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CASOPIS PRO PESTOVANI MATEMATIKY
Vyddvd Matematicky istav CSAV, Praha
SVAZEK 94 # PRAHA 14.5.1969 & CsLO 2

O SYSTEMECH ZOBRAZENI ABSOLUTNICH PROSTORU S, DO §,_,

Joser KATERINAK, Zilina

(Doslo dne 3. listopadu 1964, pfepracované 7. prosince 1965)

1. GvOoD

Absolutnim prostorem S, dimense (rozméru) n 2 2 rozumime neprézdnou mno-
zinu s n — 1 systémy neprdzdnych podmnoZin (podprostori) spliiujicich zobecn&né
Hilbertovy axiomy incidence S1—S5 z [4], str. 17—18, na niZ je definovand relace
oddélovdni p = S, x S, x S, splilujici axiomy oddélovdni S6—S9 a axiom Dede-
kindiv S10 z [4], str. 18, a relace shodnost ¢ = S, x S, x S, x S, splitujici axiomy
shodnosti S11—S16 z [4], str. 18—19. Body (tj. prvky) prostoru S, budeme znacit
A, B, C, B, B", apod., nebo jako jednobodové mnoZiny S,, S5, Sg, apod. Podprosto-
ry dimense k = 1,...,n — 1 (tj. podmnoZiny k-tého systému) prostoru S, budeme
znacit S, S;, Sy, apod. Prdzdnou mnoZinu § budeme téZ znacit S_,, " ,, SZ,, apod.
Pfitom uZivame teorii mnoZin (v&etn& teorie redlnych &isel) podanou intuitivng v [1],
kapitola I, str. 1—40. ProtoZe [4] je t&Zko dostupnd, uvedeme zde aspoii stru¢ng
formulaci axiom@l S1—S16 a definici nezdvislych bodu a definice spojeni a kolmosti
dvou podprostort.

Definujme:

By, ..., B, €S, nezdvislé v S, (piSeme B, ... B,)<>pro kazdy S,_, c S, aspoti
jeden B; ¢ S, _ ;.

Zobecnéné Hilbertovy axiomy incidence:
S1. §, < S, = existuji nezdvislé By, B, € §,.
S2. Pro kazdé k = 0, 1, ..., n existuji nezdvislé By, ..., B, € S,.

S3. Nezdvislé B, ..., B, € S, = existuje prdv€ jeden S, < §, tak, %e B,, ..., B, €S,
(piseme S, = B, ... B,). )

S4. S, ;.1 = S, a nezdvislé By, ... ByeSin S, = S, <
Ss.

St

Si» Sk = Siyy = S, a S, N S + 0 = existuji nezdvislé By, ...,Bi_; €S8, N S}.
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Definujme:
Spojeni §; = §,$; = §;S, je S; = S, minimdlni dimense s, pro ktery §,, S; < S..
Axiomy oddélovani:
S6. (4,B,C)eu=>A,B,CeS, S, A+B+C=* A4, (C,B,A)ep.
S7. A,BeS,, A + B = existuje (4, B, C) € p.
S8. (d4,B,C)ep= (B, A4,C),(4,C, B)¢p
S9. S, cS,c S, = existuji M;, M, = S, — S, tak, Ze
a) MiuUM,=5,-§, MM, =0;

b) X e M, a Ye M, = existuje Be S, tak, Ze (X, B, Y) e p;
¢) X, Ye M, nebo X, Ye M, = neexistuje B€ S, tak, 7e (X, B, Y) e p.
Axiom Dedekindiiv pro odd&lovéni:
S10. Jestlize A, B€S,, A+ B, XeD<>(A4,X,B)ep, 0+ D <D, 9+ D" = D,
a plati-li
a) DuD"=D, DnD" =09,
b) YeD' a(4,X,Y)ep=>XeD,
c) YeD"a(Y,X,B)ep=>XeD’,
potom existuje H € D tak, Ze
d)(4,X,H)ep=>XeD
(H,X,B)ep=XeD"
Axiomy shodnosti:
S1l. a) (4,B,C,D)eoc = A,B,C,DeS,, A+ B, C + D.
b) A, BeS,a A+ B=(4,B,B, A)eo.
S12. 4,B,C,E€S,, A + B, C + E = existuje prdv€ jeden De CE = §, c §, tak,
7¢(D,C,E)¢pa(A4,B,C, D)eo.
S13. (4,B,C,D),(C,D,E,F)eo = (A, B,E, F)eo.
S14. (A,B,C),(D,E,F)epa(A4,B,D,E),(B,C,E,F)ee = (A,C,D,F)ea.

