
Kapitola 7

Konstrukce tělesa

7.1 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 ve-
likosti. Pro návrat do prvńıch pr̊umět̊u můžeme využ́ıt bud’ afinitu A nebo odvozeńı
souřednic. Vrchol V 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!

1
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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

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 = 15
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. 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:
A(XY, A1a −→ Ao)
A : B1a −→ Bo
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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

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

”
nadhledu“:

a) rovnou můžeme vytáhnout obrys tělesa A1aVaC1aD1a

b) bod B1a ≡ Ba lež́ı v p̊udorysně, hrana D1aVa stoupá od p̊udorysny do výšky
Vz > 0 a proto D1aVa je viditelná, vrchol B1a a hrany z něj vycházej́ıćı nevi-
ditelné
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7.2 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.

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
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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,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

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

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

”
nadhledu“:

a) rovnou můžeme vytáhnout obrys tělesa A1aB1aC1aFaDa

b) hrana EaB1a nelež́ı v p̊udorysně zE = 12 > 0, hrana A1aC1a lež́ı v p̊udorysně
a proto A1aC1a je neviditelná, vrchol Ea a hrany z něj vycházej́ıćı viditelné
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