
Kapitola 1

Řezy těles

1.1 Řez tělesa rovinou

1.1.1 Řez kosého hranolu rovinou - MP

Na jedné z bočńıch hran tělesa najdeme prvńı bod řezu. Touto hranou prolož́ıme
pomocnou rovinu např. kolmou k p̊udorysně, pr̊usečnice pomocné roviny a roviny
řezu urč́ı pr̊useč́ık. Body řezu na daľśıch hranách najdeme pomoćı afinity. Otočeńım
roviny řezu a rovin stěn do p̊udorysny můžeme sestrojit śıt’ seř́ıznuté části tělesa.

1. na hraně AD najdeme bod A∗ řezu

a) hranou AD prolož́ıme pomocnou rovinu α kolmou k p̊udorysně:
A1D1 = p1α; p1α ∩ x1,2 = αx
αx ∈ n2α ⊥ x1,2

b) najdeme pr̊usečnici r rovin ϕ a α:

p1ϕ ∩ p1α = P1r
ord−→ P2r ∈ x1,2

n2ϕ ∩ n2α = N2r
ord−→ N1r ≡ αx

r :
r1 = P1rN1r = p1α

r2 = P2rN2r
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c) hledaný prvńı bod řezu A∗ je pr̊useč́ıkem AD a r:

A2D2 ∩ r2 = A∗2
ord−→ A∗1 ∈ A1D1

2. k nalezeńı daľśıch bod̊u řezu můžeme prokládat daľśı pomocné roviny hranami
nebo vyžijeme osovou afinitu

a) osová afinita mezi rovinou řezu ϕ a rovinou dolńı podstavy, což je p̊udorysna
π(xy) je určena osou a dvojićı odpov́ıdaj́ıćıch si bod̊u
osa: ϕ ∩ π(xy) = p1ϕ
dvojice bod̊u: A1 −→ A∗1
osová afinita: A(p1ϕ;A1 −→ A∗1)

b) pomoćı afinity A najdeme bod B∗:
A : B1 −→ B∗1
B1A1 ∩ p1ϕ = i (samodružný bod afinity)

iA∗1 ∩B1E1 = B∗1
ord−→ B∗2 ∈ B2E2

c) pomoćı afinity A najdeme bod C∗:
A : C1 −→ C∗1
C1B1 ∩ p1ϕ = ii (samodružný bod afinity)

iiB∗1 ∩ C1F1 = C∗1
ord−→ C∗2 ∈ C2F2

3. pro určeńı viditelnosti si muśıme vybrat, zda ji stanovýme pro část tělesa,
která z̊ustala

”
pod“ nebo

”
nad“ rovinou řezu, v tomto př́ıpadě voĺıme část

”
pod“ rovinou a proto část

”
nad“ z̊ustane jenom čárkovaně naznačena

a) vytáhneme silně obrysy v p̊udorysně i nárysně:
π(xy)− A1B1C1C

∗
1A
∗
1

ν(xz)− A2C2B2B
∗
2A
∗
2

b) v p̊udorysně urč́ıme zda je bod B∗1 viditelný:
bud’ vyjdeme z toho, že B∗ má nejvyšš́ı z−kótu ze všech bod̊u nebo např.
pr̊useč́ık úseček A1B1 a B1E1 - na AB má z−kótu 0, na BE mezi 0−10, takže
určitě výš

b) v nárysně urč́ıme zda je bod C∗2 viditelný:
vyjdeme z toho, že C∗ má největš́ı y−kótu ze všech bod̊u

c) seř́ıznutá část
”
pod“ rovinou řezu nezakrývá stopy, takže je můžeme vytáhnout

silně

4. otočeńı obrazce řezu do p̊udorysny
A∗1 ∈ s1ϕ ⊥ p1ϕ; s1ϕ ∩ p1ϕ = P1s ≡ (Ps)

