
ÚVOD

Tento učebńı text je chápán jako doplněk skripta Základy deskriptivńı a konstruk-
tivńı geometrie, d́ıl 4., Pravoúhlá axonometrie a měl by pomoci student̊um a ostatńım
zájemc̊um o deskriptivńı geometrii, kteř́ı chtěj́ı zvládnout konstrukce a zobrazováńı v pra-
voúhlé axonometrii. Nahrazuje skriptum Sb́ırka řešených př́ıklad̊u z deskriptivńı a kon-
struktivńı geometrie, d́ıl 4., Axonometrická projekce. Tomu odpov́ıdá č́ıslováńı př́ıklad̊u a
obrázk̊u.

Skriptum obsahuje př́ıklady na základńı polohové úlohy a metrické úlohy v souřadnico-
vých rovinách, úlohy na konstrukci a zobrazeńı elementárńıch těles v základńı poloze. Daľśı
skupina př́ıklad̊u se týká konstrukce a zobrazeńı rovinných řez̊u některých elementárńıch
těles a nalezeńı pr̊uniku př́ımky s tělesem. Jsou zde rovněž př́ıklady věnované vybraným
křivkám a plochám technické praxe jako je šroubovice, šroubové plochy a zejména zbor-
cené plochy. Na závěr je připojena sada neřešených př́ıklad̊u k samostatnému řešeńı a
procvičeńı dané problematiky.

Postup řešeńı jednotlivých př́ıklad̊u je popsán stručně. Předpokládáme znalost prin-
cipu zobrazeńı a základńıch pojmů pravoúhlé axonometrie, zejména zobrazeńı bodu,
př́ımky a roviny a znalost osové afinity v rovině.
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Př́ıklad 4.1: V pravoúhlé axonometrii 4(8; 9; 10) sestrojte stopńıky př́ımky p = AB.
A[4; 1; 8], B[2; 4; 5]

Řešeńı (obr. 4.1): Půdorysný stopńık P = p∩π je pr̊useč́ıkem př́ımky p s jej́ım p̊udorysem
p1 a je tedy P = P1; p̊udorys N1 nárysného stopńıku N = p ∩ ν lež́ı na př́ımce p1 a na
ose x, podobně pro bokorysný stopńık M = p ∩ µ je M1 = p1 ∩ y.
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Př́ıklad 4.2: V pravoúhlé izometrii sestrojte stopy roviny ρ = ABC.
A[1; 5; 2], B[6; 1; 7], C[−2; 3; 2]

Řešeńı (obr. 4.2): Půdorysná stopa pρ je př́ımka spojuj́ıćı p̊udorysné stopńıky P c, P a

př́ımek c = AB, a = BC. Pro nárysnou stopu nρ stač́ı naj́ıt nárysný stopńık N c př́ımky c
a spojit jej s pr̊useč́ıkem osy x a stopy pρ. Podobně se bokorysná stopa mρ prot́ıná s pρ na
ose y a s nρ na ose z. V obrázku jsou doplněny také pr̊uměty daľśıch dostupných stopńık̊u
N b, M c, M b, Ma př́ımek a, b, c, které bylo možno při konstrukci využ́ıt. Př́ımka b = AC je
rovnoběžná s p̊udorysnou π, je to tedy hlavńı př́ımka I. osnovy roviny ρ a plat́ı b ‖ b1 ‖ pρ.
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Př́ıklad 4.3: V pravoúhlé izometrii sestrojte pr̊unik trojúhelńık̊u ABC a EFG.
A[0; 6; 8], B[8,5; 7,5; 8,5], C[3,5; 0; 10],
E[5; 9,5; 9], F [7,5; 2; 8,5], G[0; 2; 9]

Řešeńı (obr. 4.3): Roviny daných trojúhelńık̊u se prot́ınaj́ı v pr̊usečnici r, jej́ıž body K, L
najdeme takto – rovina EFE1 (p̊udorysně promı́taćı rovina př́ımky EF ) protne strany
AB, BC v bodech 1,2 , kde 1 1 = E1F1 ∩ A1B1 a 2 1 = E1F1 ∩ B1C1. Kryćı př́ımka 12
pak prot́ıná úsečku EF v bodě K. Podobně pomoćı kryćı př́ımky 34 najdeme bod L na
úsečce AC. Při určováńı viditelnosti postupujeme následuj́ıćım zp̊usobem – bod 2 ∈ BC
je výš než bod 2 ′ ∈ EF , a bude tedy vidět bod 2 a také celá strana BC.
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Př́ıklad 4.4: V pravoúhlé izometrii ved’te bodem M př́ıčku mimoběžek p = AB, q = CD.
M [4; 1; 3], A[9; 0; 0], B[0; 4; 5], C[1; 7; 0], D[5; 3; 9]

Řešeńı (obr. 4.4): Hledaná př́ıčka muśı ležet v rovině ρ = Mq. Stač́ı tedy naj́ıt pr̊useč́ık P
př́ımky p = AB s touto rovinou. Bodem M je proto vedena př́ımka q′ ‖ q a bod P je
nalezen pomoćı p̊udorysně kryćı př́ımky r = 12 (r1 = p1). Př́ımka m = PM je hledanou
př́ıčkou, která prot́ıná druhou mimoběžku q = CD v bodě Q.
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Př́ıklad 4.5: V pravoúhlé izometrii sestrojte př́ıčku mimoběžek a = MN, b = PQ rov-
noběžnou s př́ımkou s = UV .

M [0; 5; 8], N [3; 0; 1,5], P [4,5; 5; 8,5], Q[5; 0; 11],
U [0; 3,5; 2,5], V [3,5; 3; 4]

Řešeńı (obr. 4.5): Hledaná př́ıčka muśı ležet v rovině α ‖ s, a ⊂ α. Tato rovina je dourčena
př́ımkou s′ ‖ s, M ∈ s′. Pomoćı p̊udorysně kryćı př́ımky r = 12 (r1 = b1) je sestrojen
pr̊useč́ık B př́ımky b = PQ s rovinou α = as′. Př́ımka m ‖ s jdoućı bodem B je hledanou
př́ıčkou, která prot́ıná druhou mimoběžku a = MN v bodě A.
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Př́ıklad 4.6: V pravoúhlé dimetrii4(8; 8; 9) zobrazte čtverec ABCD lež́ıćı v p̊udorysně π.
A[10; 4; 0], C[0; 8; 0]

Řešeńı (obr. 4.6): Souřadnice bod̊u A, C vyneseme nejen v axonometrickém pr̊umětu,
ale také v otočeńı p̊udorysny do axonometrické pr̊umětny, a źıskáme tak body (A), (C).
V otočeńı najdeme střed (S) čtverce a doplńıme vrcholy (B), (D). Axonometrické pr̊uměty
bod̊u S, B, D sestroj́ıme pomoćı kolmé osové afinity, jej́ıž osou je př́ımka XY a v ńıž
axonometrickým pr̊umět̊um bod̊u O, A, C odpov́ıdaj́ı jejich otočené polohy (O), (A), (C) –
s výhodou můžeme už́ıt samodružné body 1,2,3 př́ımek BD, AB,BC. Při ručńım rýsováńı
docháźı u osové afinity často k nepřesnostem, a proto je vhodné v pr̊umětu pr̊uběžně
kontrolovat také zachováńı středu úsečky nebo rovnoběžnosti.

