
Kapitola 1

Kolmá axonometrie

1.1 Základńı pojmy

Definice: Kolmé promı́táńı na jednu hlavńı axonometrickou pr̊umětnu Ω a tři po-
mocné vzájemně kolmé pr̊umětny (π(xy) p̊udorysna, ν(xz) nárysna, µ(yz) boko-
rysna) nazýváme kolmá axonometrie.

axonometrie - kolmé promı́táńı na tři
vzájemně kolmé pomocné pr̊umětny
a čtvrtou k nim kosou axonometrickou
pr̊umětnu

redukovaná axonometrie - kolmé pro-
mı́táńı na dvě kosé pr̊umětny (axono-
metrická a p̊udorysna)

jelikož máme tři pomocné roviny, tak jejich pr̊usečnice s axonometrickou pr̊umětnou
vytvář́ı tzv. axonometrický trojúhelńık XY Z
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1.1.1 Axonometrický trojúhelńık a osový kř́ıž

Ω - axonometrická pr̊umětna
π(xy) - p̊udorysna, ν(xz) - nárysna,
µ(yz) - bokorysna,
x, y, z - souřadné osy
π ∩ ν = x; π ∩ µ = y; ν ∩ µ = z
x ∩ y ∩ z = O - počátek soustavy
souřadné
xa, ya, za - kolmé pr̊uměty souřadných
os do Ω
xa ∩ ya ∩ za = Oa - počátek soustavy
souřadné promı́tnutý do Ω
4XY Z - axonometrický trojúhelńık
Ω 6‖ π ⇒ Ω ∩ π = XY
Ω 6‖ ν ⇒ Ω ∩ ν = XZ
Ω 6‖ µ⇒ Ω ∩ µ = Y Z
X ∈ xa ⊥ Y Z, Y ∈ ya ⊥ XZ,
Z ∈ za ⊥ XY

1.1.2 Otáčeńı pomocných pr̊uměten

souřadné osy nelež́ı v axonometrické pr̊umětně Ω, pouze je do ńı promı́táme a tud́ıž
dojde ke zkresleńı jednotek na všech osách, pro práci se souřadnicemi muśıme
nejdř́ıve otočeńım pomocných pr̊uměten do axionometrické naj́ıt otočené pr̊uměty
os

p̊udorysnu otáč́ıme do axonometrické
pr̊umětny kolem XY :

x ⊥ y∧ X ∈ x
Y ∈ y =⇒ xo ⊥ yo∧

X ∈ xo
Y ∈ yo

0 ∈ z ⊥ π ⇒ 0o ∈ za
otočený počátek 0o lež́ı v pr̊useč́ıku
Thaletovy kružnice kτ (XY ) nad pr̊u-
měrem XY a osy za

stejně otáč́ıme i zbývaj́ıćı pr̊umětny
- každá souřadná osa lež́ı ve dvou
pomocných pr̊umětnách, ale nám stač́ı
naj́ıt jenom jeden jej́ı otočený obraz
v otočeńı libovolné pr̊umětny

axonometrický trojúhelńık XY Z je vždy ostroúhlý, pokud je
- rovnoramenný, pak určuje tzv. dimetrii (na 2 osách jsou stejně zkreslené jednotky)
- rovnostranný, tak hovoř́ıme o izometrii (na všech osách stejně zkreslená jednotka -
pokud neřeš́ıme metrickou úlohu1 nebo nepracujeme s pr̊umětem kružnice, můžeme
použ́ıt jednotku bez zkresleńı 1cm (obrázek kresĺıme mı́rně zvětšený asi 1,25:1)
- axonometrický trojúhelńık se zadává velikostmi stran 4(XY, Y Z,XZ)

1hledáńı rozměr̊u objekt̊u
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1.1.3 Zobrazeńı bodu

bod A je jednoznačně určen dvojićı pr̊umět̊u Aa a A1 (př́ıpadně A2 A3) jejichž spoj-
nice lež́ı na ordinálách (směry rovnoběžné s osami kolmými k př́ıslušným pr̊umětnám
za ⊥ π, ya ⊥ ν, xa ⊥ µ)

