐标系，该坐标系统包括东西方向的

水平犐轴、东北西南方向的犑轴及西北东南方向

的犓 轴，任意两轴间的夹角为６０°。

（２）当原心为负向三角单元时（图５），称该坐

标系为Ⅱ型坐标系。

使用三值坐标对（犻，犼，犽）定位三角网格三维

坐标系中的任意三角网格单元，坐标值等于该三

角网格单元分别到犐、犑、犓 轴的三角单元距离。

图４　Ⅰ型三角网格三维坐标系统

　　Ｆｉｇ．４　Ｔｒｉａｎｇｕｌａｒｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ

ｏｆｃａｓｅⅠ
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图５　Ⅱ型三角网格三维坐标系统

　　Ｆｉｇ．５　Ｔｒｉａｎｇｕｌａｒｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ

ｏｆｃａｓｅⅡ

假设当前坐标系为Ⅰ型，三角网格单元犆犃的

坐标为（犻，犼，犽）。将坐标原心沿犐轴右移犿 个单

元，此时犆犃对应坐标为（犻′，犼′，犽′），存在如下关系

犻′＝犻－犿

犼′＝犼－犿

犽′＝

烍

烌

烎犽

（１４）

当犿为奇数时，Ⅰ型坐标系转换为Ⅱ型坐标

系；犿 为偶数时，坐标系形态保持不变。Ⅱ型坐

标系统沿犐轴左移或者右移单位个数为奇数时，

将转变为Ⅰ型坐标系。

３．２　坐标系方向的空间分布格局

三角网格单元的方向沿犐轴交替分布。沿该

方向从原点三角网格单元开始计数，当计数为偶

数时三角网格单元的方向与原点一致；当为奇数

时则相反。计数到单元（犻，犼，犽），其值为犻＋犼－犽。

由于犻＋犼＋犽＝犻＋犼－犽＋２犽与犻＋犼－犽奇偶性一

致，有如下规律：① 当犻＋犼＋犽为偶数，该三角网

格单元方向与原心相同；② 当犻＋犼＋犽为奇数，该

三角网格单元方向与原心相反。

４　三角网格三维犐犑犓坐标系的坐标转换

４．１　单元行列坐标系（狌，狏）及节点坐标系

三角网格单元行列坐标系是最常用的三角网

格坐标定位方式（图６）。设三角网格单元犆犃的

图６　三角网格行列坐标系统

Ｆｉｇ．６　Ｔｒｉａｎｇｕｌａｒｓｃａｎｎｉｎｇｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ

行列坐标为（狌，狏）。为计算方便，令行列坐标系

原点仅选择正向三角网格单元。

设犆犃 的三个节点的坐标为犖１（狓１，狔１），

犖２（狓２，狔２）和犖３（狓３，狔３）。三角网格单元行列坐

标与节点坐标关系如下。

当正向三角时

狓１＝
狌
２
，狔１＝狏＋１

狓２＝
狌
２
，狔２＝狏

狓３＝
狌
２
＋１，狔３＝

烍

烌

烎
狏

（１５）

当负向三角时

狓１＝
狌
２
，狔１＝狏＋１

狓２＝
狌
２
＋１，狔２＝狏

狓３＝
狌
２
＋１，狔３＝狏

烍

烌

烎
＋１

（１６）

式中，｜犪｜为计算比犪小的最大整数的操作算子，

当犪≥０时，其值等于犪的整数部分；当犪为负整

数时，其值等于犪；当犪为负小数时，其值为比犪

小的最大整数。

节点坐标转换为三角网格单元行列坐标方程

狏＝ｍｉｎ（狔１，狔２，狔３）　或

　狏＝ｍａｘ（狔１，狔２，狔３）－１

狌＝狓１＋狓２＋狓３－ｍａｘ（狓１，狓２，狓３）　或

　狌＝狓１＋狓２＋狓３－ｍｉｎ（狓１，狓２，狓３）

烍

烌

烎＋１

（１７）

４．２　行列坐标转换为三维坐标

行列坐标系只能直接转换为Ⅰ型，方程如下

犻＝
狌
２

犼＝
狌＋１
２

＋狏

犽＝

烍

烌

烎狏

（１８）

当目标坐标系的原点发生平移时，新原点移

至（狌１，狏１），则转换方程为

犻＝
狌
２
－
狌１
２

犼＝
狌＋１
２

＋狏－
狌１＋１

２
－狏１

犽＝狏－狏

烍

烌

烎１

（１９）

４．３　三维坐标转换为行列坐标

Ⅰ型坐标系转换方程如下

狌＝犻＋犼－犽

狏＝
烍
烌

烎犽
（２０）