XY

Z

x
y

z

O

(O)

(x)

(y)

(A)

A

(C)

C

(S)

(B)

(D)

S

B

D

1 2
3�

obr. 4.6

9



Př́ıklad 4.7: V pravoúhlé axonometrii, dané 4(10; 9; 8), zobrazte pravidelný šestiúhelńık
ABCDEF , který má střed S a jedna jeho strana lež́ı na př́ımce a = PN .

S[5; 0; 5], P [8; 0; 0], N [10; 0; 7]

Řešeńı (obr. 4.7): Ze zadáńı vyplývá, že body S, P, N lež́ı v nárysně. Proto budeme úlohu
řešit (podobně jako předchoźı př́ıklad) pomoćı otočeńı souřadnicové roviny ν = xz do
axonometrické pr̊umětny. V pr̊umětu je t́ımto otočeńım indukována kolmá osová afinita,
jej́ıž osou je př́ımka XZ a v ńıž pr̊umět̊um bod̊u O,S, P, N odpov́ıdaj́ı jejich otočené
polohy [O], [S], [P ], [N ]. Nejprve tedy v otočeńı sestroj́ıme pravidelný šestiúhelńık o středu
[S] a se stranou [A][B] na př́ımce [a] = [P ][N ] a poté najdeme axonometrické pr̊uměty
jeho vrchol̊u – přitom využ́ıváme vlastnost́ı zmı́něné afinity, př́ıpadně zachováńı středové
souměrnosti a rovnoběžnosti.
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Př́ıklad 4.8: Zobrazte kružnici k⊂π, která má střed S a procháźı bodem K; dále zobrazte
kružnici l⊂µ, jež procháźı bodem L a v bodě T se dotýká osy z. Proved’te
v pravoúhlé dimetrii 4(9; 9; 7).

S[4,5; 6; 0], K[2,5; 2,5; 0]; L[0; 1,5; 11], T [0; 0; 8]

Řešeńı (obr. 4.8): Pr̊umětem každé z kružnic je elipsa, jej́ıž hlavńı osa procháźı pr̊umětem
středu dané kružnice a je rovnoběžná se stranou XY pro k a se stranou Y Z pro l. Délka
hlavńı poloosy je rovna poloměru kružnice. Kružnici k sestroj́ıme v otočeńı p̊udorysny
do axonometrické pr̊umětny: |(S)(K)| je jej́ı poloměr. Kružnici l sestroj́ıme v otočeńı bo-
korysny do axonometrické pr̊umětny: střed [S ′] otočené polohy [l] je pr̊useč́ıkem osy [o]
souměrnosti bod̊u [T ], [L] a normály kružnice [l] v bodě [T ], |[S ′][T ]| je jej́ı poloměr. Ved-
leǰśı vrcholy pr̊umět̊u kružnic k i l stanov́ıme pomoćı osové afinity indukované otáčeńım
př́ıslušné souřadnicové roviny – využijeme otočené polohy (C) bodu C v př́ıpadě kružnice
k, resp. otočené polohy [C ′] bodu C ′ kružnice l.
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Př́ıklad 4.9: V pravoúhlé axonometrii 4(10; 10; 8) zobrazte pravidelný šestiboký hranol,
který má dolńı podstavu o středu S a vrcholu A v p̊udorysně π; shora
omezte těleso rovinou ρ.

S[0; 6; 0], A[1,5; 2; 0], ρ(3,5;−5; 3,5)

Řešeńı (obr. 4.9): Pr̊umět pravidelného šestiúhelńıka ABCDEF podstavy sestroj́ıme po-
dobně jako čtverec v př́ıkladu 4.6; pro rovinu ρ vytáhneme pr̊uměty jej́ıch stop – přitom
zkráceńı 5 cm na pr̊umětu osy y najdeme nejprve na kladné poloose a poté souměrně podle
pr̊umětu počátku O přeneseme na opačnou polopř́ımku a zkráceńı 3,5 cm na pr̊umětech
os x a z je d́ıky zadané dimetrii stejné.
Sestrojme řez kolmého hranolu rovinou ρ. Bod S ∈ y, proto osa o hranolu (o ⊥ π, S ∈ o)
lež́ı v bokorysně µ a prot́ıná rovinu ρ na bokorysné stopě mρ v bodě S ′, který je středem
hledaného řezu. Dále využijeme osovou afinitu mezi p̊udorysnou π a rovinou ρ, jej́ıž osou
je p̊udorysná stopa pρ a v ńıž si odpov́ıdaj́ı body S a S ′. Př́ımka AS prot́ıná stopu pρ v sa-
modružném bodě 1 a bod A′ najdeme na př́ımce 1S ′ a na hraně jdoućı bodem A kolmo
k π. Stejným zp̊usobem najdeme bod D′ a podobně sestroj́ıme pomoćı samodružných
bod̊u 2= pρ ∩ CF , 3= pρ ∩ ED vrcholy C ′, F ′, E ′ řezu. Bod B′ je souměrný s E ′ podle
středu S ′. Na závěr stač́ı doplnit zbývaj́ıćı hrany a určit jejich viditelnost.
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Př́ıklad 4.10: V pravoúhlé axonometrii 4(8; 7; 9) je dán kosý čtyřboký hranol, který má
čtvercovou podstavu ABCD o úhlopř́ıčce AC v p̊udorysně a bočńı hranu
AA′. Protněte ho rovinou ρ = MNP .

A[0; 8; 0], C[10; 4; 0], A′[3; 7; 10,5], M [0; 6; 7], N [8; 0; 0], P [0;−9,5; 0]

Řešeńı (obr. 4.10): Pr̊umět dolńı čtvercové podstavy ABCD sestroj́ıme podobně jako v př́ı-
kladu 4.6, konstrukce pr̊umět̊u vrchol̊u B′, C ′, D′ je zřejmá z obrázku. Pro stopy roviny ρ plat́ı:
pρ=PN,mρ=PM a nárysná stopa nρ procháźı bodem N a s mρ se prot́ıná na ose z. Hranou
AA′ proložme pomocnou rovinu α=AA′A′

1 (je tedy α ‖ z a pα=AA′
1, mα ‖ z, A∈mα) a sestrojme

jej́ı pr̊usečnici a=P aMa s rovinou ρ. Źıskáme tak prvńı vrchol Ā=a ∩ AA′ řezu. Př́ımka 1Ā,
kde 1=AD ∩ pρ, je pr̊usečnićı roviny řezu s rovinou bočńı stěny ADD′A′ a prot́ıná tedy hranu
DD′ v daľśım vrcholu D̄ řezu. Podobně najdeme pomoćı bod̊u 2,3 ∈ pρ zbývaj́ıćı vrcholy C̄, B̄.
Protože jsou protěǰśı bočńı stěny hranolu rovnoběžné, je také čtyřúhelńık ĀB̄C̄D̄ rovnoběžńıkem.
Čtverec podstavy a rovnoběžńık řezu si odpov́ıdaj́ı v prostorové osové afinitě, jej́ıž osou je stopa
pρ=π ∩ ρ a směr udává př́ımka AA′.
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Př́ıklad 4.11: V pravoúhlé axonometrii 4(8; 9; 10) zobrazte řez obecného čtyřbokého jehlanu
ABCDV rovinou ρ||x; rovina ρ procháźı bodem R a prot́ıná hranu BV v bodě
B′.

