Rotacni plochy

Rotacni plocha vznika rotaci k7ivky k kolem ptimky 0 a piedpokladame, ze kiivka k nesplyva
s pfimkou 0 a nelezi v rovin¢ kolmé na pfimku o (obr. RO1).

Ktivku k nazyvame tvorici kiivkou rotacni plochy, pfimku 0 osou rotac¢ni plochy.

obr. RO1

Rovnobézkova kruznice (rovnobézka) ra je kruznice, ktera vznikne rotaci libovolného bodu
A tvotici kiivky kolem osy 0.

Meridian nazyvame fez rotacni plochy rovinou, prochazejici osou rotacni plochy; hlavni
meridian m je meridian lezici v roviné rovnobézné s primétnou.

Tecna rovina rotacni plochy je obvykle urc¢ena bud’ te¢nou meridianu (ty) a te¢nou
rovnobézkové kruznice (t;) nebo te€nou tvotici kiivky (tx) a te€nou rovnob&zkové kruznice

(t).

Normala rotacni plochy je kolmice na te¢nou rovinu v bodé dotyku.

Vlastnosti rotacnich ploch

o Rotacni plocha je soumérna podle své osy a podle roviny kazdého meridianu.

o Tecna rovina rotacni plochy je kolma k roviné meridianu prochazejici dotykovym
bodem.

o Tecné roviny rotacni plochy v bodech téZe rovnobézkové kruznice obaluji bud’ rotaéni
kuzelovou plochu, nebo rotacni valcovou plochu nebo rovinu.
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e Tecny meridianu v bodech téze rovnobézkové kruznice tvoii bud’ rota¢ni kuzelovou
plochu, nebo rota¢ni valcovou plochu nebo rovinu.

e Normala rotacni plochy protina osu nebo je s ni rovnob&zna.

e Normaly rotacni plochy v bodech téze rovnobézkové kruznice tvoti bud’ rotacni
kuzelovou plochu, nebo rota¢ni valcovou plochu nebo rovinu.

Rovnobézkova kruZnice se nazyva:

hrdlo, jestlize te¢ny podél této rovnobézky tvoii rota¢ni valcovou plochu a polomér je
lok&lnim minimem, (tj. ze v§ech okolnich rovnobézek je nejmensi),

rovnik, jestlize te¢ny podél této rovnob&zky tvoii rotacni valcovou plochu a polomér je
lok&lnim maximem, (tj. ze vSech okolnich rovnobézek je nejvétsi),

krater, jestlize te¢ny podél této rovnobe€zky tvoii rovinu.

Priklad

Rotac¢ni plocha je dana osou 0 a tvofici kiivkou k. Sestrojte tecnou rovinu v bodé M € k

Reseni:
1. Sestrojime narys a pudorys rovnobézkové kruznice r prochazejici bodem M.
2. Sestrojime v bod¢é M te¢nu t k rovnobézkové kruznici.
3. Sestrojime v bodé M te¢nu t' ke kiivee K.
4. Tecnarovina T je ur¢ena teCnamitat'.

Priklad

Rotacni plocha je dana osou 0 a meridianem m. Sestrojte te¢nou rovinu v bodé M € k, je-li
dano M,

ReSeni:

1. Sestrojime narys a padorys rovnobezkové kruznice r prochéazejici bodem M a
odvodime ptdorys bodu M.

2. Sestrojime v bodé M te¢nu t k rovnobézkové kruznici.

3. Na hlavnim meridianu ur¢ime bod M lezici na stejné rovnobéZzkové kruznici jako bod

M.

Sestrojime v bod¢ M tecnu ty k merididnu.

Pouzitim vlastnosti, Ze teCny meridianu v bodech téZe rovnobézkové kruznice se

protinaji na ose, sestrojime tecnu t' meridianu v bodé M.

ok
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6. Tecna rovina t je urena tecnamitat'.