A∗1
skl−→ (A∗) : zA∗ = v(A∗2, x1,2)A

∗
1(A

∗); rA∗ = |P1s(A
∗)| = |P1sA

∗
o|

A(p1ϕ;A∗1 −→ A∗o) : B∗1 −→ B∗o
B∗1A

∗
1 ∩ p1ϕ = i = B∗oA

∗
o ∩ p1ϕ; B∗1B

∗
o ⊥ p1ϕ

A(p1ϕ;A∗1 −→ A∗o) : C∗1 −→ C∗o
C∗1B

∗
1 ∩ p1ϕ = ii = C∗oB

∗
o ∩ p1ϕ; C∗1C

∗
o ⊥ p1ϕ
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1.1.2 Řez kosého jehlanu rovinou - MP

Na jedné z bočńıch hran tělesa najdeme prvńı bod řezu. Touto hranou prolož́ıme po-
mocnou rovinu např. kolmou k p̊udorysně, pr̊usečnice pomocné roviny a roviny řezu
urč́ı pr̊useč́ık. Body řezu na daľśıch hranách najdeme pomoćı kolineace. Otočeńım
roviny řezu a rovin stěn do p̊udorysny můžeme sestrojit śıt’ seř́ıznuté části tělesa.

1. na hraně AV najdeme bod A∗ řezu

a) hranou AV prolož́ıme pomocnou rovinu α kolmou k p̊udorysně:
A1V1 = p1α; p1α ∩ x1,2 = αx
αx ∈ n2α ⊥ x1,2

b) najdeme pr̊usečnici r rovin ϕ a α:

p1ϕ ∩ p1α = P1r
ord−→ P2r ∈ x1,2

n2ϕ ∩ n2α = N2r
ord−→ N1r ≡ αx

r :
r1 = P1rN1r = p1α

r2 = P2rN2r

c) hledaný prvńı bod řezu A∗ je pr̊useč́ıkem AV a r:

A2V2 ∩ r2 = A∗2
ord−→ A∗1 ∈ A1V1

2. k nalezeńı daľśıch bod̊u řezu můžeme prokládat daľśı pomocné roviny hranami
nebo vyžijeme středovou kolineaci

a) středovou kolineace mezi rovinou řezu ϕ a rovinou dolńı podstavy, což je
p̊udorysna π(xy) je určena vrcholem, osou a dvojićı odpov́ıdaj́ıćıch si bod̊u
vrchol: V1
osa: ϕ ∩ π(xy) = p1ϕ
dvojice bod̊u: A1 −→ A∗1
středová kolineace: K(V1, p1ϕ;A1 −→ A∗1)
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b) pomoćı kolineace K najdeme bod B∗:
K : B1 −→ B∗1
B1A1 ∩ p1ϕ = i (samodružný bod kolineace)

iA∗1 ∩B1V1 = B∗1
ord−→ B∗2 ∈ B2V2

c) pomoćı kolineace K najdeme bod C∗:
K : C1 −→ C∗1
C1B1 ∩ p1ϕ = ii (samodružný bod kolineace)

iiB∗1 ∩ C1V1 = C∗1
ord−→ C∗2 ∈ C2V2

d) pomoćı kolineace K najdeme bod D∗:
K : D1 −→ D∗1
D1A1 ∩ p1ϕ = iii (samodružný bod kolineace)

iiiA∗1 ∩D1V1 = D∗1
ord−→ D∗2 ∈ D2V2

3. pro určeńı viditelnosti si muśıme vybrat, zda ji stanovýme pro část tělesa,
která z̊ustala

”
pod“ nebo

”
nad“ rovinou řezu, v tomto př́ıpadě voĺıme část

”
pod“ rovinou a proto část

”
nad“ z̊ustane jenom čárkovaně naznačena

a) vytáhneme silně obrysy v p̊udorysně i nárysně:
π(xy)− A1B1C1D1

ν(xz)− A2C2C
∗
2D
∗
2A
∗
2

b) v p̊udorysně urč́ıme zda je obrazec řezu viditelný:
vyjdeme z toho, že V má nejvyšš́ı z−kótu ze všech bod̊u, body řezu lež́ıćı
na hranách maj́ı sice nižš́ı z−kóty, ale nejsou nič́ım zast́ıněny

b) v nárysně urč́ıme zda je bod B∗2 viditelný:
vyjdeme z toho, že B∗1 má největš́ı y−kótu ze všech bod̊u, takže B∗2 je viditelný,
neviditelná je pouze hrana D2D

