


Véta 1.17. Pro pevny jednotkovy kvaternion(q = (cos o, nsin«)/je zobrazeni R, : R®> — R?
definované jako
R,(r) = qrq

rotaci kolem osy n uhel 2a v kladném smeéru.
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r' = (1 —cos¢)(r-n)n+ cos¢r +sing(n x r).
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Véta 1.19. Kazdou piima shodgost v R? ma alespon jednu samodruZnou piimku a lze sloZit z
otoceni kolem této primky a posSynuti ve smeéru této primky (ma tedy tvar Sroubového pohybu).




Priklad 2.1. Uvazujme v R* jednotkovou kruznici 2% + y* = 1 = 0 bez bodu [—1.0]. Tuto
mnozinu parametrizujme jako c(t) = (cost.sint)’ pro?/& (—m, 7) a uvaZzujme reparametrizaci
= 2arctan s pro s € (—o0, oo). Nova parametrizace mé tvar

. ] —s* 2s
c(s) = L2 122 € (—00, 00).
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