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6. Kolmá axonometrie
7. Lineární perspektiva
8. Šroubovice a šroubové plochy
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1.2.4 (Hyper)oskulačnı́ kružnice paraboly . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10
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Citace Wikipedie: Kuželosečka je rovinná křivka, která vznikne jako průnik roviny
s rotačnı́ kuželovou plochou, přičemž rovina neprocházı́ jejı́m vrcholem.

Seznámı́me se se základnı́mi vlastnostmi elipsy, hy‑
perboly a paraboly, pro které (spolu s kružnicı́) užı́‑
váme společný název kuželosečky. Každou z nich je
možné sestrojit jako průsečnou křivku rotačnı́ kuže‑
lové plochy rovinou. Pokud rovina řezu neprochá‑
zı́ vrcholem, je řezem tzv. jednoduchá (vlastnı́, re‑
gulárnı́) kuželosečka. Rƽ ezy rovinou procházejı́cı́ vr‑
cholem označujeme jako složené (degenerované, ne‑
vlastnı́, singulárnı́) kuželosečky (dvě přı́mky různo‑
běžné, dvě přı́mky totožné, jeden bod). Ke složeným
kuželosečkám patřı́ i dvě přı́mky rovnoběžné.

Jednoduchou kuželosečkou rozumı́me elipsu (kruž‑
nici), hyperbolu nebo parabolu.

Zdůrazněme ještě, že kuželosečky jsou křivky rovin‑
né (jsou to řezy rovinou).

https://cs.wikipedia.org/wiki/Kuželosečka
https://matematika.cz/kuzelosecky
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/Kuzelosecky.pdf
https://www.geogebra.org/m/X8b7qvmz#material/r2zyafmS
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1.1. Elipsa

je množina všech bodů roviny, které majı́ od dvou různých pevných bodů 𝐹1, 𝐹2 této roviny
(ohnisek) stálý (konstantnı́) součet vzdálenostı́ 2𝑎, přičemž platı́: 2𝑎 > |𝐹1𝐹2|.

Pro body𝑀 elipsy platı́ rovnice:
|𝐹1𝑀| + |𝐹2𝑀| = 2𝑎

1.1.1. Proužková konstrukce Wikipedie

Vezmemeproužekpapı́ru (po spuštěnı́ODKAZU zatrhněte PROUŽEKPAPÍRU a jednu z konstrukcı́),
na který naneseme velikosti obou poloos elipsy, vyznačené body (𝐾, 𝐿 – rozdı́lová k.; 𝐾′, 𝐿′ – součtová
konstrukce) přiložı́me na osy elispy a pokud papı́rem pohybujeme, pak bod𝑀 opisuje elipsu.

1.1.2. Oskulační kružnice (CitaceWikipedie:)
rovinné křivky v určitém bodě je kružnice, která tı́mto bodem procházı́, má zde s danou ro‑
vinnou křivkou společnou prvnı́ derivaci (společnou tečnu v tomto bodě) a rovněž i druhou
derivaci (co nejvı́ce se v okolı́ tohoto bodu křivce přimyká).

V okolí vrcholu (ať již hlavnı́ho, či vedlejšı́ho) ji často nazýváme hyperoskulačnı́ kružnicı.́

https://matematika.cz/elipsa
https://www.geogebra.org/m/EEp9jw7K
https://is.muni.cz/th/vg7rw/ELIPSA.pdf
https://cs.wikipedia.org/wiki/Elipsa#Proužková_konstrukce
https://www.geogebra.org/m/ADvgKpDT
https://cs.wikipedia.org/wiki/Oskulační_kružnice
https://www.geogebra.org/m/yH6sNM7Q
https://www.geogebra.org/m/ySW5VByu
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1.1.3. Rytzova konstrukce os elipsy (Wikipedie kap 4.4) známe‑li jejı́ sdružené průměry.

Každá přı́mkaprocházejı́cı́ středemelipsy je jejı́mprůměrem. Tečny sestrojené v koncovýchbodech
jednoho sdruženého průměru jsou rovnoběžné s druhým sdruženým průměrem. Zmı́něnou konstrukcı́
zı́skáme osy elipsy.

Rytzova konstrukce s krokovánı́m (pomocı́ tlačı́tek << a >> )

1.1.4. Tečny elipsy

Tečny elipsy z vnějšího bodu

Rozbor, konstrukce.