A[0, 2, 0], B[0; 5; 0], C[7; 5; 0], D[6; 0; 0], V [4; 3; 11],
R[4; 3; 4], B′[?; ?; 2,5]

Řešeńı (obr. 4.11): Bod B′ je pr̊useč́ıkem př́ımky BV s rovinou π′, která je rovnoběžná s π
a procháźı bodem B∗[0; 0; 2,5]. BV ⊂ β, β ⊥ π, (pβ = BV1, mβ ‖ z). β ∩ π′ = b, (b1 = pβ,
b ‖ b1, M b ∈ b, M b = mβ ∩ mπ′

), b ∩ BV = B′. Urč́ıme stopy roviny ρ řezu. pρ ‖ x, P ∈ pρ,
P = r∩ r1, r = RB′. mρ procháźı bokorysným stopńıkem M př́ımky r a nρ ‖ x. Strany řezu lež́ı
na pr̊usečnićıch rovin bočńıch stěn jehlanu s rovinou ρ řezu. I ∈ A′B′, I = AB ∩ pρ, A′ ∈ AV .
B′C ′ ‖ BC, nebot’ BC ‖ pρ. C ′D′ ∩ CD = II.
Mezi podstavou a řezem jehlanu je kolineace, jej́ımž středem je vrchol V jehlanu a osou pr̊usečnice
pρ rovin podstavy a řezu.
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Př́ıklad 4.12: V pravoúhlé axonometrii 4(10; 11; 12) je dán rotačńı válec, který má dolńı
podstavnou kružnici k(S; r) v p̊udorysně a výšku v. Sestrojte jeho řez rovinou ρ.

S[4,5; 5; 0], r = 4,5, v = 10, ρ(10;∞; 8)

Řešeńı (obr. 4.12): Osou o = SS′ válce prolož́ıme rovinu α ‖ ν, která válec protne v obdélńıku
KLL′K ′ a rovinu ρ v př́ımce a. Pr̊useč́ıky K̄, L̄ př́ımky a se stranami KK ′, LL′ válce jsou
současně pr̊useč́ıky př́ımky a s pláštěm válce. Podobně osou o vedeme rovinu β ‖ µ, která protne
válec v obdélńıku MNN ′M ′ a rovinu ρ v př́ımce b. Př́ımka prot́ıná plášt’ válce v bodech M̄, N̄
lež́ıćıch na jeho stranách MM ′, NN ′. T́ım jsme źıskali pro pr̊usečnou elipsu k̄ sdružené pr̊uměry
K̄L̄, M̄N̄ , nebot’ pr̊uměry KL, MN kružnice k jsou na sebe kolmé.
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Př́ıklad 4.13: V pravoúhlé axonometrii 4(8; 10; 9) sestrojte pr̊unik př́ımky p = PM s kosým
čtyřbokým jehlanem, který má čtvercovou podstavu o úhlopř́ıčce AC v p̊udo-
rysně π a hlavńı vrchol V .

A[0; 6; 0], C[7; 1; 0], V [−3; 3; 6], P [0; 10; 0],M [5;−3; 5]

Řešeńı (obr. 4.13): Př́ımkou p a vrcholem V jehlanu je určena vrcholová rovina ρ. Zvoleným
bodem Q ∈ p vedeme př́ımku q = V Q, q ⊂ ρ. Půdorysná stopa pρ roviny ρ je určena p̊udorysnými
stopńıky P, P ′ př́ımek p, q. Rovina ρ prot́ıná jehlan v 4V III. Body I, II jsou pr̊useč́ıky stopy
pρ s obvodem podstavy jehlanu. Společné body K, L př́ımky p a obvodu 4V III jsou hledanými
pr̊useč́ıky př́ımky p s povrchem jehlanu.
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Př́ıklad 4.14: V pravoúhlé dimetrii 4(12; 13; 12) sestrojte pr̊unik př́ımky p = PM s kosým
čtyřbokým hranolem, jehož dolńı čtvercová podstava o středu S a vrcholu A lež́ı
v p̊udorysně π a horńı podstava má vrchol A′.

S[4; 4; 0], A[0; 5,5; 0], A′[0; 2,5; 6], P [−2; 9; 0],M [10; 0; 5]

Řešeńı (obr. 4.14): Př́ımkou p prolož́ıme rovinu ρ rovnoběžnou s bočńımi hranami hranolu, tzv.
směrovou rovinu a urč́ıme jej́ı p̊udorysnou stopu pρ. ρ = pq, q ‖ AA′, M ∈ q. pρ = PQ, Q = q∩π.
Rovina ρ prot́ıná povrch hranolu v rovnoběžńıku II ′II ′II, II ′ ‖ IIII ′ ‖ AA′. Společné body K, L
př́ımky p a obvodu rovnoběžńıka II ′II ′II jsou hledané pr̊useč́ıky př́ımky p s povrchem hranolu.
Body K, L lež́ı ve viditelných stěnách hranolu a t́ım je určena viditelnost př́ımky p vzhledem ke
hranolu.
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Př́ıklad 4.15: Na př́ımce p = KL najděte body, jejichž vzdálenost od př́ımky o = MN je r.
Proved’te v pravoúhlé axonometrii, kde |�(x, z)|=120◦, |�(y, z)|=105◦.

K[4; 10; 5,5], L[7; 2; 4],M [2; 4; 6], N [7; 4; 6], r=4

Řešeńı (obr. 4.15): Body, které maj́ı v prostoru od př́ımky o vzdálenost r, lež́ı na rotačńı válcové
ploše o poloměru r, jej́ıž osou je př́ımka o. Tato válcová plocha je zde určena povrchovou kružnićı
k(S, r) v bokorysně µ = yz, S je bokorysný stopńık př́ımky o. Př́ımkou p prolož́ıme směrovou
rovinu ρ (ρ ‖ o) a najdeme jej́ı bokorysnou stopu mρ = M ′M ′′, M ′ = o′ ∩ µ, K ∈ o′, o′ ‖ o,
M ′′ = o′′ ∩ µ, L ∈ o′′, o′′ ‖ o. Rovina ρ prot́ıná válcovou plochu v povrchových př́ımkách, které
procházej́ı pr̊useč́ıky I a II bokorysné stopy mρ s kružnićı k. Společné body U, V př́ımky p a
těchto povrchových př́ımek jsou hledané pr̊useč́ıky.
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Př́ıklad 4.16: V pravoúhlé dimetrii 4(8; 8; 9) sestrojte pr̊unik př́ımky p = PQ s kosým kru-
hovým kuželem, který má vrchol V a podstavu o středu S a poloměru r v p̊u-
dorysně π.

P [3,5; 12; 0], Q[7,5;−3; 7,5], V [1,5; 5; 8], S[5; 5; 0], r=5

Řešeńı (obr. 4.16): Př́ımkou p prolož́ıme vrcholovou rovinu ρ = V p a sestroj́ıme jej́ı p̊udorysnou
stopu pρ = PP ′. P ′ je p̊udorysný stopńık př́ımky r = V R, R je zvolený bod na př́ımce p (tedy
r ⊂ ρ). Rovina ρ prot́ıná kužel v4V III. Body I, II jsou pr̊useč́ıky stopy pρ s podstavnou hranou
k kužele. Př́ımka p prot́ıná strany V I, V II v bodech K, L, které jsou hledanými pr̊useč́ıky př́ımky
p s pláštěm kužele. Pro stanoveńı viditelnosti př́ımky p vzhledem ke kuželi si stač́ı uvědomit, že
body K, L lež́ı na viditelné části pláště kužele.
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Př́ıklad 4.17: Kosý kruhový válec má dolńı podstavu o středu S a poloměru r v π a střed
S′ horńı podstavy. V bodě K na plášti válce sestrojte jeho tečnou rovinu τ .
Proved’te v kolmé dimetrii 4(7; 8; 8).

