
Kapitola 8

Řezy těles

8.1 Trojboký hranol

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 p̊udorys-
ně, můžeme ji tedy v otočeńı πo(xoyo) ∈ Ω rovnou sestrojit jako rovnostranný
trojúhelńık ve skutečné velikosti. Pro návrat do prvńıch pr̊umět̊u můžeme využ́ıt
bud’ afinitu A nebo odvozeńı souřednic. Vrchol D horńı podstavy doplńıme pomoćı
souřadnic. Prvńı bod řezu najeme využit́ım pomocné roviny proložené bočńı hranou
kolmo k p̊udorysně, zbývaj́ıćı body řezu doplńıme afinitou.

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!
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2. stejně otoč́ıme nárysnu ν(xz) do axonometrické pr̊umětny Ω

3. sestroj́ıme axonometrické p̊udorysy bod̊u A,B,D

a) bod A1a odvozeńım souřadnic:

Ax
za−→ Axa ∈ xa

Ay
za−→ Aya ∈ ya

=⇒ A1aAxa ‖ ya
A1aAya ‖ xa

b) bod B1a odvozeńım souřadnic:

Bx
za−→ Bxa ∈ xa

By
za−→ Bya ∈ ya

=⇒ B1aBxa ‖ ya
B1aBya ‖ xa

c) bod D1a odvozeńım souřadnic:

Dx
za−→ Dxa ∈ xa

Dy
za−→ Dya ∈ ya

=⇒ D1aBxa ‖ ya
D1aDya ‖ xa

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

Dz = 12
ya−→ Dza ∈ za ∧ DzDza ⊥ XZ

|Dza0a| = |DaD1a| ∧ Dza0a ‖ DaD1a

pokud se z−kóta na ose zo nevejde na paṕır, můžeme použ́ıt polovičńı hodnotu
a tu po zkresleńı nanést dvakrát
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5. konstrukce stop roviny řezu ϕ:
rovina ϕ je rovnoběžná s osou x, p̊udorysná pϕ a nárysná nϕ stopa budou
rovnoběžné s xa a budou procházet body ϕy ∈ ya a ϕz ∈ za, což jsou zkreslené
souřadnice roviny, bokorysná stopa mϕ = ϕyϕz

6. protože rovnostranný trojúhelńık podstavy ABC lež́ı v p̊udorysně, můžeme
rovnou sestrojit jej́ı otočený obraz AoBoCo:

a) naneseme skutečné souřadnice bod̊u A,B na př́ıslušné otočené osy a sestroj́ıme
Ao, Bo (protože jsou xo ⊥ yo pracujeme s klasickou kartézkou soustavou sou-
řadnou) pokud najdeme Ao můžeme pro nalezeńı Bo použ́ıt afinitu:
A(XY, A1a −→ Ao)
A : B1a −→ Bo

B1aA1a ∩XY = i
Bo ∈ iAo; B1aBo ⊥ XY

b) sestroj́ıme rovnostranný trojúhelńık AoBoCo ve skutečné velikosti a tvaru

c) z otočeńı můžeme zbývaj́ıćı body vrátit bud’ pomoćı afinity nebo opět odvo-
zeńım jejich souřadnic:
afinita A(XY ;Bo −→ B1a)
A : Co −→ C1a
CoBo ∩XY = ii
C1a ∈ iiB1a; C1aCo ⊥ XY
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7. řez hranolu rovinou ϕ

a) hranou AD prolož́ıme pomocnou rovinu α kolmou k π(x, y):
pα = A1aD1a; pα ∩ xa = N1a; N1a ∈ nα ‖ za

b) najdeme pr̊usečnici r rovin α a ϕ:
pα ∩ pϕ = Par; nα ∩ nϕ = Nar; ra = ParNar

c) pr̊useč́ık: ra ∩ A1aDa = A∗
a
1

d) zbývaj́ıćı vrcholy řezu odvod́ıme afinitou A(pϕ;A1a −→ A∗
a):

A : B1a −→ B∗
a

B1aA1a ∩ pϕ = iii
B∗
a = iiiA∗

a ∩B1aEa

A : C1a −→ C∗
a

C1aA1a ∩ pϕ = iv
C∗
a = ivA∗

a ∩ C1aFa

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

”
nadhledu“ a zvýrazńıme část

”
nad“ rovinou řezu ϕ:

a) rovnou můžeme vytáhnout obrys tělesa A∗
aDaEaFaC

∗
a

b) hrana DaFa je rovnoběžná s p̊udorysnou zD = zF = 12, hrana B1aEa jde
z zB = 0 do zE = 12 a proto DaFa je viditelná, vrchol B∗

a a hrany z něj
vycházej́ıćı neviditelné

1každý bod v kolmé axonometrii je určen dvoj́ıćı pr̊umět̊u, pro body řezu ale p̊udorysné pr̊uměty
kv̊uli přehlednosti odvozovat nebudeme
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8.2 Čtyřboký jehlan