Tečny elipsy rovnoběžné se směrem

1.1.5. Elipsa jako aϐinní obraz kružnice

https://cs.wikipedia.org/wiki/Elipsa
https://www.geogebra.org/m/BJGBjSCh
https://www.geogebra.org/m/wpCnKxPE
https://www.geogebra.org/m/QZHX9nmW
https://www.geogebra.org/m/bE4PxPus
http://homel.vsb.cz/~dol75/Deskriptiva/Prednaska/ZobrazeniKruznice/AfinniObrazKruznice.html
http://user.mendelu.cz/provazni/priklady_kg/af_elipsy.pdf
https://www.stavskola.cz/vyukove-prezentace?view=download&link=granty%2Fvzdelavani-a-konkurenceschopnost%2Fict%2FPrezentace%2FDeskriptivn%C3%AD+geometrie%2FFiala%2FKru%C5%BEnice+v+obecn%C3%A9+poloze.pdf&listid=2
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1.2. Parabola

jemnožina všech bodů roviny, kterémajı́ od pevného bodu𝐹 a od pevné přı́mky𝑑, která tı́mto
bodem neprocházı́, stejnou vzdálenost.

Pro body𝑀 paraboly platı́ rovnice:
|𝐹𝑀| = |𝑑𝑀|

1.2.1. Subtangenta a subnormála

1.2.2. Konstrukce s krokováním pomocı́ tlačı́tek << a >>

ve spodnı́ části odkazů (Konstrukce nebo krokovánı́m) spuštěného internetového prohlı́žeče.

1.2.3. Ohniskové vlastnosti

1.2.4. (Hyper)oskulační kružnice paraboly s krokovánı́m pomocı́ tlačı́tek << a >>

https://matematika.cz/parabola
https://www.geogebra.org/m/EJNgJyVC
https://cs.wikipedia.org/wiki/Parabola_(matematika)
https://www.geogebra.org/m/sjcgaY4M
https://www.geogebra.org/m/sgawpe4a
https://www.geogebra.org/m/qZMETbtR
https://www.geogebra.org/m/YX4skgqp
https://www.geogebra.org/m/qZMETbtR
https://www.geogebra.org/m/YX4skgqp
https://www.geogebra.org/m/zEYHyJTW
https://www.geogebra.org/m/zEYHyJTW
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1.2.5. Tečny paraboly

Tečny paraboly z vnějšího bodu

Tečny paraboly daného směru

1.3. Hyperbola

je množina všech bodů roviny, které majı́ od dvou pevných různých bodů 𝐸, 𝐹 této roviny
(ohnisek) stálý (konstantnı́) rozdı́l vzdálenostı́ 2𝑎menšı́, než je vzdálenost obou bodů.

Pro body 𝑋 hyperboly platı́ rovnice:

|𝐸𝑋| − |𝐹𝑋| = 2𝑎

1.3.1. (Hyper)oskulační kružnice hyperboly s krokovánı́m pomocı́ tlačı́tek << a >>

1.3.2. Tečny hyperboly

https://www.geogebra.org/m/bMugY7tk
https://www.geogebra.org/m/DeQgPzqR
https://matematika.cz/hyperbola
https://www.geogebra.org/m/Fm84Q9Dd
https://www.geogebra.org/m/G9nV56EP
https://www.geogebra.org/m/FMKgYWn9
https://www.geogebra.org/m/YfW5PrrA
https://www.geogebra.org/m/Pb5yqVYY
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2. Mongeovo promítání

2. Mongeovo promítání 12
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12
2.1. Zobrazenı́ bodů a přı́mky . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 14
2.2. Zobrazenı́ roviny . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 14
2.3. Vzdálenost bodu od roviny . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 14
2.4. Vzdálenost bodu od přı́mky . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 15
2.5. Vzdálenost dvou rovnoběžných rovin . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 15
2.6. Zobrazenı́ kružnice v obecné rovině . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 15
2.7. UƵ lohy s tělesy . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 16

2.7.1. Zobrazenı́ jehlanu a rotačnı́ho válce . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 16
2.7.2. Rƽ ezy těles rovinou— videozáznam . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17
2.7.3. Průnik přı́mky s tělesem . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

CitaceWikipediE: Mongeovo promı́tánı́ … využıv́á rovnoběžného pravoúhlého promı́‑
tánı́ objektu do dvou na sebe kolmých rovin (průměten) — půdorysny 𝜋 (ve vodorovné po‑
loze) a nárysny 𝜈 (ve svislé poloze).

https://cs.wikipedia.org/wiki/Mongeovo_promítání
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Půdorysna𝜋 je na vedlejšı́mobrázkuvodorovná a nárys‑
na 𝜈 svislá. Zároveň jsou pomocı́ šipek naznačeny kladné
směry jednotlivých os 𝑥+, 𝑦+, 𝑧+ (využıv́áme pro určo‑
vánı́ souřadnic).
Libovolný bod A v prostoru nejprve promı́tneme smě‑
rem 1𝑆 kolmo do půdorysny 𝜋 a dostaneme průmět 𝐴′1.
Potom směrem 2𝑆 kolmo do nárysny 𝜈 a dostaneme prů‑
mět 𝐴2. Ovšem oba tyto průměty jsou v rovinách navzá‑
jem kolmých. Proto „vodorovnou“ půdorysnu sklopı́me
podle naznačených černých čtvrtkružnic se šipkou do
nárysny, aby obě ležely ve stejné rovině (na jednom pa‑
pı́ru). Tı́m nám průmět 𝐴′1 přejde do bodu 𝐴1.

