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1. Vyšetřete vzájemnou polohu rovin α = 〈A,~t, ~u〉 a β = 〈B,~v, ~w〉 v R5, pokud je dáno

(a) A = [1, 3, 0, 0, 0], ~t = (1, 0, 0, 0, 0), ~u = (0, 5, 0, 1, 0)
B = [0, 0, 3, 0,−1], ~v = (0, 0, 3, 2, 0), ~w = (0, 1, 1, 1, 1).

(b) A = [0, 0, 0, 0, 0], ~t = (1, 2, 0,−1, 0), ~u = (0, 1, 1, 0, 0)
B = [2, 1, 0, 0, 0], ~v = (0, 0,−1, 0, 3), ~w = (2, 3,−2,−2, 3).

(c) A = [1, 0,−1, 0, 0], ~t = (1, 3,−1, 0, 1), ~u = (0, 0, 0, 1, 0)
B = [2, 0, 3, 2,−1], ~v = (0, 0, 2, 1, 0), ~w = (−1, 0, 0, 0, 1).

2. Vyšetřete vzájemnou polohu rovin α = 〈A,~t, ~u〉 a β = 〈B,~v, ~w〉 v R4, pokud je dáno

A = [3, 3,−3,−3], ~t = (1, 4, 1, 6), ~u = (1, 2,−1, 0)
B = [7,−9,−5,−7], ~v = (3,−3,−1, 1), ~w = (3,−5,−3,−5).

3. Napǐste analytické vyjádřeńı souměrnosti podle roviny v E3, při které se bod [1, 0, 5] zobraźı
na bod [0, 5, 1].

4. Najděte samodružné body shodnosti E3 složené ze souměrnosti podle roviny z = 0 a souměrnosti
podle roviny x− y + 2z − 1 = 0.

5. V E3 jsou dány př́ımky p = {[4, 0,−1], (3,−1,−2)} a q : X(t) = [t,−5t, 4t], t ∈ R. Označme
fp a fq souměrnosti prostoru podle těchto př́ımek. Určete analytické vyjádřeńı, samodružné
body a směry zobrazeńı f = fq ◦ fp.

6. Ověřte, že rovnicemi

x′ = y − 2z + 1

y′ = −x+ 2y − 2z + 1

z′ = x− y + 3z − 1.

je v afinńım prostoru A3 dána základńı afinita. Určete rovinu jej́ıch samodružných bod̊u a
jej́ı charakteristiku, neńı-li to elace.

7. Je dána rovina ρ = {[1, 0, 6], (1, 3, 1), (0,−2, 5)} a body B = [1, 1, 0], B′ = [0, 2, 7]. Určete
analytické vyjádřeńı základńı afinity f , pro kterou f(B) = B′, a jej́ıž množinou samodružných
bod̊u je rovina ρ.

Výsledky

1. (a) Roviny jsou mimoběžné a nemaj́ı žádný společný směr.

(b) Roviny jsou mimoběžné ale maj́ı společný směr (2, 3,−1,−2, 0).

(c) Roviny jsou r̊uznoběžné a maj́ı společný pr̊useč́ık A = [1, 0,−1, 0, 0].

2. Roviny jsou r̊uznoběžné a maj́ı společnou př́ımku určenou bodem [1, 0, 0, 0] a vektorem
(0, 1, 1, 3).

3. Analytické vyjádřeńı je

21x′ = 20x+ 5y − 4z

21y′ = 5x− 4y + 20z

21z′ = −4x+ 20y + 5z.

4. Samodružné body jsou body př́ımky [t+ 1, t, 0], kde t ∈ R.



5. Analytické vyjádřeńı souměrnost́ı

fp : x′ = 1
7 (2x− 3y − 6z) + 2, fq : x′ = 1

21 (−20x− 5y + 4z)
y′ = 1

7 (−3x− 6y + 2z) + 2, y′ = 1
21 (−5x+ 4y − 20z)

z′ = 1
7 (−6x+ 2y − 3z) + 2, z′ = 1

21 (4x− 20y − 5z).

Analytické vyjádřeńı složeného zobrazeńı

f : x′ =
1

3
(−x+ 2y + 2z)− 2

y′ =
1

3
(2x− y + 2z)− 2

z′ =
1

3
(2x+ 2y − z)− 2.

Zobrazeńı f nemá samodružné body, samodružné směry: (1, 1, 1) a rovina samodružných
směr̊u určená např́ıklad vektory (1, 0,−1) a (0, 1,−1).

6. Roviny samodružných bod̊u je x − y + 2z − 1 = 0, zvoĺıme-li např. bod X = [0, 0, 1], je
X ′ = [−1,−1, 2], X̄ = [ 12 ,

1
2 ,

1
2 ] odkud je charakteristika k = (X̄,X,X ′) = 1

3 .

7. Rovina ρ je dána obecnou rovnićı 17x − 5y − 2z − 5 = 0, základńı afinita má analytické
vyjádřeńı

f : x′ =
1

7
(−10x+ 5y + 2z + 5)

y′ =
1

7
(17x+ 2y − 2z − 5)

z′ = 17x− 5y − z − 5.