S[4; 7; 0], S′[8; 4; 8], r=5,K[10; 7; ?]

Řešeńı (obr. 4.17): Tečná rovina τ válce v jeho bodě K se ho dotýká podél strany II ′ procházej́ıćı
bodem K rovnoběžně se střednou s válce a prot́ıná roviny podstav v př́ımkách, které jsou tečnami
podstavných kružnic. Pro určeńı axonometrického pr̊umětu bodu K použijeme p̊udorysně pro-
mı́taćı rovinu ρ př́ımky II ′. Rovina ρ je rovnoběžná s p̊udorysně promı́taćı rovinou př́ımky s a
prot́ıná válec v rovnoběžńıku II ′II ′II. pρ ‖ s1, K1 ∈ pρ.
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Př́ıklad 4.18: V dimetrii4(10; 8; 10) zobrazte rotačńı kužel s podstavou o středu S v p̊udorysně,
který se dotýká roviny τ . Bodem K na plášti kužele ved’te jeho povrchovou
kružnici.

S[6; 6; 0], τ(−5; 5; 6,5),K[8,5; 6; ?]

Řešeńı (obr. 4.18): Tečná rovina τ kužele protne rovinu jeho podstavy v př́ımce pτ , která je
tečnou podstavné kružnice k. V otočeńı sestroj́ıme bod (T ) dotyku kružnice (k) na jej́ı tečně
(pτ ). Poloměr podstavy je |(S)(T )|. Bod K lež́ı na straně V I kužele; bod I = V1K1∩k. Kružnice
k, k′ i jejich pr̊uměty jsou stejnolehlé se středem stejnolehlosti V . S′ ∈ V S, S′K ‖ SI.
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Př́ıklad 4.19: V pravoúhlé axonometrii 4(10; 9; 11) zobrazte kosý kruhový válec výšky v s pod-
stavou o poloměru r v π, který se dotýká rovin α a β. Strany válce jsou rov-
noběžné s př́ımkou s = OR. Z možných řešeńı zvolte to s podstavou v 1. kvad-
rantu. Sestrojte pr̊unik př́ımky p = PM s válcem.

v = 6,5, r = 5, R[−4;−2; 3], O[0; 0; 0], α(2,5; 4; ?), β(6;−4; ?), P [3,5; 12; 0],
M [0;−5; 5]

Řešeńı (obr. 4.19): Podstavná kružnice k v π se dotýká stop pα, pβ tečných rovin α, β. V otočeńı
p̊udorysny do axonometrické pr̊umětny sestroj́ıme otočený střed (S) kružnice k jako pr̊useč́ık
př́ımek rovnoběžných s (pα) a (pβ) a vzdálených od nich o r. Ze čtyř možných řešeńı bylo
zvoleno to v 1. kvadrantu. Střed S′ horńı podstavy je pr̊useč́ık středné s′ s rovinou π′: zπ′ = v;
KS′ ‖ K1S, zK = v, K ∈ µ. Př́ımkou p prolož́ıme směrovou rovinu λ, λ ‖ s′. λ = pq; M ∈ q,
q ‖ s. Rovina λ prot́ıná povrch válce v rovnoběžńıku, jehož strany na plášti válce procházej́ı body
I a II, v nichž p̊udorysná stopa pλ prot́ıná podstavnou kružnici k. Společné body U, V těchto
stran a př́ımky p jsou hledané pr̊useč́ıky př́ımky p s povrchem válce. Bod U lež́ı ve viditelné
části, bod V v neviditelné části pláště válce a t́ım je dána viditelnost př́ımky p vzhledem k válci.

Př́ıklad 4.20: V pravoúhlé axonometrii 4(9; 12; 11) zobrazte rotačńı kužel stoj́ıćı na π, který
má vrchol na př́ımce v = MN a dotýká se roviny τ .

M [0; 5; 8], N [−2; 0; 5], τ(−8;−4; 4)

Řešeńı (obr. 4.20): Vrchol V kužele je pr̊useč́ıkem př́ımky v s rovinou τ . Je sestrojen pomoćı
p̊udorysně kryćı př́ımky w = PW . w1 = PW1 = v1; W ∈ nτ ; v ∩ w = V ; V1 ∈ v1. Střed S
podstavy splývá s bodem V1. Tečná rovina τ kužele prot́ıná rovinu π jeho podstavy v př́ımce pτ ,
která je tečnou podstavné kružnice k. V otočeńı roviny π kolem př́ımky XY do axonometrické
pr̊umětny urč́ıme bod T dotyku na tečně pτ kružnice k a poloměr r kružnice k. (S)(T ) ⊥ (pτ ),
(T ) ∈ (pτ ); r = |(S)(T )|.
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Př́ıklad 4.21: V pravoúhlé axonometrii |�(x, z)|=105◦, |�(y, z)|=120◦ zobrazte pravidelný os-
mistěn ABCDEF daný úhlopř́ıčkou EF , maj́ı-li úhlopř́ıčky AC a BD od osy x
odchylku 45◦.

E[4; 4; 0], F [4; 4; 12]

Řešeńı (obr. 4.21): Úhlopř́ıčky pravidelného osmistěnu jsou stejně velké, na sebe kolmé a p̊uĺı
se. Vrcholy A,B, C, D osmistěnu jsou vrcholy čtverce ABCD v rovině kolmé k př́ımce EF
jdoućı jej́ım středem S. Rovina tohoto čtverce je rovnoběžná s π (EF ‖ z), proto je axonomet-
rický pr̊umět čtverce ABCD shodný s jeho axonometrickým p̊udorysem A1B1C1D1. V otočeńı
p̊udorysny kolem jej́ı axonometrické stopy (tu zvoĺıme) do pr̊umětny sestroj́ıme body (A1), (B1).
Ze souřadnic bodu E vyplývá, že bod A1 lež́ı na př́ımce OE; jeho otočená poloha (A1) je tedy
na př́ımce (O)(E). |(A1)(E)| = 6 = |(B1)(E)|. (B1)(E) ⊥ (A1)(E).
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Př́ıklad 4.22: V pravoúhlé axonometrii 4(8; 9; 10) zobrazte pravidelný osmistěn ABCDEF
daný vrcholem A a osou o, která procháźı bodem M rovnoběžně s osou x.

A[7,5; 6; 1],M [0; 8; 6]

Řešeńı (obr. 4.22): Řezem osmistěnu rovinou jdoućı bodem A kolmo k př́ımce o je čtverec
ABCD, jehož střed S lež́ı na ose o. o ‖ x, tedy čtverec ABCD lež́ı v rovině rovnoběžné s boko-
rysnou µ a jeho axonometrický pr̊umět je shodný s bokorysem A3B3C3D3. Ten sestroj́ıme pomoćı
otočeńı roviny µ kolem jej́ı stopy Y Z do pr̊umětny. V obrázku jsou vyznačeny pouze otočené
body (A3), (B3), (M) a A3, B3. Posunut́ım o vektor −−−→A3A dostaneme body S, B a středovou
souměrnost́ı podle S vrcholy C,D. Vrcholy E,F lež́ı na ose o. |ES| = |FS| = |OR|, R ∈ x;
|[O][R]| = |(M)(A3)|, protože EF ‖ x.
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Př́ıklad 4.23: V izometrii zobrazte plochu, kterou vytvoř́ı př́ımka p = PQ otáčeńım kolem osy
z. Uvažujte jej́ı část mezi p̊udorysnou π a rovinou π′ souměrnou s π podle středu
plochy.