∗
2

c) seř́ıznutá část
”
pod“ rovinou řezu nezakrývá stopy, takže je můžeme vytáhnout

silně

4. otočeńı obrazce řezu do p̊udorysny
A∗1 ∈ s1ϕ ⊥ p1ϕ; s1ϕ ∩ p1ϕ = P1s ≡ (Ps)

A∗1
skl−→ (A∗) : zA∗ = v(A∗2, x1,2)A

∗
1(A

∗); rA∗ = |P1s(A
∗)| = |P1sA

∗
o|

pro odvozeńı daľśıch bod̊u použijeme osovou afinitu: A(p1ϕ;A∗1 −→ A∗o)

A(p1ϕ;A∗1 −→ A∗o) : B∗1 −→ B∗o
B∗1A

∗
1 ∩ p1ϕ = i = B∗oA

∗
o ∩ p1ϕ; B∗1B

∗
o ⊥ p1ϕ

A(p1ϕ;A∗1 −→ A∗o) : C∗1 −→ C∗o
C∗1B

∗
1 ∩ p1ϕ = ii = C∗oB

∗
o ∩ p1ϕ; C∗1C

∗
o ⊥ p1ϕ

A(p1ϕ;A∗1 −→ A∗o) : D∗1 −→ D∗o
D∗1A

∗
1 ∩ p1ϕ = iii = D∗oA

∗
o ∩ p1ϕ; D∗1D

∗
o ⊥ p1ϕ
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1.2 Śıt’ tělesa

1.2.1 Śıt’ seř́ıznuté části kosého jehlanu - MP

Otoč́ıme roviny bočńıch stěn do p̊udorysny, protože těleso na p̊udorysně stoj́ı, budou
osami otáčeńı př́ımo hrany podstavy.

1. vrcholem V prolož́ıme pomocnou rovinu β kolmo k π(xy) a kolmo k hranám
A1D1, B1C1:
V1 ∈ p1β ⊥ A1D1(⊥ B1C1)
skloṕıme β do π(xy):
|(V )V1| = zV = v(V2, x1,2) ∧ (V )V1v ⊥ p1β

2. otoč́ıme stěnu ADV :
|iv(V )| = |ivV 1o| ∧ V 1o ∈ p1β
A1 ≡ A1o, D1 ≡ D1o =⇒ 4A1D1V 1o

A∗1
p1β−→ A∗1o ∈ A1V 1o

D∗1
p1β−→ D∗1o ∈ D1V 1o
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3. otoč́ıme stěnu BCV :
|v(V )| = |vV 2o| ∧ V 2o ∈ p1β
B1 ≡ B1o, C1 ≡ C1o =⇒ 4B1C1V 2o

B∗1
⊥A1D1−→ B∗1o ∈ B1V 2o

C∗1
⊥A1D1−→ C∗1o ∈ C1V 2o

4. otoč́ıme stěnu ABV :
protože už známe skutečnou velikost hran AV,BV nemuśıme sklápět daľśı
pomocnou rovinu, ale rovnou sestroj́ıme otočený trojúhelńık A1B1V 3o:
|V 3oA1| = |V 1oA1| ∧ |V 3oB1| = |V 2oB1| =⇒ 4A1B1V 3o
body řezu můžeme rotovat kolem př́ıslušných p̊udorysných vrchol̊u podstavy:
rot(A1) : A∗1o −→ A∗3o
rot(B1) : B∗2o −→ B∗3o

5. otoč́ıme stěnu CDV :
|V 4oC1| = |V 2oC1| ∧ |V 4oD1| = |V 1oD1| =⇒ 4C1D1V 4o
body řezu můžeme rotovat kolem př́ıslušných p̊udorysných vrchol̊u podstavy:
rot(C1) : C∗2o −→ C∗4o
rot(D1) : D∗1o −→ D∗4o
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