Bod𝐴1 jepůdorysemboduAvmongeově
promı́tánı́ a bod 𝐴2 je nárysem bodu A.

Jméno tétometodě dal francouzský přı́‑
rodovědec, revolučnı́ politik a matematik
GaspardMonge (1746–1818), jenž je po‑
kládán za otce deskriptivnı́ geometrie.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Gaspard_Monge
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2.1. Zobrazení bodů a přímky
CD 5. 2. (př. 5. 1. / obr. 5. 5.) V Mongeově projekci dané základnicı́ 𝑥12 a počátkem 𝑂 vyneste body,

𝐴 = [−15; 23; 45], 𝐵 = [20;−38; 17] .

CD 5. 3. (př. 5. 2. / obr. 5. 8.) Přı́mka 𝑚 je dána svými sdruženými průměty 𝑚1, 𝑚2 .
Nalezněte jejı́ stopnı́ky. Stopník přímky je průsečı́k dané přı́mky s některou průmětnou.

CD 5. 3. (př. 5. 3. / obr. 5. 12.) Přı́mka 𝑘 a bod 𝑀 jsou dány svými sdruženými průměty. Bodem 𝑀
veďte libovolnou různoběžku s přı́mkou 𝑘 .

2.2. Zobrazení roviny
CD 5. 4. (př. 5. 4. / obr. 5. 15.) Rovina 𝜚 je dána bodem 𝐴 a přı́mkou 𝑎 , která bodem 𝐴 neprocházı́.

K danému půdorysu 𝑀1 bodu 𝑀 sestrojte nárys 𝑀2 tak, aby bod 𝑀 ležel v rovině 𝜚 .

CD 5. 4. (př. 5. 5. / obr. 5. 18.) Sestrojte stopy roviny 𝜚 = (−20;−42; 15) .

CD 5. 4. (př. 5. 6. / obr. 5. 21.) Je dána rovina 𝜚 = (20;−40; 15) a bod 𝑀 = [−10; 35; ?] který v
rovině 𝜚 ležı́. Sestrojte nárys bodu 𝑀 .

CD 5. 4. (př. 5. 7. / obr. 5. 23.) Rovina 𝜚 je dána bodem 𝐶 = [15; 30; 40] a přı́mkou 𝑎 = (𝐴, 𝐵) , kde
𝐴 = [−35; 35; 7], 𝐵 = [−10; 23; 18]. Sestrojte stopy roviny 𝜚 .

2.3. Vzdálenost bodu od roviny
CD 5. 5. (př. 5. 11. / obr. 5. 46.) Určete vzdálenost bodu 𝑀 = [15; 40; 30] od roviny 𝛼 = (25; 10;−35)

https://www.geogebra.org/m/XMXZTtDv
https://www.geogebra.org/m/v6MHzbWS#material/qa3htsVV
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2.4. Vzdálenost bodu od přímky
CD 5. 5. (cvičenı́ 5. 16. a) pomocí roviny jdoucí bodem kolmo k přímce. Určete vzdálenost bodu

𝑀 = [45; 40; 20] od přı́mky 𝑚 = (𝑃[25; 5; 45], 𝑄[0; 50; 30]) .

• bod a přı́mka určujı́ rovinu

2.5. Vzdálenost dvou rovnoběžných rovin
měřı́me na kolmici k těmto rovinám.

CD 5. 5. (cvičenı́ 5. 16. b) Určete vzdálenost dvou rovnoběžných rovin 𝛼 = (−40, 45, 30) a
𝛽 = (−10, ?, ?) .

CD 5. 7. (př. 5. 19. / obr. 5. 59. — užitı́m třetı́ průmětny) Jsou dány dvě rovnoběžné roviny 𝛼 a 𝛽
svými stopami. Užitı́m třetı́ průmětny sestrojte jejich vzdálenost 𝑑 .

2.6. Zobrazení kružnice v obecné rovině
Obecná rovina, nebo také rovina v obecné poloze, je rovina, která nenı́ kolmá ani rovnoběžná se žádnou
průmětnou. Z přednášek vı́te, že kolmým průmětem kružnice v obecné rovině je elipsa. Kružnice ležı́cı́
v obecné rovině se tedy bude v Mongeově projekci promı́tat jako elipsa. A to i do půdorysu i do nárysu.

CD 5. 6. (př. 5. 14. / obr. 5. 53.) Sestrojte průměty kružnice 𝑘(𝑆 = [20; 30; ?], 𝑟 = 25) , která ležı́
v rovině 𝜚 = (−40; 40; 30) .
Z rozboru příkladu plynou tyto poznatky o průmětech kružnice v Mongeově projekci:

https://www.geogebra.org/m/VBa56EYS
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– Kružnice 𝑘 v obecné rovině se promı́tá do půdorysu i do nárysu jako elipsa, přitom střed
elipsy je průmětem středu kružnice.

