
Kapitola 8

Transformace v rovině

8.1 Transformace v rovině

Mějme dány body A [1, 2] , B [3, 5] a rovnice

x′
1 = x1 + 6 (8.1)

x′
2 = x1 + x2 + 3

Pomoćı těchto bod̊u źıskáme body A′, B′

a′
1 = a1 + 6 = 1 + 6 = 7 (8.2)

a′
2 = a1 + a2 + 3 = 1 + 2 + 3 = 6

Bod A′ má souřadnice [7, 6] a bod B′ = [9, 11]
Provedli jsme transformaci úsečky AB na úsečku AB pomoćı rovnic 8.1. Rovnice 8.1
budeme nazývat transformačńı rovnice a lze jej maticově zapsat jako

x′ = T ∗ x + r (8.3)

Matice T se nazývá transformačńı matice.V našem př́ıpadě vypadá takto

T =

(
1 0
1 1

)
Př́ıklad:

Mějme dány body A [1,−5] , B [7, 6] a rovnice

x′
1 = x1 + x2 + 6 (8.4)

x′
2 = x1 + 3 ∗ x2 + 3

Pomoćı těchto bod̊u vypočtěte body A′, B′ a napǐste transformačńı matici T

1
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Homogenizace

Při práci s transformace se použ́ıvá homogenizace ke zjednodušeńı výpočtu. Vezme
se transformačńı matice T a vektor r z rovnice transformace x′ = T ∗x+r a vytvoř́ı
se z nich jediná matice 3 krát 3.

H =

t11 t12 r1

t21 t22 r2

0 0 1


Pro použit́ı v programu je nutné tuto matici transponovat

H =

t11 t21 0
t12 t22 0
r1 r2 1


Typy zobrazeńı

1. Osová souměrnost

z rovnic

x′
1 = x1 (8.5)

x′
2 = −x2

vyplývá matice

Ho =

1 0 0
0 −1 0
0 0 1


2. Středová souměrnost

z rovnic

x′
1 = −x1 (8.6)

x′
2 = −x2

vyplývá matice

Hs =

−1 0 0
0 −1 0
0 0 1


3. Posunut́ı

z rovnic

x′
1 = x1 + u1 (8.7)

x′
2 = x2 + u2
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vyplývá matice

Ho =

 1 0 0
0 1 0
u1 u2 1


4. Stejnolehlost – homotetie

z rovnic

x′
1 = λx1 (8.8)

x′
2 = λx2

vyplývá matice

Ho =

λ 0 0
0 λ 0
0 0 1


5. Osová afinita

z rovnic

x′
1 = p1x1 (8.9)

x′
2 = p2x1 + x2

vyplývá matice

Ho =

p1 p2 0
0 1 0
0 0 1



8.2 Transformace v prostoru

Rozd́ıl mezi transformaćı v rovině a v prostoru je pouze v tom, že transformačńı
matice je o jeden rozměr větš́ı, tedy 4times4. Můžeme ji zapsat jako:

H =


t11 t21 t31 0
t12 t22 t32 0
t13 t23 t33 0
r1 r2 r3 1


Na ukázku uvedeme několik typ̊u transformačńıch matic pro transformace v pro-

storu. Může to být např́ıklad otáčeńı kolem některé ze souřadných os, středová
souměrnost podle počátku či posunut́ı. Obecné transformace dostáváme složeńım
těchto základńıch. Prakticky je to v programu prováděno postupným součinem
transformačńıch matic.
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Př́ıklady transforamčńıch matic

Souměrnost podle počátku

Hs =


−1 0 0 0
0 −1 0 0
0 0 −1 0
0 0 0 1


Posunut́ı

Ho =


1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 1 0
u1 u2 u2 1


Osová souměrnost podle roviny xy.

Hxy =


1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 −1 0
0 0 0 1


Osová souměrnost podle osy y

Hy =


−1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 −1 0
0 0 0 1


8.3 Kontrolńı otázky

1. Jaké znáte transformace?

2. Jaký je matematický rozd́ıl mezi transformaćı v rovině a prostoru?

3. Napǐste transformačńı matici středové souměrnosti v rovině.

4. Napǐste transformačńı matici osové souměrnosti v rovině.

5. Jak prob́ıhá skládáńı transformaćı?

8.4 Literatura
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