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 jehlanu lež́ı v p̊udorysně,
můžeme ji tedy v otočeńı πo(xoyo) ∈ Ω rovnou sestrojit jako čtverec ve skutečné
velikosti. Pro návrat do prvńıch pr̊umět̊u můžeme využ́ıt bud’ afinitu A nebo od-
vozeńı souřednic. Vrchol V doplńıme pomoćı souřadnic. Vrchol V doplńıme pomoćı
souřadnic. Prvńı bod řezu najeme využit́ım pomocné roviny proložené bočńı hranou
kolmo k p̊udorysně, zbývaj́ıćı body řezu doplńıme kolineaćı.

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

3. sestroj́ıme axonometrické p̊udorysy bod̊u A,B

a) bod A1a odvozeńım souřadnic:

Ax
za−→ Axa ∈ xa

Ay
za−→ Aya ∈ ya

=⇒ A1aAxa ‖ ya
A1aAya ‖ xa
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b) bod B1a odvozeńım souřadnic:

Bx
za−→ Bxa ∈ xa

By
za−→ Bya ∈ ya

=⇒ B1aBxa ‖ ya
B1aBya ‖ xa

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

Vz = 17
ya−→ Vza ∈ za ∧ VzVza ⊥ XZ

|Vza0a| = |VaV1a| ∧ Vza0a ‖ VaV1a

pokud se z−kóta na ose zo nevejde na paṕır, můžeme použ́ıt polovičńı hodnotu
a tu po zkresleńı nanést na osu tělesa dvakrát

5. konstrukce stop roviny řezu ϕ:
rovina ϕ je rovnoběžná s osou y, p̊udorysná pϕ a bokorysná mϕ stopa budou
rovnoběžné s ya a budou procházet body ϕy ∈ ya a ϕz ∈ za, což jsou zkreslené
souřadnice roviny, nárysná stopa nϕ = ϕxϕz

6. protože čtvercová podstava ABCD lež́ı v p̊udorysně, můžeme rovnou sestrojit
jej́ı otočený obraz AoBoCoDo:

a) naneseme skutečné souřadnice bod̊u A,B na př́ıslušné otočené osy a sestroj́ıme
Ao, Bo (protože jsou xo ⊥ yo pracujeme s klasickou kartézkou soustavou sou-
řadnou) pokud najdeme Ao můžeme pro nalezeńı Bo použ́ıt afinitu:
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A(XY, A1a −→ Ao)
A : B1a −→ Bo

B1aA1a ∩XY = i
Bo ∈ iAo; B1aBo ⊥ XY

b) sestroj́ıme čtverec AoBoCoDo ve skutečné velikosti a tvaru

c) z otočeńı můžeme zbývaj́ıćı body vrátit bud’ pomoćı afinity nebo opět odvo-
zeńım jejich souřadnic:
afinita A(XY ;Bo −→ B1a)
A : Co −→ C1a
CoBo ∩XY = ii
C1a ∈ iiB1a; C1aCo ⊥ XY

d) vrchol D1a můžeme odvodit afinitou nebo využ́ıt́ım rovnoběžnosti podstavy

7. řez jehlanu rovinou ϕ

a) hranou AV prolož́ıme pomocnou rovinu α kolmou k π(x, y):
pα = A1aV1a; pα ∩ ya = M1a; M1a ∈ mα ‖ za

b) najdeme pr̊usečnici r rovin α a ϕ:
pα ∩ pϕ = Par; mα ∩mϕ = Mar; ra = ParMar

c) pr̊useč́ık: ra ∩ A1aVa = A∗
a
2

2každý bod v kolmé axonometrii je určen dvoj́ıćı pr̊umět̊u, pro body řezu ale p̊udorysné pr̊uměty
kv̊uli přehlednosti odvozovat nebudeme
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d) zbývaj́ıćı vrcholy řezu odvod́ıme kolineaćı K(pϕ;A1a −→ A∗
a):

K : C1a −→ C∗
a

C1aA1a ∩ pϕ = iii
C∗
a = iiiA∗

a ∩ C1aVa

K : D1a −→ D∗
a

D1aA1a ∩ pϕ = iv
D∗
a = ivA∗

a ∩D1aVa

K : B1a −→ B∗
a

B1aA1a ∩ pϕ = v
B∗
a = vA∗

a ∩B1aVa

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

”
nadhledu“:

a) rovnou můžeme vytáhnout obrys tělesa A∗
aVaC

∗
aD

∗
a

b) bod B∗
a ≡ Ba lež́ı na neviditelné hraně a je také neviditelný i hrany řezu z něj

vycházej́ıćı
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