Axa - x-ová souřadnice
Aya - y-ová souřadnice
Aza - z-ová souřadnice
A1a - axo. p̊udorys
A2a - axo. nárys
A3a - axo. bokorys
Aa - axo. pr̊umět bodu A plat́ı:
AaA3a ‖ A1aAya ‖ A2aAza ‖ xa
AaA2a ‖ A1aAxa ‖ A3aAza ‖ ya
AaA1a ‖ A2aAxa ‖ A3aAya ‖ za
xA, yA, zA - nanáš́ıme zkreslené

1.1.4 Zobrazeńı př́ımky

př́ımka je jednoznačně určena svým
axonometrickým a např. prvńım pr̊u-
mětem

p̊udorysný stopńık:
qa ∩ q1a = P1a ≡ Pa
nárysný stopńık:
xa ∩ q1a = N1a

za−→ N2a ≡ Na ∈ qa
bokorysný stopńık:
ya ∩ q1a = M1a

za−→M3a ≡Ma ∈ qa

1.1.5 Zobrazeńı roviny

pσ - p̊udorysná stopa
nσ - nárysná stopa
mσ - bokorysná stopa
aσ - axonometrická stopa
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1.1.6 Pr̊usečnice dvou rovin
hledáme pr̊useč́ıky př́ıslušných stop,
existuj́ı 3 pr̊useč́ıky/stopńıky, k určeńı
pr̊usečnice nám stač́ı ale libovolné dva

pα ∩ pβ = Pra - p̊udorysný stopńık
nα ∩ nβ = Nra - nárysný stopńık
mα ∩mβ = Mra - bokorysný stopńık

ra = PraNraMra - axo. pr̊umět
r1a = P1rN1rM1r - p̊udorysný pr̊umět

1.1.7 Pr̊useč́ık př́ımky a roviny

př́ımkou q prolož́ıme pomocnou rovinu
α kolmou např. k π:
pα ≡ q1a; pα ∩ xa = αx
αx ∈ nα ‖ za

najdeme pr̊usečnici r rovin σ a α:
pσ ∩ pα = Pr ≡ P1a
nσ ∩ nα = Nr

za−→ N1a ∈ q1a
ra = PraNra, r1a ≡ q1a

př́ımky q a r jsou r̊uznoběžné, je-
jich pr̊useč́ık je hledaný pr̊useč́ık
př́ımky q a roviny σ:
qa ∩ ra = Ra

za−→ R1a ∈ q1a
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1.2 Konstrukce tělesa

1.2.1 Odvozeńım souřadnic

Pro zjednodušeńı tělesa stav́ıme na p̊udorysnu. Nejprve otoč́ıme p̊udorysnu π(xy)
a nárysnu ν(xz) do axonometrické pr̊umětny Ω(XY Z), nejen abychom odvodili
zkresleńı jednotek na souřadných osách, ale i podstava hranolu lež́ı v p̊udorysně,
můžeme ji tedy v otočeńı πo(xoyo) ∈ Ω rovnou sestrojit jako čtverec ve skutečné ve-
likosti. Pro návrat do prvńıch pr̊umět̊u můžeme využ́ıt bud’ afinitu A nebo odvozeńı
souřednic. Vrcholy E,F doplńıme pomoćı souřadnic.

1. otočeńı p̊udorysny π(xy) do axonometrické pr̊umětny Ω:
S(XY ) - střed úsečky XY , kτ (XY ) - Thaletova kružnice nad pr̊uměrem XY se
středem S(XY )

kτ (XY )∩ za = 0o - pro odvozeńı souřadnic vyb́ıráme obvykle bod lež́ıćı mimo
4XY Z
xo = 0oX
yo = 0oY

∧ xo ⊥ yo!

