
SShhooddnnáá  zzoobbrraazzeenníí  vv  rroovviinněě  
 

Vypočtěme determinanty matic:        nepřímá shodnost 
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Determinant matice shodného zobrazení je roven 1±    přímá shodnost 

SShhooddnnáá  zzoobbrraazzeenníí 
 

Příklad: Vypočtěme matici Z  zobrazení Z , které vznikne složením  
 

a) otočení kolem počátku o úhly α ; α− , tj    α α−=Z R R  
 

b) posunutí o vektory v ; −v , tj.     −= v vZ T T  
 

c) osové souměrnosti yO  s osovou souměrností yO . y y=Z O O  
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SShhooddnnáá  zzoobbrraazzeenníí 
 

Příklad: Vypočtěme matici Z  zobrazení Z , které vznikne složením  
 

a) otočení kolem počátku o úhly α ; α− , tj    α α−=Z R R  
 

b) posunutí o vektory v ; −v , tj.     −= v vZ T T  
 

c) osové souměrnosti yO  s osovou souměrností yO . y y=Z O O  
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PPoohhyybb 
Pohyb 
 

Pohybem P bodu ( )1 2; ;1x x=X  je množina zobrazení 
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 tedy  T T= ⋅X' M X  

 

kde prvky matice M  jsou spojité funkce a pro každé 1 2;t t t∈  je det 1=M . Tuto matici 

nazýváme maticí pohybu. 
 

Příklad: 
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Neproměnná rovinná soustava – libovolný geometrický rovinný útvar.  
 

Pohyb – množina přímých shodností, obecně 

'T T∑ = ⋅∑M  



PPoohhyybb 
Příklad: 
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2 2

' cos sin 0
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Neproměnná rovinná soustava – libovolný geometrický rovinný útvar.  
 

Pohyb – množina přímých shodností, obecně 

'T T∑ = ⋅∑M  
 

Dráha bodu – bod ∈ΣX  je tedy zobrazován na body křivky – dráhy bodu. 
 

Příklad: Vypočtěme dráhu bodu ( );0;1r=X  v pohybu         : 
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PPoohhyybb 
 

Bodová funkce: 
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 ( )T T t=X' X  ( )t=X' X  ( ) ( )1 2' ; ' ;1 cos ; sin ;1x x r t r t=  

 

( ) ( )cos ; sin ;1t r t r t=k  - bodová funkce 
 

Bodová funkce:   ( ) ( ) ( ) ( )( )1 2; ; ft f t f t tω=f  

 
Kružnice se středem v počátku – křivka určená bodovou funkcí ( ) ( )cos ; sin ;1t r t r t=k  

 
 
 
 



PPoohhyybb 

 
 
 

PPoohhyybb 

 

 



CCyykkllooiiddáállnníí  ppoohhyybb  
 

Pevná polodie: přímka p , hybná polodie: kružnice ( );h S r= , 

dráha bodu A: cykloida - SA r=  prostá; SA r<   zkrácená; SA r>  prodloužená; 

Syntetická konstrukce (prostá cykloida): 
 

 

CCyykkllooiiddáállnníí  ppoohhyybb  
 

Pevná polodie: přímka p , hybná polodie: kružnice ( );h S r= , 

dráha bodu A: cykloida - SA r=  prostá; SA r<   zkrácená; SA r>  prodloužená; 

Analytická konstrukce (zkrácená a prodloužená cykloida): 
 

( )2 2 2 cos ; sin ;1x y r r t r t≡ + = ≡h  
 

y r≡ = −p  
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CCyykkllooiiddáállnníí  ppoohhyybb  
 

Pevná polodie: přímka p , hybná polodie: kružnice ( );h S r= , 

dráha bodu A: cykloida - SA r=  prostá; SA r<   zkrácená; SA r>  prodloužená; 

Analytická konstrukce (zkrácená a prodloužená cykloida): 
 
Dráha bodu ( )0; ;1A a=  
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EEvvoollvveennttnníí  ppoohhyybb  
 

Vratný k cykloidálnímu: Pevná polodie: kružnice ( );h S r= , hybná polodie: přímka p  

dráha bodu A: evolventa - SA r=  prostá; SA r<  prodloužená; SA r>  zkrácená; 

Syntetická konstrukce 

 
 



EEvvoollvveennttnníí  ppoohhyybb  
 

Vratný k cykloidálnímu: Pevná polodie: kružnice ( );h S r= , hybná polodie: přímka p  

dráha bodu A: evolventa - SA r=  prostá; SA r<  prodloužená; SA r>  zkrácená; 

Analytická konstrukce: 

( )cos ; sin ;0SB r t r t=  

( )sin ; cos ;0rt t rt t= −v  
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EEvvoollvveennttnníí  ppoohhyybb  
 

Vratný k cykloidálnímu: Pevná polodie: kružnice ( );h S r= , hybná polodie: přímka p  

dráha bodu A: evolventa - SA r=  prostá; SA r<  prodloužená; SA r>  zkrácená; 

Analytická konstrukce: 
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( );0;1A a=   
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EEppiiccyykkllooiiddyy  aa  hhyyppooccyykkllooiiddyy  
 

Pevná polodie: kružnice ( )1;p S r= , hybná polodie: kružnice ( )2;h O r=  Epi -: vnější dotyk 

Syntetická konstrukce: 

 

EEppiiccyykkllooiiddyy  aa  hhyyppooccyykkllooiiddyy  
 

Pevná polodie: kružnice ( )1;p S r= , hybná polodie: kružnice ( )2;h O r=  Epi -: vnější dotyk 

Analytická konstrukce:     R rβ α⋅ = ⋅  
 

  αR ; vT ; ( );0;0R r= +v ;  βR  
 

β α= ⋅ ⋅vM R T R  
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EEppiiccyykkllooiiddyy  aa  hhyyppooccyykkllooiiddyy  
 

Pevná polodie: kružnice ( )1;p S r= , hybná polodie: kružnice ( )2;h O r=  Epi -: vnější dotyk 

Analytická konstrukce:     R rβ α⋅ = ⋅  
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hypocykloida – vnitřní dotyk 