– Jako hlavní osa průměru kružnice se promı́tá průměr kružnice ležı́cı́ na hlavní přímce ro‑
viny, v nı́ž kružnice ležı́. Délka hlavnı́ osy 2𝑟 je rovna průměru kružnice.

– Jako vedlejší osa se promı́tá průměr kružnice ležı́cı́ na spádové přímce dané roviny. Délku
vedlejšı́ osymůžemeurčit proužkovoukonstrukcı́ ze známé hlavnı́ osy a jednohobodu elipsy
(tj. průmětu bodu kružnice).

CD 5. 6. (př. 5. 15. / obr. 5. 54.) Stejné zadánı́, jiná konstrukce.

CD 5. 6. (př. 5. 16. / obr. 5. 55.) Obraz kružnice opsané trojúhelnı́ku Δ𝐴𝐵𝐶 , kde
𝐴 = [10; 30; 20], 𝐵 = [−20; 45; 35], 𝐶 = [0; 10; 50] .

2.7. Úlohy s tělesy

2.7.1. Zobrazení jehlanu a rotačního válce
Zobrazte

• pravidelný čtyřboký jehlan (rozbor) s podstavou v rovině 𝛼 = (–60; 60; 70) , kde:
bod 𝐴 = [25; ?; 70] je vrchol dolnı́ podstavy, bod 𝑆 = [10; 30; ?] je střed dolnı́ podstavy a výška
jehlanu je 𝑣 = 60 ;

• rotačnı́ válec (rozbor) o výšce 𝑣 = 80 a ose 𝑜 = (𝑃[–40; 15; 0], 𝑄[30; 100; 100]) , jehož bod
𝑀 = [–20; 60; 15] ležı́ na kružnici spodnı́ podstavy (část konstrukce).

http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Ulohy-s-telesy.pdf
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MPjehlan.html
https://www.geogebra.org/m/UYTeedEH
https://www.geogebra.org/m/AveafgAz
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MPvalec.html
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2.7.2. Řezy těles rovinou— videozáznam
Rƽ ez

• kosého hranolu;
• pravidelného šestibokého jehlanu;
• kosého jehlanu;

CD 5. 9. (př. 5. 31. / obr. 5. 80.) šikmého válce.

2.7.3. Průnik přímky s tělesem
Průnik přı́mky

• s kosým hranolem
• s pravidelným čtyřbokým jehlanem
• se šikmým kruhovým válcem
• se šikmým kruhovým kuzelem

https://video.ploud.fr/videos/watch/77df1db4-a14b-405c-8df6-1a4c98b91d55
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG//Monge/MProvinaHranol.htm
https://math.fce.vutbr.cz/~krizova/kurz/03-DG/cviceni-3-hranol.pdf
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MProvinaJehlan.htm
https://math.fce.vutbr.cz/~krizova/kurz/03-DG/cviceni-1-jehlan.pdf
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MPprimkaHranol.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MPprimkaJehlan.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MPprimkaValec.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/Monge/MPprimkaKuzel.htm
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3. Kolmá axonometrie

3. Kolmá axonometrie 18
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 18
3.1. Zobrazenı́ bodů, rovin, přı́mek— videozáznam . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 19
3.2. UƵ lohy s tělesy . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

3.2.1. Rƽ ezy těles rovinou . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21
3.2.2. Průnik přı́mky s tělesem . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

Citace WikipediE: Axonometrie nebo axonometrická projekce je jednoduchý způ‑
sob promı́tánı́ prostorových těles a trojrozměrných struktur (3D) do roviny.

Axonometrie (axa = osa; odtud také název, doslo‑
va „odměřovat podél os“) je rovnoběžné promı́‑
tánı́. Promı́táme na průmětnu (obvykle svislou)
kolmým nebo šikmým směrem a proto rozlišuje‑
me axonometrii kolmou nebo šikmou. Technická
praxe použıv́á oba druhy axonometriı́ předevšı́m
pro jejich názornost. My budeme probı́rat pouze
kolmou axonometrii.
Souřadnicový systém má v axonometrii obecnou
polohu vzhledem k průmětně.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Axonometrie
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Tedy osy 𝑥, 𝑦, 𝑧 jsou v axonometrii k průmětně šik‑
mé (neležı́ v průmětně ani na ni nejsou kolmé). UƵ sečka
na souřadnicové ose se promı́tánı́m zkrátı́ tı́m vı́c, čı́m
většı́ úhel svı́rá osa s průmětnou. Rozměry těles se pak
nanášejı́ v určitém měřı́tku rovnoběžně s těmito osa‑
mi: Podstatnou roli v axonometrii bude hrát to, v jaké
poloze si zvolı́te systém souřadnic vzhledemk průmět‑
ně. Osy axonometrického promı́tánı́ lze zvolit libovol‑
ně, obvykle se však osa 𝑧 („výška“) volı́ jako svislá.