P [6;−3; 0], Q[0; 6; 12]

Řešeńı (obr. 4.23): Př́ımka p je mimoběžná s osou rotace z, vytvoř́ı tedy otáčeńım rotačńı
jednod́ılný hyperboloid s osou z, jehož střed S je středem hrdelńı kružnice h. Tu vytvoř́ı bod
H ∈ p s nejmenš́ı vzdálenost́ı od osy z a jej́ı p̊udorys h1 se dotýká př́ımky p1 v bodě H1.
Bod H1 sestroj́ıme v otočeńı p̊udorysny kolem jej́ı hlavńı př́ımky procházej́ıćı počátkem do
roviny rovnoběžné s pr̊umětnou. Otočené osy (x), (y) maj́ı od osy otáčeńı odchylku 45◦ (izo-
merie). (H1) ∈ (p1), (O)(H1) ⊥ (p1), HS ‖ H1O. Zdánlivým obrysem hyperboloidu v tomto
př́ıpadě je hyperbola se středem S s vrcholy A,B v hlavńıch vrcholech pr̊umětu hrdla h, která
se dotýká pr̊umět̊u všech rovnoběžek a tvořićıch př́ımek plochy. Jej́ı asymptoty jsou obrysové
př́ımky asymptotické kuželové plochy, kterou vytvoř́ı rotaćı kolem osy z př́ımka p∗ vedená bodem
S rovnoběžně s př́ımkou p.
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Př́ıklad 4.24: V pravoúhlé axonometrii |�(x, z)|=110◦, |�(y, z)|=125◦ je dán hyperbolický
paraboloid zborceným čtyřúhelńıkem ABCD. Sestrojte jeho tvořićı př́ımky obou
regul̊u, osu, vrchol a tečnou rovinu v bodě T .

A[0; 10; 10], B[10; 8;−3], C[12; 0; 8], D[2; 2; 3], T [9; 6; ?]

Řešeńı (obr. 4.24): Protěǰśı strany zborceného čtyřúhelńıka patř́ı jednomu regulu tvořićıch
př́ımek hyperbolického paraboloidu a určuj́ı zaměřeńı jeho ř́ıdićıch rovin. Ř́ıdićı roviny jsou
kolmé k p̊udorysně π, nebot’ A1B1C1D1 je rovnoběžńık. Tvoř́ıćı př́ımky spojuj́ı odpov́ıdaj́ıćı si
body, které v nějakém poměru rozděluj́ı protěǰśı strany zborceného čtyřúhelńıka. Osa o plochy je
kolmá k π (je rovnoběžná s oběma ř́ıdićımi rovinami) a procháźı vrcholem V paraboloidu. Vrchol
V je pr̊useč́ıkem vrcholových př́ımek u, v vrcholové roviny, která je kolmá k ose o. u ‖ π, v ‖ π, u
je př́ıčka mimoběžek AB,CD rovnoběžná s A1D1, v je př́ıčka mimoběžek AD,BC rovnoběžná
s A1B1. Pro sestrojeńı př́ımky u posuneme AB směrem A1D1 do roviny CDC1; AA′ ‖ A1D1,
A′ ∈ DD1, A′1 ‖ AB, 1 ∈ CD, 1 ∈ u, u ‖ A1D1. Podobně pro př́ımku v posuneme BC směrem
A1B1 do roviny ADD1; CC ′ ‖ A1B1, C ′ ∈ DD1, C ′3 ‖ BC, 3 ∈ AD, 3 ∈ v, v ‖ A1B1. Tečná
rovina v bodě T je určena př́ımkami a, b opačných regul̊u, které bodem T procházej́ı. T1 ∈ a1,
a1 ‖ B1C1, a ∩ AB = 5 , a ∩ CD = 6 ; T ∈ a. T1 ∈ b1, b1 ‖ A1B1, b ∩ BC = 7 , b = 7T ,
(b ∩AD = 8 ).
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Př́ıklad 4.25: Ř́ıdićımi útvary zborcené plochy jsou př́ımka a = AB, kružnice k(S, r) v ν
a nevlastńı př́ımka roviny µ = yz. Určete název plochy a sestrojte jej́ı tvořićı
př́ımky včetně př́ımek torzálńıch. Zobrazte v pravoúhlé axonometrii dané osovým
kř́ıžem: |�(x, z)|=110◦, |�(y, z)|=140◦.

A[12; 10; 0], B[0; 10; 5], S[5; 0; 5], r = 5

Řešeńı (obr. 4.25): Zadanou plochou je šikmý kruhový konoid, nebot’ ř́ıdićı př́ımka a neńı kolmá
k ř́ıdićı rovině µ. Tvoř́ıćı př́ımky sestroj́ıme v rovinách rovnoběžných s ř́ıdićı rovinou µ. Zvo-
lená rovina α ‖ µ protne př́ımku a v bodě I a kružnici k v bodech J, J ′ Př́ımky IJ, IJ ′ jsou
tvořićı př́ımky plochy. Podobně sestroj́ıme ostatńı. Krajńı polohy těchto rovin (maj́ı s kružnićı
k společný pouze bod 1C, resp. 2C) jsou torzálńımi rovinami a v nich tvořićı př́ımky 1t, resp. 2t
jsou torzálńımi př́ımkami plochy. Jejich kuspidálńı body 1K, 2K lež́ı na ř́ıdićı př́ımce a. Daľśı dvě
torzálńı př́ımky 3t, 4t lež́ı v rovinách procházej́ıćıch př́ımkou a, které maj́ı s kružnićı k společný
pouze bod 3C, resp. 4C. Jejich kuspidálńı body 3K∞, 4K∞ jsou nevlastńı. (Zd̊uvodněte).
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Př́ıklad 4.26: Ř́ıdićımi křivkami zborcené plochy jsou p̊ulkružnice k(S, r), k ⊂ µ, k′(S′, r),
k′ ⊂ λ, λ ‖ µ nad π a př́ımka a jdoućı bodem A kolmo k µ. Určete název plochy
a sestrojte jej́ı tvořićı př́ımky v těch bodech kružnice k, které maj́ı kóty 0, 2, 4 a
5. Proved’te v pravoúhlé axonometrii |�(x, z)|=125◦, |�(y, z)|=135◦.

S[0; 10; 0], S′[15; 5; 0], r = 5, A je střed úsečky SS′

Řešeńı (obr. 4.26): Jedná se o plochu šikmého pr̊uchodu. Tvořićı př́ımky źıskáme v rovinách,
které procházej́ı př́ımkou a a zadanými body na kružnici k. Rovina ρ = a1 protne rovinu λ
v př́ımce h ‖ mρ a p̊ulkružnici k′ v bodě 1 ′. 11 ′ je tvořićı př́ımkou plochy. Analogicky sestroj́ıme
ostatńı tvořićı př́ımky. Př́ımky t, t′ v π jsou torzálńı př́ımky a maj́ı kuspidálńı body K, K ′ na
ř́ıdićı př́ımce a.
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Př́ıklad 4.27: Ř́ıdićımi křivkami zborcené plochy jsou př́ımky a, b a kružnice k(O, r) v π.
Př́ımka a procháźı bodem A rovnoběžně s osou x, př́ımka b procháźı bodem B
rovnoběžně s osou y. Určete název plochy a sestrojte jej́ı tvořićı př́ımky včetně
př́ımek torzálńıch. Zobrazte v pravoúhlé izometrii.

