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Rotacne plochy
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Definicia rotaénych pléch a Akladné pojmy

I
Definicia 1: Majme os o, uhol v 000, 2. MnoZina vSetkych obrazov boduAo v rotacii o vSetky uhly
v 0 (0, 2m) je kruznica k?, ktora prechadza bodomA, stred ma na osio a lezi v rovine
kolmej na oso. Rotana plocha® je Gtvar, ktory vznikne rotaciou bodov krivky k (k # o,
. k#k”) a je tvoreny vSetkymi kruznicamik” pre vSetky body A k. 0
0 — 0s rotéacie, .
k — uréujuca krivka,

kA — rovnobezkové kruznice:

- rovnikové(kR) — ich polomery tvoria lokalne maximum,
- hrdlové (k") — ich polomery tvoria lokalne minimum,

- kraterové(kX) — lezia v_dotykovej rovine,
- vSeobecnékh).

Definicia 2: Meridiany (poludniky)- krivky, ktoré vzniknu rezom rota ¢énej plochy polrovinami,
ktorych hrani énou priamkou je os rotacie.

Vlastnosti rota‘nej plochy: 1. VSetky merididny jednej rota¢nej plochy sd zhodné.
2. Rotafné plocha je siimerna podta osi rotacie.
3. Rotanda plocha je simerna podla vSetkych rovin obsahujlcich jej os.




Druhy rota énych pléch

a, singularne:
- rotaénd valcova plocha,
- rot. kuzelova plocha,

- 2 rovnobezné roviny
- rovina.

b, regularne: |
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Rota¢né hyperboloidy:
0=z

Gurova plocha:
stred O[O0, 0, 0],
X2+ 2+ 2 =12

Rota¢né elipsoidy:
stred O[0, 0, 0],0= z,
2 2 2
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Druhy rota énych ploch

Vajsablova, M.: Deskriptivna geometria pre GaK = 122

2. Anuloid (torus, spiricka plocha} plocha 4. stufia, vznika rotaciou kruznice okolo osi, ktora v rovine

kruznice lezi.

(@4 P+ 212 = 4 2024 )

3. VSeobecné roé plochy:




Obraz rotaénej plochy v Mongeovejprojekcii
|
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Uloha: Zostrojte obraz rota¢nej plochy, ktora je dana osou @ma uréujicou krivkou K[k, k).

RieSenie: Zostrojime niekol’ko rovnobezkovych kruznic, ktoré vzniknu rotaciou bodov krivky k
okolo osio. Ked’Ze 0so0 je kolma na podorysiu 1, podorys rovnobezkovej kruZnicek” je
kruznica k,* so stredom na osb, a polomeromr = |A,0,|, narys je Gséka s dzkou 2r simerna

podra osi 0,.
1. Zvolimelubovalny A O k, [A,0 Ky, A0 k).

2.kA=[S=0,, 1 =|A0].
3. k= AA"- Gsaka, A, O kA, k™ O 0y,
SO0, [SA=BAT]=r.

4. Zostrojime rovnobeZkové kruznice d’alSich
bodov kX, kY, ...

. y S X
5. Ak existujd, zostrojime hrdlovi kruznicu k- 12

a rovnikova kR.

Zaver: Podorys rotaénej plochy je medzikruZie
(prip.  kruh)  ohrani éené rovnobezkovymi
kruznicami s minimalnym a maximalnym
polomerom.

Obrys rotaénej plochy v naryse je m,, ¢o je
narys meridianu m, ktory lezi v rovine
rovnobeznej s narysiou:

my || X4,

rr

m, su krivky prechadzajuce bodmiA”, B’, ... aA”", B, ...

rot. plochy.
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Dotykovu rovinu rota'nej plochy najjednoduchSie ufime pomocou
doty¢nice k rovnobezkovej kruznici a datgice k meridianu.

Veta: Dotynice k merididanom rot&nej plochyv bodoch tej istej
rovnobeZzkovej kruZnice tvoria:

a) V bodoch rovnika, alebo hrdlovej kruznice tvoria rotaéna valcovu
plochu, ktorej osou je os rot&nej plochy.

b) V bodoch kraterovej kruznice, tvoria dotykovu rovinu.

c) Ak neplati a,b, tvoria rotaénd kuzePovu plochu, ktorej osou je os
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Obraz rotaénej plochy v kolmej axonometrii

I
Uloha: Zostrojte obraz rotagnej plochy, ktora je dana osouo = za meridianomm.