2. stejně otoč́ıme nárysnu ν(xz) do axonometrické pr̊umětny Ω
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3. protože čtvercová podstava ABCD lež́ı v p̊udorysně, můžeme rovnou sestrojit
jej́ı otočený obraz AoBoCoDo:

a) naneseme skutečné souřadnice bodu A na př́ıslušné otočené osy a sestroj́ıme Ao
(protože jsou xo ⊥ yo pracujeme s klasickou kartézkou soustavou souřadnou)

b) sestroj́ıme čtverec AoBoCoDo ve skutečné velikosti a tvaru

c) bod A1a odvozeńım souřadnic:

Ax
za−→ Axa ∈ xa

Ay
za−→ Aya ∈ ya

=⇒ A1aAxa ‖ ya
A1aAya ‖ xa

d) z otočeńı můžeme zbývaj́ıćı body vrátit bud’ pomoćı afinityA(XY, Ao −→ A1a)
nebo opět odvozeńım jejich souřadnic (na obrázku je použito odvozeńı souřadnic)

4. zkresleńı z−kóty bodu E:
zo jsme našli v otočeńı nárysny ν(xz) do axo. pr̊umětny Ω s osou otáčeńı XZ
muśı tedy platit:

Ez
ya−→ Eza ∈ za ∧ EzEza ⊥ XZ

|Eza0a| = |EaE1a| ∧ Eza0a ‖ EaE1a

5. bod Fa odvod́ıme pomoćı rovnoběžnosti

6. pokud neńı uvedeno jinak, v kolmé axonometrii při stanovováńı viditelnosti
vždy vycháźıme z

”
nadhledu“:

a) rovnou můžeme vytáhnout obrys tělesa B1aC1aD1aEaFa

b) hrana EaFa je ve výšce Ez > 0 a proto 4B1aC1aFa zastiňuje vrchol podstavy
A1a(Az = 0)
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1.2.2 Zářezová metoda

jedná se o relativně snadný zp̊usob, jak z konstrukčně jednoduchých p̊udorysných
a nárysných (bokorysných) pr̊umět̊u z Mongeovy projekce sestrojit jeden názorný

”
prostorový“ pr̊umět tělesa

1. otočeńı p̊udorysny π(xy) do axonometrické pr̊umětny Ω:

a) S(XY ) - střed úsečky XY , kτ (XY ) - Thaletova kružnice nad pr̊uměrem XY se
středem S(XY )

kτ (XY ) ∩ za = 0o1 - vyb́ıráme bod lež́ıćı uvnitř 4XY Z
xo1 = 0o1X
yo1 = 0o1Y

∧ xo1 ⊥ yo1!

b) otočené osy xo1, yo1 vysuneme ve směru osy za:
- na za zvoĺıme libovolný bod 01 ve vhodné2 vzdálenosti od 0a, kterým vedeme
rovnoběžky x1, y1 s otočenými osami xo1, yo1

2vysunuté pr̊uměty nesmı́ překrývat axonometrický pr̊umět
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2. otočeńı nárysny ν(xy) do axonometrické pr̊umětny Ω:

a) S(XZ) - střed úsečky XZ, kτ (XZ) - Thaletova kružnice nad pr̊uměrem XZ se
středem S(XZ)

kτ (XZ) ∩ za = 0o2 - vyb́ıráme bod lež́ıćı uvnitř 4XY Z
xo2 = 0o2X
zo2 = 0o2Z

∧ xo2 ⊥ zo2!

b) otočené osy xo2, zo2 vysuneme ve směru osy ya:
- na ya zvoĺıme libovolný bod 02 ve vhodné vzdálenosti od 0a, kterým vedeme
rovnoběžky x2, z2 s otočenými osami xo2, zo2

3. otočeńı bokorysny µ(yz) do axonometrické pr̊umětny Ω:
sestrojujeme pouze pro složitá tělesa, kdy nám nestač́ı p̊udorysný a nárysný
pr̊umět, ale obecně nám ke konstrukci axonometrického pr̊umětu zářezovou
metodou stač́ı libovolná dvojice pomocných pr̊umět̊u

do vysunutých souřadných soustav vykresĺıme př́ıslušné pr̊uměty a jednotlivé body
odvod́ıme pomoćı paprsk̊u rovnoběžných se směry vysunut́ı
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