Hlavnı́ výhoda axonometrie proti složitějšı́mmetodám
promı́tánı́ je v tom, že se průmět snadno konstruuje a
že se z něho dajı́ rozměry odečı́st poté, co stanovı́me
měřı́tka na jednotlivých osách (viz obrázek vedle).
Nevýhoda může být v tom, že v axonometrické projek‑
ci se rovnoběžky nesbı́hajı́ a tak je perspektivnı́ dojem
nedokonalý.

3.1. Zobrazení bodů, rovin, přímek— videozáznam
• Zobrazte bod 𝐴 , když Δ𝑋𝑌𝑍(90; 100; 110), 𝐴[35; 20; 60] (viz předchozı́ obrázek).
Axonometrický trojúhelnı́k Δ𝑋𝑌𝑍 je dán délkami svých stran: |𝑋𝑌| = 9 cm, |𝑌𝑍| = 10 cm,
|𝑍𝑋| = 11 cm. Průměty souřadnicových os 𝑥, 𝑦, 𝑧 se zobrazı́ jako výšky tohoto trojúhelnı́ka.
Průsečı́k výšek (průmětů os) je průmětem počátku 𝑂 .
Půdorysna 𝜋 je otočena kolem přı́mky 𝑋𝑌 do axonometrické průmětny. Otočená poloha (𝑂)
počátku 𝑂 ležı́ na ose 𝑧 a na Thaletově kružnici nad průměrem 𝑋𝑌 .

https://video.ploud.fr/videos/watch/ba4c974e-3ffb-4dba-a932-4eb8ba730f14
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CD 6. 1. (cv. 6. 2. 1.) Zobrazte body 𝐴, 𝐵, 𝐶, 𝐷 , je‑li dáno: Δ𝑋𝑌𝑍(90; 90; 80), 𝐴 = [30; 40; 80],
𝐵 = [30;−40; 80], 𝐶 = [−30;−40;−80], 𝐷 = [−30; 40; 40].

CD 6. 2. (př. 6. 7. / obr. 6. 25.) Sestrojte stopy rovin 𝛼 = (50; 90; 70), 𝛽 = (–50; 90; 70) .

CD 6. 2. (cv. 6. 5. 1.) Zobrazte přímku p(A,B) a jejı́ stopnı́ky, je‑li dáno:
Δ𝑋𝑌𝑍(100; 110; 120), 𝐴 = [55; 30; 40], 𝐵 = [25; 50; 75].

CD 6. 2. (cv. 6. 5. 5.) Přímka 𝑝(𝐴, 𝐵) protı́ná osu 𝑦 . Zvolte si libovolně: Δ𝑋𝑌𝑍, 𝐴, 𝐴1, 𝐵
a určete: 𝑝1, 𝐵1, 𝑝2, 𝑝3 a nárysný stopnı́k (půdorysný stopnı́k splývá s bokorysným, tedy 𝑃 = 𝑀).

CD 6. 2. (cv. 6. 5. 6.) Určete 𝑝1, 𝑝2, 𝑝3 je‑li dána přímka 𝑝(𝐴, 𝑂) . Zvolte si libovolně: Δ𝑋𝑌𝑍, 𝐴, 𝐴1 .

CD 6. 2. (cv. 6. 7. 2.) Určete průsečnici rovin 𝛼, 𝛽 .

CD 6. 2. (IIb / obr. 6. 38.) Určete průsečík prímky s rovinou 𝛼 zadanou stopami, jestliže je přı́mka
𝑝 dána axonometrickým průmětem a svým půdorysem.

• průsečı́k přı́mky s rovinou

• kružnice a rovnostranný trojúhelnı́k v půdorysně

http://homel.vsb.cz/~bel10/vyuka/PrikladyAxonometrie/ZakladniUlohyAX/PrusPrimkysRovinou/PrusPrimkysRovinouA.htm
https://www.geogebra.org/m/MNzPwGbe
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3.2. Úlohy s tělesy

3.2.1. Řezy těles rovinou
Rƽ ez

• kosého čtyřbokého hranolu
• pravidelného šestibokého hranolu;
• pravidelného čtyřbokého jehlanu;
• pravidelného pětibokého jehlanu;
• pravidelného čtyřbokého jehlanu;

3.2.2. Průnik přímky s tělesem
Průnik přı́mky se

• kosým čtyřbokým hranolem
• pravidelným čtyřbokým jehlanem;
• šikmým kruhovým válcem;
• rotačnı́m kuželem;
• kosým čtyřbokým hranolem;

http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KArovinaHranol-pr1.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KArovinaHranol-pr2.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KArovinaJehlan-pr3.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KArovinaJehlan-pr4.htm
https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_68a97ac749ce422e9d8369eea045c5ba.pdf
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KAprimkaHranol-pr5.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KAprimkaJehlan-pr6.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KAprimkaValec-pr7.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KolmaAxon/KAprimkaKuzel-pr8.htm
https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_6c886134525e4f1ca365bca816abcc11.pdf
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4. Kosoúhlé promítání

