Matice znamych transformacii

Nech f :R? — R? je transforméacia dana maticou
a b

potom obraz vektora [z, y]7 je
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azr + by
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teda vzor je vektor [z,y]” a obraz je vektor [ax + by, cx + dy]”.

Ako bude vyzerat matica pre osovi stimernost, stredovi
stimernost, otocCenie, posunutie?
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Osova stimernost
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Osova stimernost
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@ os simernosti je y = ax + b, matica je l? ?1 .

Ako budii matice vyzerat pre R3?



Osova stimernost v R3

@ os siimernosti je rovina xy, matica je

O O =
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(]



Osova stimernost v R3
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@ os siimernosti je rovina zy, maticaje [0 1 0
0 0

@ os stimernosti je rovina zz, matica je [0 —1 0




Osova stimernost v R3
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@ 0s simernosti je rovina xy, maticaje ([0 1 0
0 0 —1

1 0 0]

@ os stimernosti je rovina zz, matica je [0 —1 0
0 0 1

[—1 0 0]

@ os slimernosti je rovina yz, maticaje | 0 1 0
0 1



Stredova simernost




Stredova simernost

@ stred simernosti je S = [0, 0], matica je [_01 _01] .



Stredova simernost
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Stredova simernost

@ stred simernosti je S = [0, 0], matica je -1 0 ] .
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Stredova simernost

@ stred simernosti je S = [0, 0], matica je -1 0 ] .

7?07
o stred simernosti je S = [a, b], matica je |, ?] .

Ako budt matice vyzerat pre R3?

@ stred simernosti je S = [0,0,0], matica je
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Uhol rotécie je ¢, stred je [0, 0], matica je sing  cos

cosp —sin cp}



cosp —sing

Uhol rotécie je ¢, stred je [0, 0], matica je sing  cos

1. Ako

budii matice vyzerat pre R37



@ Rotécia okolo osi 0,: Uhol rotacie je ¢, stred je [0, 0], matica
je
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@ Rotacia okolo osi 0,: Uhol rotécie je ¢, stred je [0,0], matica

je
cose 0 sing

0 1 0
—sinp 0 cosep

@ Rotécia okolo osi 0,: Uhol rotacie je ¢, stred je [0, 0], matica
je
cosp —singp 0
sinp cosp O
0 0 1

ILG



Translacia
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Translacia

o
Vektor translacie (posunutia) je [u, v], matica je [? ?] )

e Vieme nahradit "?" v matici?
e Je to problém?

@ Homogénne stiradnice.



Homogénne stradnice

stred
kamery

A P » = Z
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* hlaved os

premistacia rovina



Homogénne stradnice

Homogénnymi sdradnicami bodu A = [z 4,y4] euklidovského
priestoru sa nazyva kazda usporiadana trojica realnych cisel
[a1,ag, apl; a0 # 0, pre ktord plati

Zakladny tvar homogénnych siradnic vlastného bodu A je
usporiadand trojica redlnych &isel [x4,ya,1].



Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

@ os siimernosti je o,, matica je |0
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Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

@ os siimernosti je 0,, matica je

@ os slimernosti je o,, matica je




Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

1 0 0

@ os siimernosti je o,, maticaje [0 —1 0
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@ os slimernosti je o, maticaje | 0 1 0
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@ os slimernosti je y = x, matica je
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Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

@ stred simernosti je S = [0,0], maticaje | 0 —1 0
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Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

-1 0 0
@ stred simernosti je S = [0,0], maticaje | 0 —1 0
0 0 1

@ Nech koeficient zmen3enia (zva&3enia) je k € R, stred je
S =10,0], matica je

o O
o > O

0
0
1

e Uhol rotéacie je ¢, stred je S = [0, 0], matica je
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singp cosp O
0 0 1



Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

1 0 u
01 v
0 0 1

Vektor translacie (posunutia) je [u, v], matica je



Matice znamych transformacii a homogénne siradnice

1
0
0

Vektor translacie (posunutia) je [u, v], matica je

Vektor translacie (posunutia) je [u, v, t], matica je
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