Ruka robotky IV.

Bc. Katefina Cihdckovad



Ruka — tuto ruku vymodeloval zak, bohuzel
dlouhodobe onemocnel a tak je nasledujici

prezentace pribliznym postupem zaka
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Na plochu vytahneme objekty, se kterymi

budeme modelovat
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Prvni objekt oto¢ime o -90° (viz snimek)
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Valec polozime na plochu: oto¢ime na
plochu o0 90° (viz snimek)
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Prepiseme valci rozmery (viz snimek)
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Valec otoc¢ime o -45° (viz snimek)
i & E% m:®

I3 00 « © /s

ct Odz=slat de

e &

s Q

Zakiadni vary
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Nyni valec a ,,zanorime” do trojbokeho

modrého hranolu
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Valec posuneme nahoru, aby byl zanofen
uprostred strany hranolu a sjednotime

pom0c1 funkce Seskupit Gtrl + G
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Zakiadni tvary
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Zeleny trojboky hranol otocime o 90° (viz

snimek)
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Prepiseme rozmery zeleneho hranolu (viz

snimek)
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Cast hranolu odstranime pomoci krychle —

diry a seskupime pomoci funkce Seskupit
Ctrl+ G




Zeleny hranol posuneme k seskupenemu

dilu a zanorime
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Dlan: do kruhu zanorime valec — diru (viz

snimek) a dame Seskupit Ctrl + G
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Pomoci funkce Seskupit seskupime cast
ruky, abychom ji mohli posunout
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Uprav1me rozmery kruhu (viz snimek)
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Zanorime kruh do dilu ruky a umistime
(zvedneme) na stred
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Zanorime kruh do dilu ruky a umistime

(zvedneme) na stred
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Seskuplme pomoci funkce Seskupit Ctrl +G




Prepiseme rozmery ruky (viz snimek)
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Prepiseme rozmery ruky (viz snimek)
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Ruka robotky je vymodelovana