4. Kosoúhlé promítání 22
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 22
4.1. Kružnice v půdorysně . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 23
4.2. Průnik přı́mky s tělesem . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24
4.3. Rƽ ezy těles . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24

CitaceWikipediE: Kosoúhlé (šikmé) promı́tánı́ je rovnoběžné promı́tánı́ na jednu prů‑
mětnu směrem, který má od průmětny odchylku φ jinou než 90°. Promı́tacı́ paprsky S jsou
tak rovnoběžné, ale ne kolmé k průmětně. Průmětna je rovnoběžná (nebo přı́mo ztotožněná)
s některou z hlavnı́ch rovin.

Výhodou tohoto způsobu zobrazenı́ je skutečnost, že předměty, které se
nacházejı́ v té souřadné rovině (půdorysna, nárysna, bokorysna), která je
rovnoběžná s promı́tacı́ rovinou, jsou zobrazeny v reálné velikosti.

Kosoúhlé promítání do obecné roviny se nazývá kosoúhlá axonometrie.

Vı́ce o kosoúhlém promı́tánı́ napřı́klad v bakalářské práci.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Kosoúhlé_promítání
https://theses.cz/id/urwtuy/83841-112455710.pdf
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My budeme promı́tacı́ rovinu umisťovat
do bokorysny 𝜇(𝑦, 𝑧) (roviny určené
osami 𝑦 a 𝑧).

• 𝜔 označuje úhel průmětů souřad‑
nicových os 𝑥 , 𝑦

• zkracuje se osa 𝑥
• směr zkrácenı́ je současně směr
aϐinity mezi kosoúhlými půdorysy
a jejich otočenými obrazy, při oto‑
čenı́ půdorysny 𝜋 kolem osy 𝑦 ,
(která je osou aϐinity) do průmět‑
ny 𝜇(𝑦, 𝑧) .

4.1. Kružnice v půdorysně
Sestrojte šikmý průmět kružnice ležı́cı́ v půdorysně 𝜋 , znáte‑li jejı́ střed 𝑆 = [50; 78; 0] a jeden jejı́ bod
𝑀 = [75; 100; 0] , jestliže je promı́tacı́ aparát Kosoúhlého (šikmého) Promı́tánı́ určen: KP (120∘; 4/5):

• sdružené průměry (Rytzova konstrukce)
• průměty os elipsy

http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KosProm/KPkruzniceRytz.htm
http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KosProm/KPkruzniceOsy.htm


kuželosečky Mongeova projekce kolmá axonometrie šikmé promítání lineární perspektiva rotační tělesa šroubovice konoidy

Obsah ⇐ ← → ⇒ ↩ Celá obr./Okno str. 24

4.2. Průnik přímky s tělesem
Sestrojte průnik přı́mky 𝑞(𝑃 = [−10; 110; 0] , 𝑄 = [70; 30; 50]) s pravidelným čtyřbokým jehlanem
s podstavou v půdorysně 𝜋 a výškou 𝑣 = 100 , jestliže je promı́tacı́ aparát Kosoúhlého (šikmého)
Promı́tánı́ určen: KP (135∘; 3/4).

4.3. Řezy těles

http://rschwarz.wz.cz/fast/Dg/GG/KosProm/KPprimkaJehlan.htm
https://is.muni.cz/th/tl6xu/103-114_hranol_jehlan_K_.pdf
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5. Lineární perspektiva

5. Lineární perspektiva 25
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26
5.1. UƵ lohy v základní rovině . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28

5.1.1. UƵ běžnı́ky . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28
5.1.2. Měřı́cı́ body . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28
5.1.3. Sklopený půdorys . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 29
5.1.4. Přehled základnı́ch konstrukcı́ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

5.2. krychle . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30
5.3. jehlan . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30
5.4. schody . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30
5.5. Kružnice . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

5.5.1. Kružnice v základnı́ rovině . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30
5.5.2. Kružnice ve svislé rovině . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31

5.6. Dalšı́ objekty . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31
5.7. Průsečná metoda . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31
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Citace WikipediE: Lineární perspektiva je středové promı́tánı́, které se snažı́ napo‑
dobit lidské oko. Cı́lem je zobrazit názorný obraz předmětu daného sdruženými pravoúhlými
průměty tak, aby byl podobný obrazu předmětu vnı́maného okem. Proto je třeba zavést na
středové promı́tánı́ omezujı́cı́ podmı́nky. V technické praxi se využıv́á předevšı́m k zobrazo‑
vánı́ objektů většı́ch rozměrů. Perspektivnı́mi obrazy jsou napřı́klad fotograϐie.