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Ⅱ型坐标系转换方程。Ⅱ型三维坐标系转换

为行列坐标系时，为与行列坐标系的标准原心相

吻合，行列坐标的原点为Ⅱ型坐标系原心的左侧

邻接单元。转换方程如下

狌＝犻＋犼－犽＋１

狏＝
烍
烌

烎犽
（２１）

５　三角网格三维犐犑犓坐标系距离计算

５．１　任意三角网格单元与原点之间的距离计算

方法

根据三角网格单元距离量测体系的相关理

论，三角网格单元之间的距离可以借助三角网格

节点的空间格局进行计算。为直观，将等边三角

网格单元系统转换为图７中的直角三角网格单元

系统。虽然三角网格单元的形状变为等腰直角三

角形，但节点的空间拓扑关系不变，因此通过三角

网格节点计算三角网格单元之间的距离不受三角

网格单元形状的变化影响。

图７　三角网格三维直角坐标系统

　　Ｆｉｇ．７　Ｔｒｉａｎｇｕｌａｒｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎｒｅｃｔａｎｇｕｌａｒ

ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ

原点三角网格单元的三边延长线将三角网格

空间划分为七个区域，即Ⅰ、Ⅱ、Ⅲ、Ⅳ、Ⅴ、Ⅵ以及

原点三角网格单元本身。

Ⅰ型坐标系，节点坐标与三角网格三维坐标

关系如下

犻＝ｍｉｎ（狓１，狓２，狓３）

犼＝ｍｉｎ（狓１＋狔１，狓２＋狔２，狓３＋狔３）

犽＝ｍｉｎ（狔１，狔２，狔３

烍

烌

烎）

（２２）

Ⅱ型坐标系，节点坐标与三角网格三维坐标

关系如下

犻＝ｍｉｎ（狓１，狓２，狓３）

犼＝ｍｉｎ（狓１＋狔１－１，狓２＋狔２－１，狓３＋狔３－１）

犽＝ｍｉｎ（狔１，狔２，狔３

烍

烌

烎）

（２３）

根据推论分析，节点空间分布格局有如下

规律：

（１）Ⅰ区域里的任意三角网格单元的任意节

点与原点三角单元三边的距离的最小值等于狓犻

＋狔犻－１，当为Ⅰ型坐标系时；狓犻＋狔犻－２，当为Ⅱ

型坐标系时。根据推论可知，该区域中三角网格

单元与原点的距离等于 ｍａｘ（狓１＋狔１－１，狓２＋狔２

－１，狓３＋狔３－１），当为Ⅰ型坐标系时；ｍａｘ（狓１＋

狔１－２，狓２＋狔２－２，狓３＋狔３－２），当为Ⅱ型坐标系

时。由于狓１＋狔１－１，狓２＋狔２－１，狓３＋狔３－１之间

的差值为１，因此ｍａｘ（狓１＋狔１－１，狓２＋狔２－１，狓３

＋狔３－１）可改写为 ｍｉｎ（狓１＋狔１，狓２＋狔２，狓３＋

狔３）。同理ｍａｘ（狓１＋狔１－２，狓２＋狔２－２，狓３＋狔３－

２）等价于 ｍｉｎ（狓１＋狔１－１，狓２＋狔２－１，狓３＋狔３－

１）。根据式（２２）和式（２３）可知，该网格单元与原

点的距离等于该单元犑坐标的绝对值。

同理可分析Ⅳ区域，该区域中任意三角网格

单元的任意节点与原点三角单元三边的距离的最

小值为｜狓犻＋狔犻｜，当为Ⅰ型坐标系时；｜狓犻＋狔犻－１｜，

当为Ⅱ型坐标系时。根据推论可知，该区域中三

角网格单元与原点的距离为 ｍａｘ（｜狓１＋狔１｜，

｜狓２＋狔２｜，｜狓３＋狔３｜），当为Ⅰ型坐标系时；或者

ｍａｘ（｜狓１＋狔１－１｜，｜狓２＋狔２｜－１，｜狓３＋狔３－１｜），当

为Ⅱ型坐标系时。在Ⅰ型坐标系的Ⅳ区域中，由

于狓犻≤０且狔犻≤０，因此 ｍａｘ（｜狓１＋狔１｜，｜狓２＋

狔２｜，｜狓３＋狔３｜）等价于｜ｍｉｎ（狓１＋狔１，狓２＋狔２，狓３＋

狔３）｜。对于Ⅱ型坐标系的Ⅳ区域，因狓犻≤犻，狔犻≤１

且狓犻＋狔犻－１≤０，故 ｍａｘ（｜狓１＋狔１－１｜，｜狓２＋狔２

－１｜，｜狓３＋狔３－１｜）等价于｜ｍｉｎ（狓１＋狔１－１，狓２＋

狔２－１，狓３＋狔３－１）｜。根据式（２２）和式（２３）可知，

该网格单元与原点的距离等于该单元犑坐标的

绝对值。

因此，在Ⅰ和Ⅳ区域中，三角网格单元到原点
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的距离等于该单元犑坐标的绝对值。

