Zobrazení v euklidovské rovině
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přímka přímka

kolineární zobrazení

Základní kolineární zobrazení

    v euklidovské rovině				  v projektivní rovině




				



				



				



			



				

Odvození matice rotace - otáčení

Součtové vzorce
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Rotace o úhel 
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Skládání kolineárních zobrazení v euklidovské rovině
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Křivky

Křivka je dráha pohybujícího se bodu.
Je to jednoparametrická soustava bodů.


Křivka, jejíž všechny body leží v jediné rovině,
se nazývá rovinná křivka.
Příkladem rovinných křivek jsou kuželosečky.
Speciální rovinnou křivkou je přímka a její části.







Rozdělení křivek
podle

dimenze prostoru, ve kterém jsou definovány:			možnosti analytického popisu

rovinné:		prostorové			analytické                     grafické
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Analytické křivky (rovinné)
Typy a možnosti vyjádření: 

a) graf funkce	b) křivky zadané 	c) křivky zadané implicitně
    jedné reálné proměnné	    parametricky
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Analytické křivky (rovinné)
Parametrické vyjádření:

Příklad:






Převody: 
Parametrické vyjádření  obecná rovnice       obecná rovnice  parametrické vyjádření 
(vyloučení parametru):	                   (parametrizace):

Příklad: 	Příklad: 
 (
_____________
subst
. 
 parametrické rovnice
_____________
)


_____________


_____________




Obecné vlastnosti křivek





Bodová funkce v euklidovské rovině resp. prostoru
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Bodová funkce v projektivní rovině resp. prostoru




.


	- souřadnicové funkce

Derivace bodové funkce – derivujeme souřadnicové funkce.


Tečna v regulárním bodě:přímka 
									

Hlavní normála:				


Oskulační rovina:				

První (hlavní) křivost (flexe): 	


Oskulační kružnice: 	- leží v oskulační rovině

						- střed na polopřímce 	

						- poloměr 			




Příklad: Oskulační kružnice elipsy v hlavním vrcholu.
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Speciální zobrazení mezi dvěma rovinami:

Středová kolineace mezi dvěma rovinami
je zobrazení mezi dvěma rovinami ,´,  pro něž platí:

1) Zobrazuje  body A, B, C, ... roviny    na body A´, B´, C´, ... roviny ´ tak, že
 přímky AA´, BB´, CC´, ... se protínají v jednom bodě S, zvaném střed kolineace;

2) Zobrazuje  přímky a, b, c, ... roviny   na přímky a´, b´, c´, ... roviny ´ tak, že
   průsečíky odpovídajících si přímek leží na jediné přímce o, zvané osa kolineace.

3) Incidence se zachovává (např. když A leží na a,  pak A´ leží na a´).

4) Všechny body na ose kolineace jsou tzv. samodružnébody.
Budeme je většinou značit římskými číslicemi : I, II, ...

5) Jsou-li roviny ,´ totožné,  jedná se o středovou kolineaci v rovině.
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Seříznutý pravidelný čtyřboký jehlan
kolineace mezi čtvercovou podstavou a řezem
[image: ]
	

	

Další zobrazení:

     Pro střed S vlastní a osu o nevlastní se zobrazení
     nazývá stejnolehlost.

     Pro střed S nevlastní i osu o nevlastní se zobrazení
     nazývá posunutí.

     Pro střed S nevlastní a osu o vlastní se zobrazení
     nazývá osová afinita.



OSOVÁ AFINITA

o - osa afinity,
∞S = saf- směr afinity
[image: ]

Seříznutý čtyřboký hranol
afinita mezi podstavou a řezem
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