Slovo perspektiva vzniklo z latinského slova PERSPICERE, což znamená „prohlı́žeti skrz něco“. Per‑
spektiva zobrazuje prostor tak, jak ho vidı́me lidským okem. Perspektivou můžeme také rozumět zob‑
razenı́ trojrozměrného objektu skrz čočku objektivu do roviny ϐilmu v přı́padě fotografovánı́. Při tomto
způsobu zobrazenı́ se každá přı́mka v prostoru (s výjimkou té co směřuje do oka pozorovatele, či čočky
fotoaparátu) promı́tá jako přı́mka, proto název LINEAƵ RNIƵ PERSPEKTIVA.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Mongeovo_promítání
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Leonardo da Vinci: Poslednı́ večeře / zdroj: WikipediE
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5.1. Úlohy v základní rovině

5.1.1. Úběžníky
Úběžník je průmět nevlastnı́ho bodu (směru) přı́mky.
CD 7. 8. (př. 7. 9. / obr. 7. 45.) třetinový úběžnı́k;

Bodem 𝐴 procházı́ přı́mka 𝑎 rovnoběžně s daným směrem. Bod i přı́mka ležı́ v základnı́ rovině.

CD 7. 8. (přı́klad následujı́cı́ za př. 7. 9.) rovnoběžka k přı́mce 𝑎 procházejı́cı́ bodem 𝐵 při poloviční
distanci (bod i přı́mka ležı́ v základnı́ rovině).

CD 7. 6. (př. 7. 2. / obr. 7. 30.) vynášenı́ výšek (na svislé přı́mce).

CD 7. 6. (př. 7. 4. / obr. 7. 33.) — hloubkové a průčelné přı́mky;
Obdélnı́k 𝐴𝐵𝐶𝐷 v základnı́ rovině, perspektivnı́ průmětna je rovnoběžná se stranou 𝐴𝐵 .

CD 7. 6. (cvičenı́ následujı́cı́ za př. 7. 4.) hranol stojı́cı́ na základnı́ rovině.

5.1.2. Měřící body
Měřící bod je úběžnı́k směru, kterým se úsečka 𝐴𝐵 promı́tá do stejně dlouhé úsečky 𝐴′𝐵′ na základ–
nici 𝑧
CD 7. 7. (př. 7. 5. / obr. 7. 36.) použitı́ měřı́cı́ho bodu

CD 7. 7. (př. 7. 7. / obr. 7. 41.) trojúhelnı́k 𝐴𝐵𝐶 v základnı́ rovině; strana 𝐴𝐵 ležı́ na hloubkové přı́mce,
strana 𝐴𝐶 ležı́ na průčelné přı́mce.
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PDF trojúhelnı́k v základnı́ rovině

CD 7. 7. (cvičenı́ následujı́cı́ za př. 7. 8.) půdorys čtvercové sı́tě v základnı́ rovině (viz náčrtek).

CD 7. 8. (cvičenı́ následujı́cı́ za př. 7. 14.) půdorys dvou čtverců v základnı́ rovině (viz náčrtek).

5.1.3. Sklopený půdorys
• CD 7. 9. (př. 7. 15. / obr. 7. 53.a) přı́mka 𝑎 ležı́cı́ v základnı́ rovině je dána svým stopnı́kem 𝑁𝑎 a
úběžnı́kem 𝑈𝑎 . Bodem 𝐴 , který také ležı́ v základnı́ rovině, veďte kolmici 𝑐 k přı́mce 𝑎 .

• CD 7. 9. (př. 7. 15. / obr. 7. 53.b) – totéž v polovičnı́ distanci.

• CD 7. 9. (př. 7. 16. / obr. 7. 54) přı́mka 𝑏 ležı́cı́ v základnı́ rovině je dána svým stopnı́kem 𝑁𝑏 a
úběžnı́kem 𝑈𝑏 (viz náčrtek). Bodem 𝐴 , který také ležı́ v základnı́ rovině, veďte přı́mku 𝑚 , která
s přı́mkou 𝑏 svı́rá úhel 30∘.

• CD 7. 11. (obr. 7. 64.) v základnı́ rovině je dána přı́mka 𝑎 a bod 𝐴 ∈ 𝑎 (viz náčrtek). Sestrojte
jejich sklopené obrazy.

• CD 7. 11. (obr. 7. 66.) sklopený půdorys hloubkové přı́mky; jsou dány body 𝐴 a [𝐵] (viz náčrtek).

• CD 7. 11. (př. 7. 20. / obr. 7. 67) je dán sklopený půdorys objektu (viz náčrtek). Sestrojte odpovı́‑
dajı́cı́ perspektivnı́ půdorys.

• CD 7. 11. (př. 7. 21. / obr. 7. 68) je dán perspektivnı́ průmět 𝐴𝐵 strany čtverce v základnı́ rovině
(viz náčrtek). Sestrojte perspektivnı́ průmět tohoto čtverce.

https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_65fb197c664243bbbd4ff0ea9ce5860c.pdf
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5.1.4. Přehled základních konstrukcí

5.2. krychle
CD 7. 9. (př. 7. 18. / obr. 7. 56.) zobrazte krychli 𝐴𝐵𝐶𝐷𝐸𝐹𝐺𝐼 se stěnou 𝐴𝐵𝐶𝐷 v základnı́ rovině, je‑li
dána jejı́ hrana 𝐴𝐵 (viz náčrtek).

