
rozšírené matice 3 x 3

Posunutie

Posunutie τu o vektor u⃗ = (u1, u2) zobrazuje bod X[x1, x2] na
bod X ′[x1 + u1, x2 + u2].

Vyjadrenie pomocou matíc(
x1
x2

)
σy−→

(
x1
x2

)
+
(

u1
u2

)
=
(

1 0
0 1

)
◦
(

x1
x2

)
+
(

u1
u2

)

Sčitovanie matíc môžeme nahradiť rozšírenou maticou typu 3 x 3.
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rozšírené matice 3 x 3

Rozšírené matice

Posunutie τu o vektor u⃗ = (u1, u2) vyjadríme ako súčin matíc.

Pokúsme sa nájsť rozšírenú maticu typu 3 x 3 tak, aby platilo: . . .
. . .
. . .

 ◦

 x1
x2
1

 =

 x1 + u1
x2 + u2

1


Ľahko zistíme, že matica

 1 0 u1
0 1 u2
0 0 1


vyhovuje naším požiadavkám.

Pavol Hanzel Skladanie zobrazení



rozšírené matice 3 x 3

Rozšírené matice

Posunutie τu o vektor u⃗ = (u1, u2) vyjadríme ako súčin matíc.

Pokúsme sa nájsť rozšírenú maticu typu 3 x 3 tak, aby platilo: . . .
. . .
. . .

 ◦

 x1
x2
1

 =

 x1 + u1
x2 + u2

1



Ľahko zistíme, že matica

 1 0 u1
0 1 u2
0 0 1


vyhovuje naším požiadavkám.

Pavol Hanzel Skladanie zobrazení



rozšírené matice 3 x 3

Rozšírené matice

Posunutie τu o vektor u⃗ = (u1, u2) vyjadríme ako súčin matíc.

Pokúsme sa nájsť rozšírenú maticu typu 3 x 3 tak, aby platilo: . . .
. . .
. . .

 ◦

 x1
x2
1

 =

 x1 + u1
x2 + u2

1


Ľahko zistíme, že matica

 1 0 u1
0 1 u2
0 0 1


vyhovuje naším požiadavkám.

Pavol Hanzel Skladanie zobrazení



rozšírené matice 3 x 3

Stredová súmernosť

Príklad
Vyjadrite stredovú súmernosť ϱS[s1,s2] podľa ľubovoľného stredu
S[s1, s2] ̸= S[0, 0] pomocou rozšírenej matice.
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rozšírené matice 3 x 3

Stredová súmernosť - konštrukčné riešenie

1 Danú stredovú súmernosť vyjadríme ako zložené zobrazenie
posunutia τ−v o vektor v⃗ = (−s1, −s2)
stredovej súmernosti ϱS[0,0]
posunutia τv o vektor −⃗v = (s1, s2)
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Stredová súmernosť - analytické riešenie

1 Posunutie τ−v o vektor v⃗ = (−s1, −s2) je určené maticou 1 0 −s1
0 1 −s2
0 0 1



2 Stredová súmernosť je daná maticou −1 0 0
0 −1 0
0 0 1


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Stredová súmernosť - analytické riešenie
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Stredová súmernosť - analytické riešenie

Postupným prenásobením dostaneme

 1 0 s1
0 1 s2
0 0 1

 ◦

 −1 0 0
0 −1 0
0 0 1

 =

 −1 0 2s1
0 −1 2s2
0 0 1


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Stredová súmernosť - záver

Tvrdenie
Pre obraz bodu X[x1, x2] v stredovej súmernosti ϱS[s1,s2] platí

 −1 0 2s1
0 −1 2s2
0 0 1

 ◦

 x1
x2
1

 =

 2s1 − x1
2s2 − x2

1

 =

 x′
1

x′
2

1



To je analytický výsledok.
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