S15. Jestlie nezdvislé A, B, CeS,, nezdvislé D,E,GeS, a (4, B, D, E)eo,
potom existuje prav€ jeden Fe DEG = S, < S, tak, Ze F¢ DE =S, c §,,
(4,C, D, F),(B,C,E,F)ec a X e DE = (F, X, G) ¢ .

S16. Nezévislé 4, B, CeS,, nezévislé D, E, FeS, (4, B, D, E), (4,C, D, F),
" (B,C,E,F)=0,(4,G,B),(D,H,E)ep, (4,6, D,H)ea = (C,G,F,H)co.
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Kolmost 1L dvou podprostorti §;,S, =S, pro 1 £ h <k £n — 1 definujme
takto:
S, 1S, <S8, nS, =B a existuji body C, De S, a FeS, rizné od B tak, e

(C,B,D)epa(B,C,B,D),(F,C,F,D)eo.

$11LS, =S, nS, =Bas8;LlS, pro kazdou S; = BX c §,.
S, LS, =S8, nS, =S§;,_, aexistuje §] = §; tak, Ze §; L S,.

Z axiomu S1—S5 a S6—S9, S11—S16 lze odvodit obvyklé véty o incidenci a kol-
mosti podprostori, jejichZ ditkazy jsou podrobn& uvedeny v [4].

Ddle z axiomit S1—S16 plyne, Ze kaZdy absolutni prostor S, spliiuje bud axiom
Euklidav E nebo axiom Lobadevského L (misto § pak piSeme E nebo L; viz [4],
str. 19, a [5], str. 92—93):

E.E, cE,cE, BeE, — E, = existuje pravé jedna E; c E, tak, ¢ BekE]
aE\nE, =

L.LiclL,cL, Bel, — L, = existuji aspoii dvé rizné L] < L, tak, Z¢ Be L]
alinl =

Dulezitym piikladem absolutniho prostoru S, je analyticky model Euklidova

prostoru E, a Beltrami-Kleiniiv model Lobacevského prostoru L, definované ndsle-
dovné.

Bud E, euklidovsky prostor dimense n > 2z [2],str. 13—14,aprok =1,...,n —
— 1 budte E, < E, jeho k-rozm&rné podprostory z [2], str. 50. Definujme podmno-
zinu g <« E, x E, x E, a podmnozZinu o < E, X E, x E, x E, takto:

(4,B,C)epg <> A,B,CeE,, A+ B+ C =+ 4, a pro vzdalenostl v E, plati 4B +
+ BC = AC.

(4,B,C,D)eog<>A,B,C,DeE,, A+ B, C+ D, a pro vzddlenosti v E, plati
AB = CD.

Utzitim vysledki z [2] plyne, Ze tento E, pak spliluje axiomy S1—S16 a E, a nazveme

ho analyticky model Euklidova prostoru.

Bud déle P, = E, > E, jeho projektivni roziifeni z [3], str. 12—13, Q,_, < E,
(n — 1)-rozmé&rnd koule z [3], str. 160—161, L, < E, vnitiek Q,_, z [3], str. 132.
Definujme pro k = 1,...,n — 1 podmnoZiny L, = L, a podmnoZinu u; < L, x
x L, x L, a podmnozinue, = L, x L, x L, x L, takto:

L, = L, nE, + 0, kde podprostor E,  E, je z [2], str. 50.

(4,B,C)ep <> A,B,Cel,cE, A+ B+ C++ 4, a pro vzdalenostl v E, plati
AB + BC = AC.

(4,B,C,D)ee <> A,B,C,Del, c P, a existuji body X,Y,U,VeQ,_, <P,
tak, Z¢ maji v P, dvojpoméry bud (4BXY) = (CDUV) nebo
(4BXY) = (CDVU).
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Misto pfedchoziho lze definovat:

(4,B,C,D)eo, <> A,B,C,Del, <P, A+ B, C+ D, a existuje kolineace K
prostoru P, z[3], str. 132, zobrazujiciK(Q,- ) = Q,-, a K(4) =
= C,K(B) = D.(Ztejm& viechny K zobrazujici K(Q,-,) = Q,_,

- tvofi podgrupu grupy viech kolineaci prostoru P,.)