5.3. jehlan
PDF pravidelný trojboký jehlan s podstavou v základnı́ rovině

PDF pravidelný čtyřboký jehlan s podstavou v rovině 𝛼 kolmé k (půdorysně) základnı́ rovině

5.4. schody
CD 7. 9. (př. 7. 17. / obr. 7. 55.) sestrojte perspektivu schodiště zadaného náčrtkem.
Vhodné souřadnice: 𝑑/2 = 72 , 𝑣ℎ = 33 , 𝑈𝑎 = [78;−33] , 𝑁𝑎 = [12; 0] , 𝐴 = [−4; 8] ,
kde: počátek kartézské soustavy souřadnic je základní bod 𝑍 a kladný směr osy 𝑦 směřuje dolů.

5.5. Kružnice

5.5.1. Kružnice v základní rovině
CD 7. 12. (př. 7. 23. / obr. 7. 70.) Je dána perspektiva středu 𝑂 kružnice 𝑘 , která má poloměr 𝑟 = 27
a ležı́ v základnı́ rovině.

https://www.geogebra.org/m/h5y4ujkt
https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_67872a04dae94e7882d0b7d2936b088e.pdf
https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_67872a04dae94e7882d0b7d2936b088e.pdf
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Vhodné souřadnice: 𝑑/2 = 70 , 𝑣ℎ = 56 , 𝑂 = [−42;−15]

5.5.2. Kružnice ve svislé rovině
CD 7. 12. (př. 7. 24. / obr. 7. 71.) je dáno pravoúhlé nárožı́.

Ve svislé rovině (stěně) sestrojte perspektivu kružnice 𝑘(𝑂; 𝑟 = 27) .
Vhodné souřadnice: 𝑑/2 = 70 , 𝑣ℎ = 56 , 𝑂 = [−46;−48] , 𝑁𝑎 = [−74; 0] , 𝑈𝑎 = [20;−56] .

Stejný přı́klad ve formátu PDF.

5.6. Další objekty
• Válec s jednou podstavou v základnı́ rovině (CD – konec kapitoly 7. 12.) má střed spodnı́ podstavy
v bodě 𝑄 .
Vhodné souřadnice: 𝑑/2 = 75 , 𝑣ℎ = 35 , 𝑣 = 50 , 𝑄 = [−17;−10] , 𝑟 = 40 .

• Sƽestiboký hranol s otvorem

PDF brána s půlobloukem.

5.7. Průsečná metoda

https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_50004ac5c6ea473c91793de8ee92d0d4.pdf
https://www.geogebra.org/m/rn9memas
https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_50004ac5c6ea473c91793de8ee92d0d4.pdf
https://24fb584e-d226-4cae-85d9-7ec2da3011f0.filesusr.com/ugd/8d63cb_95c50bbbd039416fa1dafec55e51ffde.pdf
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6. Rotační tělesa

6. Rotační tělesa 32
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 32
6.1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 32

Citace WikipediE: Rotační těleso … vznikne rotacı́ rovinného útvaru kolem přı́mky,
která se označuje jako osa rotace, přičemž tato osa rotace ležı́ ve stejné rovině jako daný ge‑
ometrický útvar.

6.1.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Rotační_těleso
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7. Šroubovice

7. Šroubovice 33
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 33
7.1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 33

Citace WikipediE: Šroubovice je trojrozměrná křivka, která má tu vlastnost, že tečny
ve všech jejı́ch bodechmajı́ stejný úhel vzhledem k pevně dané přı́mce nazývané osa šroubo‑
vice. Odpovı́dá pohybu bodu, který se zároveň pohybuje rovnoměrně podél oné osy a zároveň
ji rovnoměrně obı́há po kružnici. UƵ sek odpovı́dajı́cı́ jednomuoběhu kolemkružnice se přitom
nazývá závit a vzdálenost jeho koncových bodů se nazývá výška závitu.

7.1.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Šroubovice
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8. Konoidy

8. Konoidy 34
Citace WikipediE: . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 34
8.1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 34

CitaceWikipediE: Konoid je přı́mková plocha, která je určena dvěma řı́dı́cı́mi křivka‑
mi a rovinou. Plocha je tvořena přı́mkami, které protı́najı́ obě řı́dı́cı́ křivky a jsou rovnoběžné
s řı́dı́cı́ rovinou.

Přı́kladem konoidu je spirálové schodiště. Rƽ ı́dı́cı́ křivky jsou šroubovice a jejı́ osa. Rƽ ı́dı́cı́ rovina je
kolmá k této ose.

8.1.

https://cs.wikipedia.org/wiki/Konoid
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