A[0; 0; 8], B[0; 0; 12], O[0; 0; 0], r = 4

Řešeńı (obr. 4.27): Př́ımky a, b jsou kolmé mimoběžky rovnoběžné s π, střed O kružnice k lež́ı na
jejich ose, jedná se tedy o plochu Štramberské trúby. Tvořićı př́ımky źıskáme v rovinách, které
procházej́ı př́ımkami a, resp. b a prot́ınaj́ı kružnici k. Krajńı polohy těchto rovin (maj́ı s kružnićı
k společný pouze bod) jsou torzálńımi rovinami a v nich tvořićı př́ımky jsou torzálńımi př́ımkami
plochy. Torzálńı př́ımky 1t, 2t lež́ı v rovinách obsahuj́ıćıch př́ımku b a maj́ı kuspidálńı body 1K,
2K na př́ımce a. Torzálńı př́ımky 3t, 4t lež́ı v rovinách proložených př́ımkou a a maj́ı kuspidálńı
body 3K, 4K na př́ımce b.
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Př́ıklad 4.28: V pravoúhlé axonometrii 4(9; 10; 8) zobrazte jeden závit pravotočivé šroubovice,
kterou vytvoř́ı bod A při šroubovém pohybu s osou o kolmou k p̊udorysně a výšce
závitu v. V bodě B šroubovice sestrojte jej́ı tečnu.

A[8,5; 5; 0], o1[5; 5; 0], v = 12, B[?; ?; 6]

Řešeńı (obr. 4.28): Pr̊umět šroubovice sestroj́ıme bodově. Axonometrické p̊udorysy 11, 21, . . .
bod̊u šroubovice h na jej́ım axonometrickém p̊udorysu h1 źıskáme pomoćı afinity z bod̊u (11),
(21), . . ., které rozděluj́ı otočenou kružnici (h1) od bodu (A) na 12 stejných d́ıl̊u. Vyneseńım
př́ıslušných násobk̊u výšky závitu v/12, 2v/12, . . . na ordinály bod̊u 11, 21, . . . (ve zkráceńı) do-
staneme axonometrické pr̊uměty bod̊u 1 , 2 , . . . šroubovice h. Pro konstrukci tečny šroubovice
v jej́ım bodě B, který je bodem 6 , využijeme ř́ıdićı kuželovou plochu tečen šroubovice, jej́ıž
vrchol V je ve výšce v0 nad p̊udorysnou π. Redukovanou výšku závitu v0 urč́ıme konstruktivně
z úměry r/v0 = πr/(v/2), v axonometrii r/va

0 = πr/(va/2). Velikost πr źıskáme Kochaňskiho
rektifikaćı (je vyznačena v obrázku). t ‖ t′, t′ je povrchovou př́ımkou ř́ıdićı kuželové plochy,
B1 ∈ t1, t1 je tečnou h1, t′1 ‖ t1, V1 ∈ t′1, t′ = V 31, 31 je p̊udorysný stopńık př́ımky t′. B ∈ t.
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Př́ıklad 4.29: V pravoúhlé axonometrii 4(10; 9,5; 11,5) zobrazte jeden závit pravotočivé scho-
dové plochy, kterou vytvoř́ı úsečka AB šroubovým pohybem s osou o = z a
výškou v závitu. V bodě T plochy sestrojte jej́ı tečnou rovinu.

A[0; 5; 0], B[0; 2; 0], v = 12, T [2; ?; 5]

Řešeńı (obr. 4.29): Zobraźıme šroubovice hA, hB bod̊u A,B (viz př́ıklad 4.28). Plocha je pra-
voúhlá uzavřená, takže tvořićı úsečky jsou rovnoběžné s p̊udorysnou a jejich p̊udorysy lež́ı na
př́ımkách procházej́ıćıch počátkem O (p̊udorysem osy z). Bod T lež́ı na př́ımce p, která obsahuje
pátou tvořićı úsečku (zT = 5

12v). Tečná rovina τ v bodě T je určena tvořićı př́ımkou p a tečnou
t v bodě T ke šroubovici bodu T (konstrukce viz př́ıklad 4.28).
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Př́ıklad 4.30: Zářezovou metodou zobrazte v pravoúhlé axonometrii 4(8; 6; 7) střechu nad
daným p̊udorysem OA1B1C1D1E1. Okapy jsou ve výšce v, zakázané okapy jsou
OF , rohy GAB a CDH. Střešńı roviny maj́ı spád 1 : 1. Souřadnice jsou uvedeny
v metrech. Použijte měř́ıtko 1 : 100.

O[0; 0], A1[0; 8], B1[4; 8], C1[4; 5], D1[8; 5], E1[8; 0],
F1[3; 0], G1[0; 6],H1[8; 2,5], v = 2,5

Řešeńı (obr. 4.30): Sestroj́ıme vysunutý p̊udorys daného objektu, pravoúhelńık O′A′B′C ′D′E′

(jsou vyznačeny zakázané okapy) a v něm vyřeš́ıme střechu. Doplńıme vysunutý nárys objektu.
Zpětným zasunut́ım vysunutého p̊udorysu i nárysu dostaneme axonometrii objektu. Šipky vy-
značuj́ı spád střešńıch rovin (směr stékáńı vody).

40



O

X
Y

Z

(O)

[O]

(x)
(y)

[x]

[z]

P ′=O′

A′

B′

C ′

D′

E ′

F ′

G′

H ′

I ′

J ′

K ′

L′

M ′

N ′

Q′

R′

S ′

U ′

V ′

x′

y′

O′′

A′′

B′′=C ′′

D′′

E ′′=H ′′

F ′′

P ′′=G′′

I ′′

J ′′K ′′=L′′N ′′=M ′′

Q′′=R′′

S ′′

x′′

z′′

x

y

z

A

B

C
D

E

F

G

H

I

J

K

L

M

N

P

Q

R

S

obr. 4.30

41



Př́ıklady na procvičeńı

1. Sestrojte stopńıky př́ımky p = AB. {4(8; 9; 10), A[3; 2; 9], B[0; 4; 5]}

2. Najděte stopy roviny ρ = ABC. {4(9; 7; 8), A[2; 3; 1,5], B[3;−1,5; 3,5], C[−1; 2; 6,5]}

3. Sestrojte pr̊unik trojúhelńıka ABC s trojúhelńıkem KLM . {4(11; 11; 14),
A[−5; 3; 5], B[1; 8; 0,5], C[3; 2; 8], K[−3,5; 7,5; 1,5], L[5; 4,5; 4], M [−1,5; 1,5; 7,5]}

4. V rovině ρ ved’te bodem A př́ımku rovnoběžnou s rovinou ϕ.
{4(10; 11; 12), ρ(−6; 3,5; 6), A[1; 1; ?], ϕ(3; 6;−7)}

5. Sestrojte př́ıčku mimoběžek a = MN , b = PQ, která
a) procháźı počátkem soustavy souřadnic, b) je rovnoběžná s osou x.