（２）Ⅱ区域中任意三角网格单元三个节点与

原点的三边的距离最小值等于｜狔犻－１｜。由推论

可知，该区域中三角网格单元与原点的距离等于

ｍａｘ（｜狔１－１｜，｜狔２－１｜，｜狔３－１｜）。由于狔犻≥１且

狔１－１，狔２－１和狔３－１之间的绝对差值为１，因此

ｍａｘ（｜狔１－１｜，｜狔２－１｜，｜狔３－１｜）等价于ｍｉｎ（｜狔１

－１｜，｜狔２－１｜，｜狔３－１｜）＋１，即ｍｉｎ（狔１，狔２，狔３）。

Ⅴ区域中任意三角网格单元三个节点与原点

的三边的距离最小值等于｜狔犻｜。由推论可知，该区

域中三角网格单元与原点的距离等于ｍａｘ（｜狔１｜，

｜狔２｜，｜狔３｜）。由于狔犻≤０且狔１，狔２，狔３ 之间的绝对

差值为１，因此 ｍａｘ（｜狔１｜，｜狔２｜，｜狔３｜）等价于

｜ｍｉｎ（狔１，狔２，狔３）｜

因此，根据式（２２）和式（２３）可知，Ⅱ和Ⅴ区域

中，该网格单元与原点的距离等于该单元犓 坐标

的绝对值。

（３）Ⅲ区域任意三角网格单元三个节点与原

点的三边的距离最小值等于｜狓犻｜。由推论可知，该

区域 中 三 角 网 格 单 元 与 原 点 的 距 离 等 于

ｍａｘ（｜狓１｜，｜狓２｜，｜狓３｜）。由于狓犻≤０，该式等价于

｜ｍｉｎ（狓１，狓２，狓３）｜，即该单元犐坐标的绝对值。

Ⅵ区域任意三角网格单元三个节点与原点的

三边的距离最小值等于｜狓犻－１｜。由推论可知，该

区域中三角网格单元与原点的距离等于ｍａｘ（｜狓１

－１｜，｜狓２－１｜，｜狓３－１｜）。由于狓犻≥１且狓１，狓２ 和

狓３差值为１，因此该式等价于ｍｉｎ（狓１，狓２，狓３），即该

单元犐坐标的绝对值。

因此，根据式（２２）和式（２３）可知，Ⅲ和Ⅵ区域

中，该网格单元与原点的距离等于该单元犐坐标

的绝对值。

表１和表２分别为三维坐标在各区域的分布

特征。

表１　Ⅰ型犐犑犓三维坐标在Ⅰ至Ⅵ区域的分布特征

犜犪犫．１　犇犻狊狋狉犻犫狌狋犻狅狀狅犳犐犑犓犮狅狅狉犱犻狀犪狋犲狊犳狅狉犮犪狊犲Ⅰ

犐 犑 犓 大小关系 到原点的距离

Ⅰ ≥０ ＞０ ≥０ ｜犼｜≥｜犽｜且｜犼｜≥｜犻｜ ｜犼｜

Ⅱ ＜０ ＞０ ＞０ ｜犽｜≥｜犻｜且｜犽｜≥｜犼｜ ｜犽｜

Ⅲ ＜０ ≤０ ≥０ ｜犻｜≥｜犽｜且｜犻｜≥｜犼｜ ｜犻｜

Ⅳ ＜０ ＜０ ＜０ ｜犼｜≥｜犽｜且｜犼｜≥｜犻｜ ｜犼｜

Ⅴ ≥０ ≤０ ＜０ ｜犽｜≥｜犻｜且｜犽｜≥｜犼｜ ｜犽｜

Ⅵ ＞０ ＞０ ＜０ ｜犻｜≥｜犽｜且｜犻｜≥｜犼｜ ｜犻｜

　　因此，根据上述分析结果及坐标的区域分布

特征，可得出三角网格单元犆犘（犻，犼，犽）到原点

犆犗（０，０，０）的距离计算公式如下

犇（犆犘，犆犗）＝ｍａｘ（｜犻｜，｜犼｜，｜犽｜） （２４）

表２　Ⅱ型犐犑犓三维坐标在Ⅰ至Ⅵ区域的分布特征

犜犪犫．２　犇犻狊狋狉犻犫狌狋犻狅狀狅犳犐犑犓犮狅狅狉犱犻狀犪狋犲狊犳狅狉犮犪狊犲Ⅱ

犐 犑 犓 大小关系 到原点的距离

Ⅰ ＞０ ＞０ ＞０ ｜犼｜≥｜犽｜且｜犼｜≥｜犻｜ ｜犼｜

Ⅱ ≤０ ≥０ ＞０ ｜犽｜≥｜犻｜且｜犽｜≥｜犼｜ ｜犽｜

Ⅲ ＜０ ＜０ ≥０ ｜犻｜≥｜犽｜且｜犻｜≥｜犼｜ ｜犻｜

Ⅳ ≤０ ＜０ ≤０ ｜犼｜≥｜犽｜且｜犼｜≥｜犻｜ ｜犼｜

