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• trajektorie bodu = množina všech možných poloh bodu ze 

σ při daném pohybu

• obálka křivky = množina bodů takových, že každý je 

dotykovým bodem s některou polohou křivky



U R Č E N O S T  P O H Y B U



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚)



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛)



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙)



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) → ∢𝑘1𝑙1 = ∢𝑘2𝑙2 = ⋯



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) → ∢𝑘1𝑙1 = ∢𝑘2𝑙2 = ⋯

5) 𝜏𝐴, ( ሶ𝑘)



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) → ∢𝑘1𝑙1 = ∢𝑘2𝑙2 = ⋯

5) 𝜏𝐴, ( ሶ𝑘) → 𝐴1𝑘1 = 𝐴2𝑘2 = ⋯



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) → ∢𝑘1𝑙1 = ∢𝑘2𝑙2 = ⋯

5) 𝜏𝐴, ( ሶ𝑘) → 𝐴1𝑘1 = 𝐴2𝑘2 = ⋯

6) ( ሶ𝑘), (𝑚)



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) → ∢𝑘1𝑙1 = ∢𝑘2𝑙2 = ⋯

5) 𝜏𝐴, ( ሶ𝑘) → 𝐴1𝑘1 = 𝐴2𝑘2 = ⋯

6) ( ሶ𝑘), (𝑚) → ∢𝑘1𝑚1 = ∢𝑘2𝑚2 = ⋯



U R Č E N O S T  P O H Y B U

1) 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 → 𝐴1𝐵1 = 𝐴2𝐵2 = ⋯

2) 𝜏𝐴, (𝑚) → 𝐴1𝑚1 = 𝐴2𝑚2 = ⋯

3) (𝑚), (𝑛) → ∢𝑚1𝑛1 = ∢𝑚2𝑛2 = ⋯

4) ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) → ∢𝑘1𝑙1 = ∢𝑘2𝑙2 = ⋯

5) 𝜏𝐴, ( ሶ𝑘) → 𝐴1𝑘1 = 𝐴2𝑘2 = ⋯

6) ( ሶ𝑘), (𝑚) → ∢𝑘1𝑚1 = ∢𝑘2𝑚2 = ⋯

7) polodie ℎ, 𝑝
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A. cykloidální

B. epicykloidální

C. hypocykloidální

D. pericykloidální

E. evolventní 

* Každá epicykloida je pericykloidou a opačně.

A. B.

C. D. E.
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A. eliptický → 𝜏𝐴, 𝜏𝐵 přímky

B. kardioidický → ( ሶ𝑘), ( ሶ𝑙) bodové obálky přímek

A. i B. jsou k sobě vratné pohyby

C. konchoidální → ( ሶ𝑘) bodová obálka přímky, 𝜏𝑄, ሶ𝑘 = 𝑃 = pól 

pohybu

    → Nicomédova konchoida

   (= Přímá konchoida přímky), 

    Pascalova závitnice (= kon-

    choida kružnice), …

* D. úpatnicový pohyb …

C.

A.

B.

C.
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