{izometrie, M [0; 4; 1], N [5; 0; 7], P [1; 2; 0], Q[1; 0; 8]}

6. Zobrazte čtverec ABCD lež́ıćı v p̊udorysně daný úhlopř́ıčkou AC.
{4(8; 8; 9), A[12; 7; 0], C[0; 7; 0]}

7. Zobrazte pravidelný šestiúhelńık v p̊udorysně, který má střed S a jednu stranu na př́ımce
a = PM . {4(8; 9; 10), S[7; 2,5; 0], P [5; 7; 0], M [0; 6,5; 0]}

8. Zobrazte pravidelný šestiboký hranol výšky v = 9, jehož podstava o středu S a vrcholu A
lež́ı v nárysně. {4(8; 11; 9), A[0, 0, 0], S[3,5; 0; 3]}

9. Zobrazte pravidelný osmistěn, jehož dva protilehlé vrcholy A,B lež́ı na př́ımkách a = MN ,
b = PQ a jehož dvě r̊uznoběžné hrany, na nichž nelež́ı A,B, jsou rovnoběžné s p̊udorysnou
a jejich pr̊useč́ık má nejmenš́ı možnou vzdálenost od nárysny.
{4(12; 14,5; 13), M [2; 4,5; 2,5], N [8; 0; 7], P [4; 11; 0], Q[1; 7; 8]}

10. V izometrii zobrazte kruhový kužel stoj́ıćı na p̊udorysně, jsou-li dány dvě jeho tečné roviny
ρ a σ, poloměr r podstavy a výška v. {ρ(6;∞; 7), σ(3; 6; 11), r = 4, v = 6,5}

11. V izometrii zobrazte kruhový kužel stoj́ıćı na p̊udorysně, jsou-li dány tři jeho tečné roviny
α, β, τ . {α(5; 4;∞), β(∞; 9; 9), τ(6;−10;∞)}

12. Zobrazte rotačńı kužel dotýkaj́ıćı se roviny τ , jehož podstava o středu S lež́ı v p̊udorysně.
Bodem K na plášti kužele ved’te povrchovou kružnici a tečnou rovinu kužele.
{4(10; 8; 10), S[1; 0; 0], τ(7; 10; 12), K[1; 3; ?]}

13. Zobrazte rotačńı kužel výšky v s podstavou o středu S a poloměru r v p̊udorysně. V bodě T
na plášti kužele sestrojte tečnou rovinu kužele.
{4(10; 10; 8), S[5; 5; 0], r = 4,5, v = 11, T [8; 5; ?]}

14. Kosý čtyřboký hranol má čtvercovou podstavu ABCD o úhlopř́ıčce AC v p̊udorysně a
bočńı hranu AA′. Protněte ho rovinou ρ = MNP .
{4(8; 7; 9), A[0; 6; 0], C[10; 2; 0], A′[3; 3; 7], M [0; 6; 7], N [10; 0; 0], P [0;−9; 0]}

15. Pravidelný čtyřboký jehlan stoj́ıćı na p̊udorysně daný vrcholem V a podstavným vr-
cholem A protněte rovinou ρ, která procháźı př́ımkou l = LM rovnoběžně s osou y.
{4(9; 11; 11,5), V [5; 3; 12], A[0; 5; 0], L[5;−3; 2], M [0; 5; 6]}

16. Pravidelný pětiboký jehlan o vrcholu V stoj́ıćı na p̊udorysně s podstavou ABCDE da-
nou vrcholem A protněte rovinou ρ, která procháźı středem výšky jehlanu rovnoběžně
s př́ımkami AV , CD. {izometrie, V [−0,5; 4,5; 5], A[3; 6; 0]}

17. Pravidelný šestiboký hranol stoj́ıćı na p̊udorysně má podstavu danou středem S a vr-
cholem A. Výška hranolu je v. Protněte ho rovinou ρ = MNP . {|�(x, z)| = 105◦,
|�(y, z)| = 120◦, S[2; 4; 0], A[5; 0; 0], v = 10, P [10; 0; 0], N [0; 0; 6], M [0; 6; 5]}
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18. Sestrojte řez kosého čtyřbokého jehlanu se čtvercovou podstavou o úhlopř́ıčce AC v p̊u-
dorysně a vrcholu V rovinou ρ.
{4(8; 7; 9), A[6; 0; 0], C[2; 8; 0], V [5; 3; 7], ρ(∞; 10; 3)}

19. Zobrazte těleso, které vznikne z rotačńıho válce s podstavou o středu S a poloměru r
v nárysně seř́ıznut́ım rovinou ρ. {4(10; 11; 12), S[3; 0; 4], r = 4, ρ(5; 4;−9)}

20. Sestrojte řez rotačńıho válce s podstavou o středu S a poloměru r v p̊udorysně rovinou ρ.
Výška válce je v. {4(10; 11; 12), v = 10, S[4,5; 5; 0], r = 4,5, ρ(10;∞; 8)}

21. V rovině ρ najděte všechny body, které maj́ı od př́ımky o = KL vzdálenost r.
{4(9; 10; 11), ρ(−6; 3; 6), K[6; 0; 4], L[6; 10; 4], r = 4}

22. Sestrojte pr̊unik př́ımky m = PM s kosým šestibokým hranolem, jehož dolńı podstava
lež́ıćı v p̊udorysně je daná středem S a vrcholem A a horńı podstava má vrchol v bodě A′.
{4(10; 11; 12), P [2; 9; 0], M [9; 2; 9], S[7; 6; 0], A[4; 7; 0], A′[0; 5; 8]}

23. Kosý čtyřboký jehlan, který má čtvercovou podstavu o středu S a vrcholu A v p̊udorysně
a vrchol V , protněte př́ımkou m = MN .
{4(10; 11; 12), S[0; 5; 0], A[−4; 4; 0], V [1; 4,5; 8], M [0; 10; 7], N [3; 0; 1]}

24. Na př́ımce p = KL najděte body, které maj́ı od př́ımky o = MN vzdálenost r.
{|�(x, z)| = 120◦, |�(y, z)| = 105◦, K[10; 4; 6], L[2; 7; 4], M [5;−2; 5], N [5; 7; 5], r = 4,5}

25. Na př́ımce m = LM určete bod K tak, aby př́ımka V K měla od p̊udorysny odchylku α.
{4(10; 11; 12), L[9; 6; 2], M [0; 5; 2], V [4; 3; 7], α = 60◦}

26. Sestrojte pr̊unik př́ımky p = PN s kosým kruhovým kuželem o vrcholu V a podstavou
o středu S a poloměru r v p̊udorysně.
{4(8; 9; 9), S[0; 2; 0], V [−3,5; 2; 8], r = 5, P [−1,5; 11,5; 0], N [0,5;−6; 7]}

27. Kosý čtyřboký hranol se čtvercovou podstavou ABCD v p̊udorysně a bočńı hranou AA′

protněte př́ımkou m = PM .
{izometrie, A[4; 0; 0], C[0; 4; 0], A′[5;−2,5; 5], P [8; 0; 0], M [−3; 2; 4]}