Ⅴ ＞０ ＜０ ＜０ ｜犽｜≥｜犻｜且｜犽｜≥｜犼｜ ｜犽｜

Ⅵ ＞０ ≥０ ≤０ ｜犻｜≥｜犽｜且｜犻｜≥｜犼｜ ｜犻｜

转换为行列坐标系，距离计算公式如下

犇（犆犘，犆犗）＝ｍａｘ（｜［
狌
２
］｜，｜［

狌＋１
２
］＋狏｜，｜狏｜） （２５）

５．２　任意两三角网格单元之间的距离计算方法

任意三角网格单元之间的距离计算可以通过

坐标平移将原点三角单元移至其中一个三角网格

单元，然后根据式（１）的方法进行计算。

经过上述计算过程，得到三角网格单元

犆犃（犻犪，犼犪，犽犪）和犆犅（犻犫，犼犫，犽犫）之间的距离计算公

式如下

犇（犆犃，犆犅）＝ｍａｘ（｜犻犪－犻犫｜，｜犼犪－犼犫｜，

｜犽犪－犽犫｜） （２６）

转换为行列坐标系，其距离计算公式如下

犇（犆犃，犆犅）＝ｍａｘ（｜［
狌犪
２
］－［
狌犫
２
］｜，

　｜［
狌犪＋１

２
］＋狏犪－［

狏犫＋１

２
］－狏犫｜，｜狏犪－狏犫｜） （２７）

５．３　三角网格单元距离计算的基本性质

三角网格单元十二连通距离量测方法满足距

离量测体系的三个基本条件，即如下关系：

①犇（犆犃，犆犃）＝０；② 犇（犆犃，犆犅）＝犇（犆犅，

犆犃）；③ 犇（犆犃，犆犆）＋犇（犆犆，犆犅）≥犇（犆犃，

犆犅）。

首先从三角网格单元距离定义直接获取①。

根据推论，犆犃和犆犅 的距离等于最小节点距

离，节点距离本身具有自反性，显然②结论成立。

③的证明相对复杂。为了简化，假设犆犆为

正向三角单元，以犆犆为坐标原点，构建Ⅰ型坐标

系统。本处仅考虑犆犃位于Ⅰ区域。

当犆犅 位于Ⅰ区域时，犇（犆犃，犆犆）＝ｍａｘ

（｜犻犪｜，｜犼犪｜，｜犽犪｜），犇（犆犅，犆犆）＝ｍａｘ（｜犻犫｜，｜犼犫｜，

｜犽犫｜），而犇（犆犃，犆犅）＝ｍａｘ（｜犻犪－犻犫｜，｜犼犪－犼犫｜，

｜犽犪－犽犫｜），因六个坐标值大于等于零，｜犻犪－犻犫｜，

｜犼犪－犼犫｜，｜犽犪－犽犫｜比｜犻犪｜，｜犼犪｜，｜犽犪｜，｜犻犫｜，｜犼犫｜和
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｜犽犫｜中任意值都小，显然结论成立；当犆犅位于Ⅱ

区域时，犇（犆犃，犆犅）＝ｍａｘ（｜犻犪｜＋｜犻犫｜，｜犼犪－犼犫｜，

｜犽犪－犽犫｜）。因犼犪≥０且犼犫≥０及犽犪≥０且犽犫≥０，

存在ｍａｘ（｜犻犪｜＋｜犻犫｜，｜犼犪－犼犫｜，｜犽犪－犽犫｜）＜ｍａｘ

（｜犻犪｜，｜犼犪｜，｜犽犪｜）＋ｍａｘ（｜犻犫｜，｜犼犫｜，｜犽犫｜），显然

结论成立；当犆犅位于其他区域，证明方法与之类

似，这里略去具体证明过程。

６　结　论

本文通过构建面向三角网格系统的十二连通

距离量测方法体系，建立一种新型的三角网格三维

坐标系统，解决该坐标系统与传统行列坐标系统的

坐标转换方法，以及三角网格三维坐标系统及行列

坐标系统的距离量测方法，为基于平面三角网格系

统的计算和解决全球网格模型的离散距离提供了

一种思路。基于三角网格系统的十二连通距离量

测方法体系可方便地推广到基于正八面体、正二十

面体等柏拉图立体构建的全球离散网格模型的网

格距离计算上。目前已取得实质性进展。
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