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Cílem cvièení je spøátelit se s kvaterniony a umìt pomocí nich rotovat vektory v pro-
storu. Také se trochu seznámit se shodnostmi v prostoru a uvìdomit si, jak jsou výpoèetnì
nároènìj¹í oproti shodnostem v rovinì.

2 Shodná zobrazení v prostoru

Úloha 2.1. Vypoètìte souèin q1q2 jednak pøímo z de�nice a druhak geometricky pomocí
formule s vektorovým a skalárním souèinem. Rovnì¾ k tìmto kvaternionùm naleznìte kva-
terniony inverzní.

q1 = 2 + i− 3k

q2 = 1 + 4i+ 2j− 5k

Øe¹ení. q1q2 = −17 + 15i− 3j− 11k

Úloha 2.2. Naleznìte otoèení vektoru (0, 0, 1) kolem vektoru (1, 2, 2) o úhel 2π
3
v kladném

smìru. Pokuste se úlohy vyøe¹it jak pomocí Rodriguesovy formule tak pomocí kvaternionù.
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Úloha 2.3. Vyjádøete støedovou soumìrnost v R3 se støedem [1, 2, 3]. Jedná se o pøímou
nebo nepøímou shodnost?
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Úloha 2.4. Naleznìte vyjádøení rovinové soumìrnosti v R3, která zobrazuje bod [1, 0,−2]
na bod [3, 2, 0].

Øe¹ení. Nepøímá shodnostx′
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Úloha 2.5. Naleznìte vyjádøení osové soumìrnosti v prostoru podle pøímky s parametric-
kým vyjádøením [1, 0,−1] + t(1, 2, 3). Jedná se o pøímou nebo nepøímou shodnost?

Øe¹ení. Pøímá shodnostx′
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Úloha 2.6. Ovìøte, ¾e rovnice
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popisují pøímou shodnost R3. Najdìte samodru¾nou pøímku tohoto zobrazení a vyjádøete
je jako slo¾ení otoèení kolem této pøímky a posunutí v jejím smìru (tedy jako ¹roubový
pohyb). Jaká je velikost úhlu otoèení a vektoru posunutí?

Øe¹ení. Samodru¾ná je pøímka [0, 1
2
, 2]+ t(1, 0, 1). Shodnost je mo¾no vyjádøit jako rotaci

kolem této pøímky o úhel arccos(−1/3) slo¾enou s posunutím o její smìrový vektor (2, 0, 2).

Úloha 2.7. Naleznìte v¹echny jednotkové kvaterniony, které odpovídají rotaci, která pøe-
vádí vektor (1, 0, 0) na vektor (0, 1, 0).

Øe¹ení. Takovou rotaci o realizuje s nejmen¹ím rotaèním úhlem q1 =
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j. V¹echny ostatní takové rotace jsou dány

q = (cosα)q1 + (sinα)q2.
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