Him

a) b)
obr. RO2
Priklad
Rotac¢ni plocha je dana osou 0 a meridianem m. Sestrojte prunik roviny p s touto plochou.
Reseni:

Na obr. RO3 jsou sestrojeny &tyfi body priniku roviny p s touto plochou. Body A, A jsme
sestrojili v pomocné roviné a,

(o je kolma k 0), body B, B v pomocné roviné B, (B je kolma k 0).

o
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obr. RO3

Klasifikace rotacnich ploch

Rozd¢leni rotacnich ploch (podle tvotici kiivky):

Plocha Tvorici kiivka Rota¢ni plocha
Piimkova Piimka p || 0 Vilcova

Ptimka p riiznobézna s o KuZelova

Ptimka p mimobéznd s o Jednodilny rotacni hyperboloid
Cyklicka Kruznice ke #,0e 8 Anuloid

Kruznice ke 3, 0 nelezi v B | Globoid
Kruznice ke 8,0e faSe o | Kulova plocha

Rota¢ni Elipsa Rotacni elipsoid

kvadrika Parabola Rotac¢ni paraboloid
Hyperbola (rotace okolo Jednodilny rotaéni hyperboloid
vedlejsi osy)
Hyperbola (rotace okolo Dvojdilny rota¢ni hyperboloid

hlavni osy)

Obecna

Obrys

Skutecnym obrysem rota¢ni plochy pfi pravouhlém promitani na rovinu rovnob€znou s osou
je meridian plochy.

Pti pravouhlém promitdni na rovinu kolmou k ose jsou skute¢nym obrysem hrdelni a
rovnikové kruznice plochy.

Zdanlivym obrysem rotaéni plochy pfi pravothlém promitani je primét skute¢ného obrysu.
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Rotacni kvadriky

Klasifikace

e singularni (vzniknou rotaci singularni kuzelosecky)

=

rota¢ni valcova plocha x*/a® + y?/a® = 1
2. rotadni kuzelova plocha x*/a® + y?/a® - 2/c> = 0

regularni (vzniknou rotaci regularni kuzelosecky okolo jeji osy)

1. kulova plocha ¥* + y* + 22 = r?
2. elipsoid x*/a® + y?/a® + 22/c* = 1
3. paraboloid x?/2p + y?/2q +2 =0
4. hyperboloid
jednodilny x°/a® + y*la® - 2°/c* = 1
dvojdilny -x*/a’-y*la* + 2°/c* = 1
Rez

Rezem rota¢ni kvadriky je kuZzelosecka.

Konstrukce fezu:



e najit 5 prvka (5 bodu, 3 body a 2 teCny ve dvou z nich apod.) a pouzit Pascalovu vétu,
e nebo v konkrétnich ptipadech najit urcujici prvky fezu (napft. hlavni osy elipsy, resp.
jejich rovnob€zné priaméty, tj. sdruzené primery).

Pruniky rotacnich ploch

Pouzijeme algoritmus pro prinik ploch, pouze pouzijeme specialni typ plochyp pro jednotlivé
vzajemné polohy (obr. RO4).

a. Pokud osy rotacnich ploch splyvaji, jsou prinikovymi kfivkami spolecné
rovnobézkové kruznice.

b. Pokud jsou osy rota¢nich ploch rovnobézné, volime jako plochu p rovinu kolmou na
osy.

c. Pokud jsou osy rota¢nich ploch riiznobézné, volime jako plochu p kulovou plochu se
sttedem v priiseciku os.

d. Pokud jsou osy rotac¢nich ploch mimobé&zné, pouzijeme obecny algoritmus.

obr. RO4

Prinikem rotac¢nich kvadrik je kiivka 4. stupné.

Priinik dvou rotaénich kvadrik se rozpadne na dvé kuzZeloseCky pravé tehdy, kdyz
existuje kulova plocha sou¢asné vepsana obéma kvadrikam.