RieSenie:Zostrojime niekol’ko rovnobezkovych kruznic rotaénej plochy. Ked’Zze o = z, rovnobezkové
kruznice leZia v rovinach rovnobeznych so sUradniocmu rovinou 11X, Y). Ich obrazy v kolmej
axonometrii st elipsy, ktorych hlavné osi su na hlavnyle priamkach, teda rovnobezné s
axonometrickou stopoup roviny, diZky hlavnych polosi sa rovnaji ich polomeru. VeliajSie osi
tychto elips lezia na spadovych priamkach rovin rovobeznych sz ktoré leZia v premietacej
rovine A, ktora je premietacou rovinou aj osi o = z. Prienik premietacej roviny A s rotaénou
plochou je meridian m, ktory je mnoZinou spominanych vetlajSich vrcholov elips.
Rovinu A sklopime do axonometrickej priemetnepo ,
pomocou sklopenej polohy meridianu zostrojime
spatne axonometrické obrazy stredov obrazu
rovnobezkovych kruznic, ich hlavné a veHajSie
vrcholy. ’

KonStrukcia je uvedend na nasledujicej strane.
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Koné&rukcia obrazu rotaénej plochy v kolmej axonometf
I

1. Sklopime premietaciu rovinuA osi z do priemetne p a posuniemeZ) =(0) v smere sklapania
o PubovoPn dizku, aby sa sklopena poloha neprekryvala s obrazonota¢nej plochy.

2. V premietacej rovine A leZzi merididn m rotaénej plochy, ktory spaja ved’ajSie vrcholy
rovnobezkovych kruznic, zostrojime fn).

3. Zostrojime obraz PubovoPnej rovnobezkovej kruznice k, ktorej v sklopeni pozname (S)0O (o),
(C) O (m), elipsuk,:

« stredS; (S)0(0), S, 0z, (5) S,0z,

* hlavna os elipsyk, : A,B,|Ip, IA,S.| = B,S.I =1, v V)
kde r = |(S)(C), @)

AZEO,

+ vedlajSia os elipsyk,: (C) O (m), (C)C, Oz, C,D,0Op.

4. Uréenie bodu obrysu na rovnobezkovej kruznici —
pomocou dotykovej kuz&ovej plochy s vrcholom V:

* (V) je priese&nik dotyénice (m) v bode C) s (),
* V,0z, V)V,0z,

* z V, zostrojime dotynicu ku k,, dotykovy bod X
M, je na obryse.

4. Zostrojime obrazy dalSich rovnobeZkovych kruznic a zostrojime
obrysovu krivku (pokra¢ovanie na obrazku nie je z dovodu piéddnosti)
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ploche) v kolmej axonometrii

Uloha: Zostrojte obraz siete rovnobeZiek a meridianov (kazdych5°) na splostenom elipsoide, ktorého osou fe= z,
stred je O a meridianova elipsa ma osa=5cm, b=4cm.

RieSenie:

1. Sklopime premietaciu rovinu osiz do priemetnep a posunieme %) = (0) v smere sklapania d’ubovolna dizku, aby
sa sklopena poloha neprekryvala s obrazom rotmej plochy.

2. V premietacej rovine A lezi meridian m rotaénej plochy, ktory spaja ved’ajSie vrcholy rovnobezkovych kruznic,
zostrojime (m), ktory je elipsa s vedajSou osou naZ) = (0).

3. Zostrojime obraz rovnikak_.? podra postupu na predchadzajlcej strane.

4. Prvky rovnobezkovej kruznice k*> v sklopeni uréime pomocou normdly elipsy ) v bode (C), ktor4 zviera
s rovinou rovnika uhol 45, jej obraz k,*° zostrojime tiez pod’a predchédzajiceho postupu.

5. Zostrojime obrazy pélov - severného a juznéh®,S, P_’.

6. Obrazy meridianov su elipsy so spolenym priemerom PSP na osi rotacie. Priemer k nemu zdruzeny ufime v
rovine rovnika: =0, (z)E (0)
+ Nech A je na meridianem®, teda A,°= M0, @) - .

e Bod M,/ uréime na rovniku k.2 pomocou
perspektivnej afinity s 0souA_°B.° so smerom
kolmym na os, ktord zobrazi elipsuk? do
kruznice k'°.

o M5 k0, 0(M,°0,,M 450,) = 45,

. Ma45 O kao, Ma45|v|'45 O AaOBaO' kaO//\/

e Osi meridianovej elipsy doukime M o_A 0
Rytzovou konStrukciou.

7. Obrys elipsoidu je elipsa s 0solA,%B0, druha
0s je na ¢ = (0), douréime ju pomocou
dotyénic k sklopenému meridianu,
rovnobeznych so smerom sklapania.
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Ortografické zobrazenie

Kolmy priemet guPovej plochy do

roviny tieZz nazyvame ortografick &

zobrazenie. Kolma axonometria je

ortografické zobrazenie vo vSeobecnej
polohe, teda zemska os nie je rovnobezna
s priemetiou, ani nie je kolma na

priemetiiu.

Na obrazku je ukazka prace Studenta
vytvorena pomocou programu AutoCAD.
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Na obrazku je ukdZka prace Studenta obrazu zemepis siete govej plochy v kolmej
axonometrii.

KARTOGRATICKA  SIET

i

S,

35/4.GaK




