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Upozornění: Omlouváme se, zdá se, že soubor neotevíráte
v aplikaci podporující práci s Javascripty. Pro bezproblé-
movou funkčnost tohoto PDF souboru si jej uložte na svůj
lokální disk a otevřete z tohoto disku v aplikaci Adobe
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Hledání složených zobrazení
Párovací hra – středně těžká

Cílem hry je spárovat otázky a odpovědi s co nejmenším počtem chybných pokusů. Po
správném vyřešení každého problému se zobrazí část tajenky. Další informace k ovládání hry
naleznete na http://msr.vsb.cz/napoveda/parovaci-hry.

Hra byla vytvořena v rámci projektu Matematika s radostí dle návrhu Vlastimila Šmída.

http://msr.vsb.cz/napoveda/parovaci-hry
http://msr.vsb.cz/


Když Graham Bell vynalezl telefon, měl už tři zmeškané hovory od Járy Cimrmana.
(O Bellovi a Cimrmanovi)

Ke každému složenému zobrazení v rovině přiřaďte výsledné zobrazení, které složením vznikne.
Složené zobrazení

11

1 Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = x.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : x = 1.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = 0.Složení osové a středové souměrností S(A) ◦ O(o1), kde A = [0; 0], o1 : x = 0.Složení rotací R(C, 90◦) ◦ R(A,−90◦), kde A = [0; 0], C = [0; 1].Složení translace a středové souměrností S(E) ◦ T (DE), kde D = [0; 0], E = [2; 0].
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2 Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = x.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : x = 1.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = 0.Složení osové a středové souměrností S(A) ◦ O(o1), kde A = [0; 0], o1 : x = 0.Složení rotací R(C, 90◦) ◦ R(A,−90◦), kde A = [0; 0], C = [0; 1].Složení translace a středové souměrností S(E) ◦ T (DE), kde D = [0; 0], E = [2; 0].
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3 Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = x.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : x = 1.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = 0.Složení osové a středové souměrností S(A) ◦ O(o1), kde A = [0; 0], o1 : x = 0.Složení rotací R(C, 90◦) ◦ R(A,−90◦), kde A = [0; 0], C = [0; 1].Složení translace a středové souměrností S(E) ◦ T (DE), kde D = [0; 0], E = [2; 0].
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4 Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = x.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : x = 1.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = 0.Složení osové a středové souměrností S(A) ◦ O(o1), kde A = [0; 0], o1 : x = 0.Složení rotací R(C, 90◦) ◦ R(A,−90◦), kde A = [0; 0], C = [0; 1].Složení translace a středové souměrností S(E) ◦ T (DE), kde D = [0; 0], E = [2; 0].
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5 Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = x.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : x = 1.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = 0.Složení osové a středové souměrností S(A) ◦ O(o1), kde A = [0; 0], o1 : x = 0.Složení rotací R(C, 90◦) ◦ R(A,−90◦), kde A = [0; 0], C = [0; 1].Složení translace a středové souměrností S(E) ◦ T (DE), kde D = [0; 0], E = [2; 0].
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6 Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = x.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : x = 1.Složení osových souměrností O(o2) ◦ O(o1), kde o1 : x = 0, o2 : y = 0.Složení osové a středové souměrností S(A) ◦ O(o1), kde A = [0; 0], o1 : x = 0.Složení rotací R(C, 90◦) ◦ R(A,−90◦), kde A = [0; 0], C = [0; 1].Složení translace a středové souměrností S(E) ◦ T (DE), kde D = [0; 0], E = [2; 0].

Výsledné zobrazení
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a Rotace R(A,−90◦), kde A = [0; 0].Translace T (AB), kde A = [0; 0], B = [2; 0].Středová souměrnost S(A), kde A = [0; 0].Osová souměrnost O(o), kde o : y = 0.Translace T (XY ), kde X = [−1; 0], Y = [0; 1].Středová souměrnost S(A), kde A = [1; 0].
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b Rotace R(A,−90◦), kde A = [0; 0].Translace T (AB), kde A = [0; 0], B = [2; 0].Středová souměrnost S(A), kde A = [0; 0].Osová souměrnost O(o), kde o : y = 0.Translace T (XY ), kde X = [−1; 0], Y = [0; 1].Středová souměrnost S(A), kde A = [1; 0].
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c Rotace R(A,−90◦), kde A = [0; 0].Translace T (AB), kde A = [0; 0], B = [2; 0].Středová souměrnost S(A), kde A = [0; 0].Osová souměrnost O(o), kde o : y = 0.Translace T (XY ), kde X = [−1; 0], Y = [0; 1].Středová souměrnost S(A), kde A = [1; 0].
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d Rotace R(A,−90◦), kde A = [0; 0].Translace T (AB), kde A = [0; 0], B = [2; 0].Středová souměrnost S(A), kde A = [0; 0].Osová souměrnost O(o), kde o : y = 0.Translace T (XY ), kde X = [−1; 0], Y = [0; 1].Středová souměrnost S(A), kde A = [1; 0].
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e Rotace R(A,−90◦), kde A = [0; 0].Translace T (AB), kde A = [0; 0], B = [2; 0].Středová souměrnost S(A), kde A = [0; 0].Osová souměrnost O(o), kde o : y = 0.Translace T (XY ), kde X = [−1; 0], Y = [0; 1].Středová souměrnost S(A), kde A = [1; 0].
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f Rotace R(A,−90◦), kde A = [0; 0].Translace T (AB), kde A = [0; 0], B = [2; 0].Středová souměrnost S(A), kde A = [0; 0].Osová souměrnost O(o), kde o : y = 0.Translace T (XY ), kde X = [−1; 0], Y = [0; 1].Středová souměrnost S(A), kde A = [1; 0].

Hodnocení



Hrací pole