28. Kosý kruhový válec s podstavou o středu S a poloměru r v nárysně a se středem druhé
podstavy v bodě S′ protněte př́ımkou p = PN .
{|�(x, z)| = 135◦, |�(y, z)| = 105◦, S[5; 0; 5], S′[10; 10; 5], r = 5, P [3; 3; 0], N [5; 6; 5]}

29. Kruhový kužel s podstavou o středu S a poloměru r v p̊udorysně a vrcholem V protněte
př́ımkou m = MN .
{izometrie, S[2; 2; 0], r = 5, V [4; 6; 12], M [2; 6; 2], N [2; 0; 5]}

30. Hyperbolický paraboloid je dán ř́ıdićımi př́ımkami a = AP , b = BN a ř́ıdićı rovinou
ν = xz. Sestrojte jeho tvořićı př́ımky (ještě aspoň tři z každého regulu), tečnou rovinu
v jeho bodě T , osu a vrchol.
{izometrie, A[−2; 0; 4], P [−2;−7; 0], B[5; 7; 0], N [5; 0; 9], T [4; 2,5; ?]}

31. Hyperbolický paraboloid je dán př́ımkami a, b = MN a ř́ıdićı rovinou µ = yz. Zobrazte
jeho př́ımky obou regul̊u (aspoň ještě tři z každého regulu) a tečnou rovinu v bodě T .
{a = x, M [−4; 5; 5], N [4; 0; 5], T [0; ?; 5], |�(x, z)| = 105◦, |�(y, z)| = 135◦}

32. Hyperbolický paraboloid je dán zborceným čtyřúhelńıkem ABCD. Sestrojte jeho tvořićı
př́ımky obou regul̊u, osu, vrchol a stopy hlavńıch rovin.
{izometrie, A[7; 6; 0], B[10; 0; 7], C[3; 0; 0], D[0; 6; 9]}
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33. Ř́ıdićımi křivkami zborcené plochy jsou dvě p̊ulkružnice k, k′ nad p̊udorysnou, kružnice
k(S, r) lež́ı v nárysně, kružnice k′(S′, r) v rovině rovnoběžné s nárysnou a př́ımka a jdoućı
středem úsečky SS′ kolmo k nárysně. Napǐste název plochy a sestrojte jej́ı tvořićı př́ımky
v bodech, které rozděluj́ı p̊ulkružnici k na 6 shodných d́ıl̊u.
{izometrie, S[4; 0; 0], S′[0; 8; 0], r = 5}

34. Ř́ıdićımi křivkami zborcené plochy jsou kružnice k(S, r) v µ, př́ımka a = AM a p̊udo-
rysna π. Sestrojte tvořićı př́ımky plochy v rovinách rovnoběžných s π, které maj́ı kóty
2, 4, 6, 8, 10, a všechny torzálńı př́ımky plochy s jejich kuspidálńımi body.
{|�(x, z)| = 105◦, |�(y, z)| = 120◦, S[0; 7; 6], r = 5, A[5; 5; 6], M [0; 10; 13]}

35. Zborcená plocha je dána ř́ıdićı kružnićı k(S, r) v bokorysně µ = yz, ř́ıdićı př́ımkou a = AB
a ř́ıdićı rovinou ν = xz (nárysnou). Sestrojte tvořićı př́ımky plochy v bodech, které děĺı
úsečku AB na osm shodných d́ıl̊u i v bodech A,B.
{|�(x, z)| = 135◦, |�(y, z)| = 120◦, S[0; 5; 5], r = 5, A[10; 12; 0], B[10; 0; 5]}

36. Ř́ıdićımi křivkami zborcené plochy jsou p̊ulkružnice k(S, r) v polorovině y = 0, z ≥ zS ,
k′(S′, r′) v polorovině y = yS′ , z ≥ zS′ a př́ımka a = y. Sestrojte tvořićı př́ımky plochy
v rovinách z = κx, κ = 0,±

√
3,±1,±

√
3

3 , a najděte torzálńı př́ımky s kuspidálńımi body.
Uvažujte část plochy mezi rovinami ř́ıdićıch kružnic.
{izometrie, S[0; 0;−2], r = 8, S′[0; 8; 0], r′ = 5}

37. Hrana vratu pravotočivé rozvinutelné plochy šroubové procháźı bodem A, má osu o kolmou
k p̊udorysně a výšku závitu v. Zobrazte tu část plochy včetně tvořićıch př́ımek mezi hranou
vratu a p̊udorysnou, která se nacháźı uvnitř souosé rotačńı válcové plochy o poloměru r
v rozsahu 3

4v. Osa o procháźı bodem P .
{|�(x, z)| = 135◦, |�(y, z)| = 105◦, A[3; 6,5; 0], v = 12, P [3; 4; 0], r = 6}

38. Zobrazte jeden závit levotočivého šroubového konoidu vytvořeného úsečkou AB. Osa o
šroubového pohybu splývá s osou z, výška závitu je v. V bodě T plochy sestrojte jej́ı
tečnou rovinu.
{|�(x, z)| = 105◦, |�(y, z)| = 135◦, A[2; 0; 0], B[6; 0; 0], T [0; 4; v/3], v = 12}

39. Zobrazte jeden závit pravoúhlé uzavřené př́ımkové šroubové plochy, kterou vytvář́ı při pra-
votočivém šroubovém pohybu o ose o = z a výšce závitu v úsečka AB. Zobrazte šroubovice
bod̊u A,B a tvořićı úsečky plochy (12 poloh vyšroubované úsečky AB). V bodě T plochy
sestrojte jej́ı tečnou rovinu. {4(10; 9,5; 11,5), v = 12, A[0; 5; 0], B[0; 2; 0], T [2; ?; 5]}

40. Zobrazte jeden a čtvrt závitu uzavřené šroubové plochy, kterou vytvář́ı při levotočivém
šroubovém pohybu o ose o = z a výšce závitu v př́ımka OA. Sestrojte tečnou rovinu plochy
v jej́ım bodě T . Uvažujte jen část plochy ohraničenou šroubovićı bodu A a osou o.
{|�(x, z)| = 105◦, |�(y, z)| = 135◦, O[0; 0; 0], A[3; 5; 0], T [−3; 2; ?], v = 12}

41. Pomoćı zářezové metody zobrazte zastřešený objekt výšky v nad daným p̊udorysem.
Střešńı roviny maj́ı spád 1 : 1, okap lež́ı ve výšce v. Okapový mnohoúhelńık je ABCDEF ,
zakázané okapy jsou AB a roh GDE. Kóty a souřadnice jsou uvedeny v metrech. Užijte
měř́ıtko 1 : 100. {4(8; 6; 7), Y [3,5; 15] – vzhledem k levému dolńımu rohu, |(O)O′| = 8 cm,
|[O]O′′| = 6 cm, A[7; 0], B[7; 3], C[4; 3], D[4; 7], E[0; 7], F [0; 0], G[4; 5], v = 3}

42. Zářezovou metodou zobrazte v pravoúhlé axonometrii 4(8; 6; 7) střechu nad daným p̊udo-
rysem. Okapový mnohoúhelńık je OABCDE, zakázané okapy jsou BG a DE. Okapy jsou
ve výšce v, střešńı roviny maj́ı spád 1 : 1. Souřadnice jsou uvedeny v metrech. Použijte
měř́ıtko 1 : 100.
{O[0; 0], A[0; 10], B[10; 7,5], C[3,5; 7,5], D[3,5; 5], E[0; 5], G[6,5; 7,5], v = 2,5}
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