Utzitim vysledkd z [2] a [3] plyne, Ze tento L, = E, pak spliiuje axiomy S1—S16 a L,
a nazveme ho Beltrami-Kleiniv model Loba&evského prostoru.

2. PRAVOUHLE PROMITAN{ A OTACENI

Véty (1)—(11) uvddime zde bez ditkazi. Diikazy t&chto vét jsou pfedmé&tem prdce,
kterd vyjde ve Sborniku praci Vysoké 3koly dopravni a Vyzkumného ustavu do-
pravniho.

Pravouhlym promitdnim f prostoru S, do podprostoru S,_; — S, rozumime
zobrazeni, které kaZdému bodu X € S, pfifazuje bod f(X) = ST n S,_,, kde S L
1S, aXeSY. Ztejmé plati: f(X) =X < X€S,_,.

Z axioml S1-S9 a S11-—S16 jsou pro pravouihlé promitdni f prostoru S, do
podprostoru S,_; odvozeny véty (1)—(7) (L znadi negaci 1):
(1) a)$ LS, ,1SkSn—1=f(S)=S-1=5nS,_,.
b) f(S) = Si-, 1Sk=n—-1=51§, ..
(2) SiLS-1,15k § n—1 =>f(sk) c$c srln-l’f(sk) ¢ Si-1-
(3) (4,X,B)e p= bud f(4) = f(X) = f(B) nebo (f(4), f(X), f(B)) € .
@) NS 1 =8_1,85 LS5 1,585,818 ,25k=n—-1=f(S)c
< 8) LS, f(Sy) ¢ So.
(5) SiN Sy =Si—1, S LSy, f(Sk) S, S1 S8 =55 S 1S, 2<
Sksn—15f(S)cS; LSy, f(S) & So.
©6) SinS - =8_1,8LS,_,,5 LS, 25ksn-1=f(S)cS8 LS,
- f(S1) € So.

(7) SinS, 1 =8_1,8 LS, 1, 4€S8, A;i¢Si_1, AB; LS, BieS{_y, A; =
=f(4),i=1,2,2<k<n- 1= Aj¢S,, A;B, LS,_,, a Ghly 4,B,4; jsou
shodné ve smyslu definice z [6], str. 93.

~ Z axiomt S1—S9 jsou odvozeny véty (8) a (9):
(8) Bud §, = S,,, =S, 0< k< n— 1 Potom existuji prdv€ dvé neprdzdné
mnoZiny M;, M, c S, , — S, (aZ na jejich pofadi) tak, Ze plati:
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a) MIUMZ =Sk+l _sk,Mlan =0.

b) X e M, a Ye M, = existuje bod Be S, tak, Ze (X, B, Y) € .

¢) X, Ye M, nebo X, Ye M, = neexistuje bod B € S, tak, Ze (X, B, Y) € .
MnoZiny M,, M, nazyvdme opacné poloprostory v S, vzhledem k S,; pro
k = 0, 1 uzivdme nazvy opacné polopfimky, opacné poloroviny.

(9) S6Sic S cSnSinS =5_1,ZeS,,1Sksn—1=existjiXe$,
aYeS, tak, ¢ X + YaZe XY.

Budte ddny dva podprostory S,_,,S,_; S, tak, %2 S, nS,_; =8, _,,n = 3.
Oznaéme M;, M, < §,_, — S,_, a M|, M, = S,_, — S,_, opaéné poloprostory
vS,_,as,_, vzhledem k §,,_,. Otd¢enim f podprostoru §,_; do S,_, kolem §,_,
rozumime zobrazeni S,_; do S,_; definované takto:

a) XeS,_,=f(X)=X.

D) XeM, i=12 XX,L1S_, XoeS ,=>f(X)=XeM, X'X,L1S/_,,

(X, X0, X', Xo) € 0.

Z axiomt S1—S9 a S11 —S16 je pro otdéeni f podprostoru S,_, do §,_, odvozena
véta (10):

(10) a) Otdceni f je vzdjemn& jednoznalné zobrazeni S,_, na S,_,.

b) S, =S, =f(5)=S.<S,_,.

¢) X,Y,ZeS,_,,(X, Y, Z)ep=f(X,Y,Z) = (X', Y, Z)ep
d)X,YeS,_, X+ Y, f(X) =X, f(Y) = Y= (X, Y, X', Y)eo.

e) X,Y,U,VeS,_,, (X,Y,U,V)eo=f(X,Y,U,V)=(X,Y,U,V)ee.

