
Geometrie Zobrazovaćı metody

Zobrazeńı základńıch útvar̊u v kótovaném promı́táńı

Zobrazeńı roviny

Výklad

• pravoúhlým pr̊umětem roviny ρ, která neńı kolmá k pr̊umětně π, je celá tato pr̊umětna π

• necht’ rovina ρ neńı s π rovnoběžná; potom pr̊usečnice pρ = ρ ∩ π se nazývá stopa

roviny ρ; stopa lež́ı v pr̊umětně, a splývá tud́ıž se svým pr̊umětem pρ
1 = pρ

• libovolná rovina rovnoběžná s pr̊umětnou (tzv. vrstevńı rovina) prot́ıná rovinu ρ

v hlavńı př́ımce hρ(k) ‖ pρ, jej́ıž všechny body maj́ı stejnou kótu k (kde k ∈ R);

rovnoběžnost se stopou se v pr̊umětu zachová (stopu roviny lze považovat za hlavńı

př́ımku o kótě 0)

• libovolná př́ımka roviny ρ, která je kolmá ke stopě pρ (tedy také ke všem hlavńım

př́ımkám), se nazývá spádová př́ımka roviny ρ – určuje odchylku ϕ roviny ρ

od pr̊umětny π a t́ım také spád sρ = tan(ϕ) a interval iρ = 1
sρ

roviny ρ; podle

Věty o pravoúhlém pr̊umětu pravého úhlu se v pr̊umětu zachová pravý úhel mezi

spádovými a hlavńımi př́ımkami

• v kótovaném promı́táńı se rovina někdy zadává pomoćı tzv. spádového měř́ıtka, což

je vystupňovaný pr̊umět některé spádové př́ımky dané roviny; kresĺı se jako dvojice

rovnoběžek, jedna tlustou a jedna tenkou čarou, opatřených intervalovým měř́ıtkem

• časté je také zadáńı roviny pomoćı trojice č́ısel – např: ρ(a; b; c), což znamená, že rovina

je dána třemi body X, Y, Z, které lež́ı na souřadnicových osách a maj́ı tyto souřadnice:

X[a; 0; 0], Y [0; b; 0], Z[0; 0; c] – toto zadáńı je použito také v následuj́ıćım př́ıkladě...
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Řešené úlohy

Př́ıklad: V kótovaném promı́táńı zobrazte rovinu ρ=XY Z; X[4; 0; 0], Y [0; 5; 0], Z[0; 0; 3],

zkráceně ρ(4; 5; 3).

• podle zadáńı vynesme souřadnice a sestrojme kótované pr̊uměty X1(0), Y1(0), Z1(3)

bod̊u X,Y, Z; body X, Y lež́ı v pr̊umětně a splývaj́ı tedy se svými pr̊uměty X1, Y1,

bod Z lež́ı na ose z a jeho pr̊umět Z1 splývá s počátkem
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• př́ımka pρ = XY lež́ı v pr̊umětně π, splývá se svým pr̊umětem pρ
1 = pρ a je to stopa

dané roviny; dále je bodem Z vedena hlavńı př́ımka hρ(3) o kótě 3, pro jej́ıž pr̊umět

hρ
1(3) plat́ı: hρ

1(3) ‖ pρ
1, Z1 ∈ hρ

1(3); rovinu ρ lze nyńı poměrně snadno vymodelovat např.

pomoćı listu paṕıru, který opřeme o pr̊umětnu π podél stopy pρ a naklońıme tak, aby

pomyslnou osu z prot́ınal v bodě Z, tj. ve výšce 3 jednotek
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• bodem Z ved’me spádovou př́ımku sρ ⊥ pρ roviny ρ a sestrojme jej́ı stopńık P = sρ ∩π:

podle Věty o pravoúhlém pr̊umětu pravého úhlu se v pr̊umětu kolmost př́ımek

sρ, pρ zachová a bude tedy sρ
1 ⊥ pρ

1, Z1 ∈ sρ
1; stopńık P lež́ı na stopě pρ a splývá se svým

pr̊umětem P1(0) = sρ
1 ∩ pρ

1
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(Z)(sρ)

=(P )ϕ

• sestrojme sklopené polohy (Z), (P ) bod̊u Z, P a sklopenou polohu (sρ) = (Z)(P )

spádové př́ımky sρ: (Z)Z1 ⊥ sρ
1, |(Z)Z1| = zZ = 3 (vyberme jednu ze dvou možných

variant sklápěńı) a (P ) = P1 = P ; odchylka ϕ př́ımek sρ
1, (s

ρ) pak udává také odchylku

roviny ρ od pr̊umětny π
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• ve sklopeńı najděme sklopenou polohu (R) bodu R ∈ sρ o kótě zR = 2 (konstrukce

je patrná z obrázku), doplňme odpov́ıdaj́ıćı kótovaný pr̊umět R1(2) ∈ sρ
1 a j́ım ved’me

pr̊umět hρ
1(2) ‖ pρ

1 hlavńı př́ımky hρ(2) o kótě 2; źıskáme tak interval spádové př́ımky

sρ, který je současně intervalem iρ = |Z1R1| = 1
tan(ϕ)

roviny ρ
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• na závěr doplňme spádové měř́ıtko mρ
1 ⊥ pρ

1 opatřené intervalovou stupnićı a pr̊umět

hρ
1(1) ‖ pρ

1 hlavńı př́ımky hρ(1) o kótě 1

2
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