
Geometrie Zobrazovaćı metody

Metrické úlohy v kótovaném promı́táńı

Otáčeńı roviny

Výklad

• při otáčeńı obecné roviny ρ do pr̊umětny π kolem stopy pρ se bod A ∈ ρ pohybuje

po kružnici, jej́ıž střed P je stopńıkem tzv. spádové př́ımky (ta je kolmá k hlavńım

př́ımkám) a poloměr otáčeńı se najde sklopeńım jej́ı promı́taćı roviny

• rovinu lze kolem stopy otáčet na dvě strany – o větš́ı nebo menš́ı úhel (v následuj́ıćım

př́ıkladě je provedeno pouze otočeńı o menš́ı úhel)

• otáčeńı roviny do pr̊umětny kolem stopy vždy indukuje osovou afinitu mezi oběma

rovinami a jej́ı kolmý pr̊umět je pak pravoúhlou afinitou mezi pr̊uměty (vzor A1)

a otočenými polohami (obraz A0) – tuto afinitu lze s výhodou využ́ıt při otáčeńı

složitěǰśıch útvar̊u
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Řešené úlohy

Př́ıklad: Sestrojte otočené polohy bod̊u A, B lež́ıćıch v rovině ρ; ρ(−3;−2; 2), A[2; 1; ?],

B[3;−1; ?].

• podle zadáńı určeme rovinu ρ standardńım zp̊usobem – stopou pρ
1 a pr̊umětem hρ

1(2)

hlavńı př́ımky, která má kótu 2; pro body A, B ∈ ρ doplňme podle souřadnic jejich

pr̊uměty A1, B1
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• bodem A ved’me spádovou př́ımku sρ roviny ρ, sestrojme jej́ı stopńık P a pr̊useč́ık H

s hlavńı př́ımkou hρ(2); plat́ı sρ ⊥ pρ a podle Věty o pravoúhlém pr̊umětu pravého úhlu

je také sρ
1 ⊥ pρ

1, A1 ∈ sρ
1; pro stopńık P = sρ ∩ π plat́ı P = P1(0) = pρ

1 ∩ sρ
1; podobně je

bod H1(2) = sρ
1 ∩ hρ

1(2) pr̊umětem výše zmı́něného bodu H
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• poloměr otáčeńı bodu A urč́ıme ve sklopeńı promı́taćı roviny sestrojené spádové př́ımky sρ;

sestrojme sklopené polohy (P ), (H) bod̊u P, H, přičemž (P ) = P1(0) a |(H)H1(2)| =

= zH = 2, a doplňme sklopenou polohu (sρ) spádové př́ımky sρ; teprve nyńı můžeme se-

strojit také sklopenou polohu (A) bodu A a určit tak jeho z-ovou souřadnici zA=|(A)A1|;
ze zadáńı roviny ρ(−3;−2; 2) lze snadno sestavit tzv. úsekový tvar jej́ı rovnice, tj.

ρ : x
−3

+ y
−2

+ z
2

= 1, a ten pak upravit na rovnici obecnou, ρ : 2x + 3y− 3z + 6 = 0; pro

bod A[2; 1; zA] ∈ ρ tedy dostáváme 4 + 3 − 3zA + 6 = 0 a odtud zA = 14
3

= 4,3̄, což je

možné přibližně ověřit měřeńım př́ımo v obrázku. . .

Zpracoval Jǐŕı Doležal 4



Geometrie Zobrazovaćı metody
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• nyńı můžeme provést otočeńı bodu A tzv. ve sklopeńı; středem otáčeńı je bod P1(0)

a poloměr otáčeńı udává délka |AP | = |(A)(P )|; otočená poloha A0 bodu A padne

na př́ımku sρ
1, zřejmě jsou dvě možnosti otočeńı – o menš́ı nebo o větš́ı úhel; v tomto

př́ıkladě zvolme prvńı variantu otočeńı o menš́ı úhel
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• při otáčeńı bodu B můžeme nyńı postupovat stejně jako u bodu A, ale můžeme po-

stupovat také jinak: sestrojme př́ımku p = AB a jej́ı stopńık I = p ∩ π; v pr̊umětu je

p1 = A1B1 a I1(0) = p1 ∩ pρ
1
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• bod I ∈ pρ z̊ustává při otáčeńı na mı́stě, tj. plat́ı I0 = I1(0), a př́ımka p se tedy

muśı otočit do př́ımky p0 = I0A0 (v otočeńı se útvary rýsuj́ı čerchovaně podobně jako

ve sklopeńı); otočená poloha B0 bodu B lež́ı na př́ımce p0 a současně je B0B1 ‖ sρ
1,

resp. B0B1 ⊥ pρ
1; jak bylo uvedeno v úvodu, mezi pr̊uměty A1, B1 bod̊u A, B a je-

jich otočenými polohami A0, B0 existuje vztah pravoúhlé osové afinity, jej́ıž osou

je stopa pρ
1 a směr určuje př́ımka sρ

1; odpov́ıdaj́ıćı si př́ımky p1, p0 se prot́ınaj́ı na

ose v samodružném bodě I0 = I1; a na závěr ještě uved’me několik výpočt̊u, jejichž

výsledek lze opět překontrolovat měřeńım v obrázku: dosazeńım známých souřadnic

bodu B[3;−1; zB] ∈ ρ do rovnice roviny ρ : 2x+3y−3z+6 = 0 urč́ıme zB = 3 a následně

dopoč́ıtáme vzdálenost bod̊u A[2; 1; 14
3
], B[3;−1; 3], kde |AB| = |A0B0| =

√
1 + 4 + 16

9
=

=
√

61
9

=
√

61
3

.
= 2,603

2
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