Z axiomt S1—S16 plyne (viz [6], str. 48 —67, a véta 25, str. 94) véta (11):

(11) Budte ddny dva rtzné body A4, BeS,. Potom existuje prdv& jedna funkce m
(mira v S,), kterd kazdym dv&ma riznym bodim X, Ye S, pfifazuje redlné
&slo m(X, Y) > 0 (vzddlenost bodit X, Y) tak, Ze plati:

a) m(4, B) = 1.

b) (X, Y, Z)ep<m(X,Y) + m(Y, Z) = m(X, Z).

¢) (X,Y,U,V)ea<m(X,Y)=m(U,V).

d) X,YeS,, X + Y, r > 0 redlné &slo = existuje prdvé jeden bod Z€ §, =
=XYc S, tak, Ze m(X,Z)=ra(Z,X,Y)¢p

3. SYSTEMY ZOBRAZEN{ ABSOLUTN{CH PROSTORU S, DO §,_,
Systémy zobrazeni, jeZ jsou ddle zavedeny, jsou zobecn&nim zobrazovacich metod
prostoru do roviny studovanych v tzv. deskriptivni geometrii. Toto zobecn&ni se d&je

ve dvojim smyslu: jednak v dimensich n = 3 a jednak bez uziti Euklidova postuldtu
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o rovnob&Zkdch. Jde pfitom o zobrazeni zachovdvajici pokud moZno geometrické
vlasthosti, tj. zdkladni pojmy: podprostory, oddélovdni a shodnost, pfi¢emZ tato
zobrazeni budeme sklddat z pravotihlych promitdni a otdéeni. Kromé& vyjmenovanych
zobrazeni budeme je§t& uZivat zobrazeni, které nazveme kdtovdni.

Bud ddn podprostor S,_; = S,. Oznaéme M;, M, = S, — S,_; opaéné polo-
prostory v S, vzhledem k S,_,, f; pravouhlé promiténi S, do S,_,, f,(X) = X, pro
X € S,. Kétovdnim t prostoru S, vzhledem k podprostoru S,_, rozumime zobrazeni,
které kazdému bodu X € S, pfifazuje redlné &islo #(X) (kdta bodu X) takto:

a) Je-li X € §,_,, pak #(X) = 0.

b) Je-li X € M, resp. X e M,, pak #(X) = +(X, X,) resp. (X) = —(X, X,), kde
(X, X,) je vzddlenost bodi X, X, pfi uréité zvolené mife v S, (viz (11)).

MnoZinu vSech redlnych ¢isel budeme v dal§im znacit 4.
(H*) systémy zobrazeni S, do S}_,. Nejdfive uvedeme pfedpoklady a oznaceni.

a) Oznalenia pfedpoklady. S, _, = ...c 8§ _, 8 =5,2<n—-k<n-1,
n=38_,8 ,cS_...S_ i_LS,, S LSE Li=1,..,k S, =8_,
N S*_, nebo ST, , =Si nS,, p o i=1,..,k S, J_LS:,' i—jp Satiojo1 =
_S’"ijnS,,,J,z—l wk, j=1,..,k—i S, _ *S8I,._, pro ij=
=1,..,k i*]j.

b) Oznaéme: fi, f}, fi pravouhlé promiténi S7_,,, do S*_,, S’ _,S* ., i=1,...

.» k. f4 otd&ni S)_, nebo S*_, do S7_  kolem i i_ni=1,..,k fi=fiffnebo
f3 =fifé nebo fi = fifl, i=1,.. k t' kétovani ST_,,, vzhledem K'st
=1,.., k.

lll’l:

¢) Pro X € §, ozna¢me:
X3 =fi(X), Xy = f1(X), X} = fi(X), X3 = f3(X), 1 = 1'(X),
Xi+1!il —fl‘+l(XJl I) Xl+1 Ji ——f‘+1(X“ Ji)
Xj:’l“). —f/l1+l(X]1 j!) Xn Ji2 '—f‘+1(X.h Jt) tl+1 = tH-l(Xi...l)’
i=1,..., k—1,indexy j,, ..., j; jsou rovné 1 nebo 2.

d) Pro X €S, vybereme z bodtt X%, €Si_,az kot ty,...,tke R prdavé k + 1
hlavnich obrazi h(X), s =1,..., k + 1 takto:
Pros = 1je hy(X) = X% €85,
Pro i = 1,..., k je bud h;y((X) = X4 JkeS,, wkdeji=2j. =1, r=1,..,k,
r + i, nebo neex1stuje -li tento vybrany bod X%, ;. je h;y((X) = tie R.

