13. Zhodné a podobné zobrazenia

OKRUHY: 
Vysvetlite pojmy – zhodné a podobné zobrazenie, vzor a obraz, samodružný bod a útvar. Vymenujte vlastnosti zhodných zobrazení a vlastnosti rovnoľahlosti. Definujte stredovú a osovú súmernosť, posunutie, rotáciu,  identitu, rovnoľahlosť a ich vlastnosti. Vysvetlite ako zostrojíme obraz bodu v osovej a stredovej súmernosti, čo je obrazom priamky v týchto zobrazení. Uveďte príklady stredovo súmerných geometrických útvarov alebo štvoruholníkov, ktoré sú osovo súmerné.
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,  tzn. zhodné zobrazenie v rovine zachováva vzdialenosť. Každé zhodné zobrazenie v rovine je prosté.

Útvar 
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 práve vtedy, keď existuje aspoň jedno zhodné zobrazenie, ktoré zobrazuje útvar 
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. Body roviny, ktoré zobrazujeme nazývame vzor a body, do ktorých sa body zobrazili nazývame obraz. Samodružný bod zobrazenia Z je bod, ktorý sa zobrazí sám do seba: 
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Zhodné zobrazenia v rovine sú – identita, osová súmernosť, stredová súmernosť, posunutie, otočenie, posunutá súmernosť. Zápis zhodného zobrazenia: Z je zobrazenie, 
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 je obraz bodu X v zobrazení Z.

Vlastnosti zhodných zobrazení:

· Každé zhodné zobrazenie možno zložiť z najviac troch osových súmerností. 

· Zhodné zobrazenie je priama zhodnosť, ak nemení orientáciu trojuholníka. Vznikne zložením párneho počtu osových súmerností.

· Zhodné zobrazenie je nepriama zhodnosť, ak mení orientáciu trojuholníka. Vznikne zložením nepárneho počtu osových súmerností.

Osová súmernosť s osou o 
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Osová súmernosť je jednoznačne určená osou, alebo dvojicou bodov vzor-obraz. Samodružnými bodmi sú body osi a priamka kolmá na os je samodružným útvarom.

Identita 
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Vznikne zložením dvoch osových súmerností, ktorých osi splývajú: 
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. Každý bod roviny sa v identite zobrazí sám na seba, tzn. 
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 je rovina 
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 množina samodružných bodov je celá rovina 
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Stredová súmernosť so stredom S 
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 vznikne zložením dvoch osových súmerností, ktorých osi sú na seba kolmé: 
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Stredová súmernosť je jednoznačne určená stredom S alebo dvojicou vzor-obraz alebo osami 
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. Samodružný bod je len stred S, samodružné priamky sú priamky prechádzajúce stredom S.

Posunutie – translácia 
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Translácia vznikne zložením dvoch osových súmernosí, ktorých osi sú rovnobežné rôzne: 
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 sa nazýva veľkosť posunutia a priamka XX´ určuje smer posunutia.

Posunutie je jednoznačne určené dvojicou vzor-obraz alebo rovnobežnými osami. Posunutie nemá žiadny samodružný bod. Samodružnými útvarmi sú priamky rovnobežné so smerom posunutia.

Otočenie – rotácia 
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Rotácia vznikne zložením dvoch osových súmerností, ktorých osi sú navzájom rôznobežné: 
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. Orientovaný uhol 
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 je uhol otočenia a rovná sa dvojnásobku uhla osí 
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, otáčame v smere pohybu hodinových ručičiek, tzn. v zápornom zmysle. 

Rotácia je jednoznačne určená stredom a uhlom otočenia alebo rôznobežnými osami. Samodružným bodom otočenia je bod S, samodružné priamky nemá.

Posunutá súmernosť 
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Posunutá súmernosť vznikne zložením troch osových súmerností, ktorých osi nepatria tomu istému zväzku priamok (napr. zložením stredovej a osovej súmernosti). Nemá nijaký samodružný bod ani priamku. 

Zobrazenie Z v 
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, číslo k nazývame koeficient podobnosti.

Rovnoľahlosť – homotetia 
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Vlastnosti rovnoľahlosti:

· Každá priamka sa v rovnoľahlosti zobrazí na priamku s ňou rovnobežnú.

· Každé dve rovnobežné úsečky, ktoré nie sú zhodné, sú rovnoľahlé dvoma spôsobmi. 

· Každé dve nezhodné kružnice sú rovnoľahlé dvoma spôsobmi. Stredy rovnoľahlosti ležia na priamke prechádzajúcej stredmi kružníc.

· Spoločné dotyčnice nezhodných kružníc prechádzajú príslušnými stredmi rovnoľahlosti.

· Jedným stredom rovnoľahlosti dvoch dotýkajúcich sa kružníc je bod dotyku.

· Rovnoľahlosť s koeficientom k je podobnosť s koeficientom 
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· Každá podobnosť je prosté zobrazenie.

· Každé podobné zobrazenie zachováva pomer usporiadanej trojice bodov.

· Každé podobné zobrazenie v rovine možno vyjadriť ako zloženie rovnoľahlosti a zhodnosti.

· Zhodnosť v rovine je podobnosť s koeficientom 
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· Zložením dvoch podobností s koeficientami 
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Rovnoľahlosť využívame pri konštrukčných úlohách, kde vieme zostrojiť útvar spĺňajúci len niektoré požadované vlastnosti a tento pomocou rovnoľahlosti zobrazíme na útvar, ktorý má všetky požadované vlastnosti.
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