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Priklad 1.1. V roviné analyticky vyjadiete osovou soumérnost podle piimky p : 3x+4y—7 = 0.
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Definice 1.2. Zobrazeni f : R" — R" se nazyvd shodné (nebo shodnost), jestlize zachovava
eukleidovské vzdalenosti, tedy pro kazdé dva body X, Y € R" plati

1F(X) = F(Y)|] = [IX = Y.

Lemma 1.3. SloZeni dvou shodnosti je shodnost, shodnosti jsou prostd zobrazeni a inverzni
zobrazeni ke shodnosti (tam kde je definovdno) rovnéz zachovava vzdalenosti.

Véta 1.4. Shodna zobrazeni f : R™ — R" jsou pravé zobrazeni tvaru L \
/
e

e
kde p € R" je libovolny vektor a A je matice n X n spliujici QATA = Inx =



Dusledek 1.5. Shodnosti jsou bijekce a vzhledem ke sklddani zobrazeni tvofi grupu, kterou
budeme oznacovat E(n). Jestlize

fX)=A-X+p, 9gX)=B-X+q

pak

X)) =A""-X+(-A""p), (9o f)(X)=(B-A)-X+(B-p+q).
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Definice 1.6. Zobrazeni f nazveme piimé jestlize det(A) = 1 a nepiimé jestlize det(A) = —1.
Piima zobrazeni tvoii podgrupu, kterou oznac¢ime [, (n). Zobrazeni, pro ktera je A jednotkova
matice nazyvame posunuti a tvoii podgrupu oznacovanou (pokud nehrozi nedorozuméni) rovnéz

R™. Zobrazenti, pro kterd je p nulovy vektor tvoii ortonormélni podgrupu ozna¢ovanou ON(n)
(linearni zobrazeni zachovdvajici skalarni soucin).

A E IM Q()‘> = X +\?
p =0 Q-CX\ = AYX



Véta 1.7. Pro kazdou shodnost f € E(n) tvaru f(X) = A - X + p, plati maticovd rovnost

zapsana blokové jako
X))\ _ (A p X
1 0 1 1 )
Navic zobrazenti, které kazdé shodnosti pfifazuje tuto matici (n + 1) x (n + 1), tedy
A p
(o 1)
je vnoreni grupy E(n) do grupy reguldrnich matic GL(n + 1).

Dukaz. Plyne trividlné z blokového maticového nédsobeni.
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Definice 1.8. Méjme shodné zobrazeni f(X) = A - X + p. Jeho body spliujici f(X) = X
nazyvame samodruzné body. Linedrni zobrazeni f4 : R" — R" dané matici A nazyvame asoci-
ovanym homomorfismem k zobrazeni f a vlastni sméry tohoto zobrazeni nazyvame samodruzné

sméry zobrazeni f.
Rekneme, Ze mnozina M je samodruznd mnozina zobrazeni f, jestlize plati f(M)

tedy zobrazeni ji zobrazeni zachovava (jako celek, ne nutné kazdy jeji bod zvIast’).

Lemma 1.9. Piimka Q + (v) je samodruznou mnozinou shodnosti f pravé tehdy, kdyz (v) je

jeho samodruzny smér a f(Q) — Q je ndsobkem v.



Priloha, klasifikace shodnosti v R?
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Véta 1.19. Kazdou pifma shodnost v R? m4 alesponi jednu samodruZnou piimku a lze sloZit z
otoCeni kolem této pifimky a posunuti ve sméru této piimky (ma tedy tvar Sroubového pohybu).

Véta 1.11 (Rodriguesova formule). M&me dva vektory n,r € R?, pficemZ n je jednotkovy.
Pak pro vektor r’ € R3, ktery dostaneme otoenim vektoru r kolem vektoru n € R? o thel ¢ v

kladném sméru plati:
r' = (1 —cos¢)(r-n)n+ cosgér + sing(n x r).

Otocenim v kladném sméru pfitom myslime, Ze pfi thlu ¢ € (0, 7) tvofi vektory (n, r,r’) kladné
orientovanou bédzi R? a pfi dhlu ¢ € (—,0) zdporné orientovanou.
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