
Plochy poPlochy poččíítataččovovéé grafikygrafiky

Plochy vzniklé:

rotací(Revolve),  šroubovým pohybem (Screw), vytažením 
(Extrude), šablonování křivky po trase (Sweep), potažením 
(Loft)



RotaRotaččnníí plochyplochy
((Revolve, LatheRevolve, Lathe))



ParametrickParametrickéé vyjvyj ááddřřeneníí rotarotaččnníí plochyplochy

• Plocha vznikne rotací tvořící křivky k kolem osy. Nechť je osou rotace 
souřadnicová osa z, tvořící křivkou je meridián k v souřadnicové
rovině (x,z). 
Křivka je dána parametricky: ( ) ( ) ( ),0,k t x t z t=   

• Parametrické vyjádření rotační plochy P(t,α):

( ) ( ) ( ) ( ), cos , sin ,P t x t x t z tα α α= ⋅ ⋅  
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ParametrickParametrickéé vyjvyj ááddřřeneníí rotarotaččnníí plochyplochy

• Křivka je dána parametricky:

( ) ( ) ( ) ( ), ,k t x t y t z t=   

• Parametrické vyjádření rotační plochy P(t,α):

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )2 2 2 2, cos , sin ,P t x t y t x t y t z tα α α = + ⋅ + ⋅
 
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ParametrickParametrickéé vyjvyj ááddřřeneníí rotarotaččnníí plochy maticplochy maticíí rotacerotace

• Křivka je dána parametricky:

( ) ( ) ( ) ( ), ,k t x t y t z t=   

• Parametrické vyjádření rotační plochy P(t,α) vzniklé rotací plochy kolem 
souřadnicové osy z.
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ParametrickParametrickéé vyjvyj ááddřřeneníí ššroubovroubovéé plochyplochy

• Plocha vznikne šroubovým pohybem tvořící křivky k, osou 
šroubového pohybu nechť je souřadnicová osa z, tvořící křivkou je 
meridián m v souřadnicové rovině (x,z). 

( ) ( ) ( ),0,m t x t z t=   

• Parametrické vyjádření šroubové plochy:
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VytvoVytvořřeneníí plochy vytaplochy vytažženeníím m -- ExtrudeExtrude

1.1. Profil – křivka daná parametricky

kolmá válcová plocha

( ) ( ) ( )[ ]0,, tytxtK =

( ) ( ) ( ), , ,P t v x t y t v=   

2.2. Plocha je dána prostorovou křivkou K(t) a směrovým vektorem površek u
obecné válcové plochy 

( ) ( ),P t v K t v u= + ⋅ �



VytaVytažženeníí se zmse změěnou velikosti profilunou velikosti profilu

• Nechť je v lokálním souřadnicovém systému dána tvořící křivka 
(profil)                            Plocha vznikne vytažením v kolmém směru a 
současným zvětšováním (zmenšováním) kružnice. Zvětšení je přímo 
úměrné vytažení s koeficient úměrnosti m. 

( ) ( ) ( )[ ]0,, tytxtK =

( ) ( ) ( ), , , ; 1, , 0,2P t v mv x t mv y t v v h t π= ⋅ ⋅ ∈ ∈  



ŠŠablonovablonováánníí kkřřivky po trase ivky po trase –– SweepSweep
TranslaTranslaččnníí plochaplocha

• Profil k1(u)

• Trasa k2(v)

( ) ( )vkukvuP 21),( +=



ŠŠablonovablonováánníí kkřřivky po trase ivky po trase –– SweepSweep
TranslaTranslaččnníí plochaplocha

• Profil 

• Trasa k2(v)

( ) ( ) ( )1 2( , )P u v G v k u k v= ⋅ +
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VytvoVytvořřeneníí plochy potaplochy potažženeníím m -- LoftLoft



VytvoVytvořřeneníí plochy potaplochy potažženeníím m –– PPřříímkovmkovéé plochyplochy
LineLineáárnrn íí plpláátt

( ) ( ) ( ) ( ), 1 0 1X u v u a v u a v= − ⋅ + ⋅

 := a1 [ ], ,2 v 0

 := a0 [ ], ,0 v −  + v2 2v

 := plocha [ ], ,2 u v −( )−  + 1 u −v ( ) − v 2

Příklad:



VytvoVytvořřeneníí plochy potaplochy potažženeníím m –– PPřříímkovmkovéé plochyplochy
LineLineáárnrn íí plpláátt

( ) ( ) ( ) ( ), 1 0 1X u v u a v u a v= − ⋅ + ⋅

Hermitovský plátLineární plát



PPřřííččnnéé teteččnnéé vektoryvektory
• Směrové vektory tečen v- křivky sestrojené podél okrajovéu-křivky.

Směrové vektory tečen v- křivky sestrojené podél okrajovéu-křivky
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VytvoVytvořřeneníí plochy potaplochy potažženeníím m 
HermitovskýHermitovský plpláátt

 := a0 [ ], ,0 v  − 1 v

 := a1 [ ], ,1 v v

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )0 1, 0 0 1 1 0 1X t v F t a v F t a v F t P v F t P v= ⋅ + ⋅ + ⋅ + ⋅� �
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Plynulý pPlynulý přřechod mezi plochami echod mezi plochami -- BlendBlend

• Plocha spojující dva dané pláty je určena okrajovými křivkami a 
příčnými tečnými vektory-Hermitovský plát 



ŠŠablonovablonováánníí kkřřivky po dvou trasivky po dvou trasááchch
((SweepSweep2 2 railsrails))

Plocha je dána 4 hraničními křivkami



BilineBilineáárnrn íí plpláátt

( ) ( )0 1 , 1, 1 , 1,
T

u u M v v= − − ⋅ ⋅ − −

 := M
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Rotace profilu po kRotace profilu po křřivceivce
((RailRail RevolveRevolve))



Rotace profilu po trase jako Rotace profilu po trase jako bilinebilineáárnrn íí plpláátt
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Př: plocha vytvořená rotačním tažením křivky po trase
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BikubickýBikubický plpláátt

( ) ( )( ) ( ) ( )( )0 1 0 10 , 1, , 1,
T

F u F u M F v F v= − ⋅ ⋅ −
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1616--ti vektorový plti vektorový pl áát se zkrutyt se zkruty