Podle pfedpokladii a), (5), (6) a (10) jsou body hy(X), hi.:(X) €S} = S;_,,
SiLsH, ..
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(H*) systémem zobrazeni S, do Si_, rozumime (k + 1)-tici zobrazeni (hy, h,, ...
eeor Msy)-

KaZdy (H*) systém je jednozna&n& urlen volbou jednotlivych k systémi (I) =
= () resp. () = (/4 fif8) tesp. (D) = (74, fL73) resp. (V) = (7L, 7if%)
zobrazeni §;_;,, do S§_; pro i = 1, ..., k, a budeme ho symbolicky znaé&it (H") =
= (Hy, ..., Hy), kde fimské &islice H; jsou rovné I resp. II resp. III resp. IV. Celkem
médme 4* systémi (H*), z nichZ kaZdy lze pfevést na systém (I¥) = (1, ..., I), a soudasn&
tak lIze zjistit, zda k danym hlavnim obraziim existuje vzor, pfi¢emz pfedpokldddme,
Ze pro jeden bod D'e S,_; nebo D'eS)_;, D'¢S;.,_,, je ddn bod h,(D) = D¥ ,
akoty tpi>0,thi=0,i,j=1,...,k,i%]j.

Uzitim v&t (1), (2), (3) a (10) plynou snadno véty (12) a (13):

(12) Je-li (hy, ..., hyy ) systém (H*) zobrazeni S, do S?_,, potom pro body X, Ye S,,
X # Y, je aspoil jeden hlavni obraz hy(X) + h(Y),1 < i<k + 1.

(13) Je-li h, zobrazeni S, do S*_, z (H¥) systému (h,, ..., ki), potom plati:

a)S,cSn,l§r§n-—1=hi(S,)cS,;,hi(S,)¢$",_1,r—k§d§r,0§
<d<n-k

b) (X, Y, Z)e p= bud h(X) = h(Y) = h(Z) nebo (h(X), h(Y), h(Z)) e p.

4. GRAFICKY VYJADROVACI JAZYK PRO L, A E,
Zavedeme jej pomoci Beltrami-Kleinova modelu ndsledujicimi imluvami 1a) — d).

Umluvy 1. a) Pfedpokldddme znalost obvyklého grafického vyjadfovdni pro rovi-
nu E7 < E, Euklidova prostoru dimense n = 2, pfiCemZ body B € E}, ptimky E, =
< E7, oddélovédni gg n EF x E; x EJ a shodnost g n E] x EJ x Ej x E3, kde pug
a o je oddé€lovdni a shodnost v E,, graficky interpretujeme neboli rysujeme zndmym
zpisobem na &tvrtce papiru predstavujici jako mnoZina graficky interpretovanych
bodl rovinu EJ.

b) Podmnoziny C < E,, C ¢ E7, budeme graficky interpretovat tak, Ze si vhodné
zvolime zobrazeni mnoZiny C do roviny E7 a budeme graficky interpretovat obraz
mnoziny C v roviné EJ.

¢) Grafické vyjadfovdni pro rovinu L; < L, Lobadevského prostoru dimense n = 2
pfevedeme uZitim Beltrami-Kleinova modelu L, = E, na grafické vyjadfovdni pro
rovinu Ej o L}, E7 c E,, pfiemZ pfedpokldddme, Z¢ (n — 1)-rozmérnd koule
Q,-, < E, md stfed O e L}. Pfesnéji fedeno body B e L], pfimky L, < L3, oddélo-
vani g N L3 x L3 x L3 a shodnost 6, n L3 x L3 x L} x L3, kde g, a o, je oddé-
lovédni a shodnost v L,, graficky interpretujeme ve smyslu definice Beltrami-Kleinova
modelu a zndmych interpretaci z a) pro Ej o Lj.

135



d) Podmnoziny C c L,, C ¢ L3, budeme graficky interpretovat tak, Ze si vhodné
zvolime zobrazeni mnoZiny C do roviny L} a budeme graficky interpretovat obraz
mnoZiny C v roviné L.

UkdZeme nejdfive grafické vyjadfovédni vztah@i mezi hlavnimi obrazy h(X), i =
=1,...,k + 1, a kétami t3, ..., t% bodu X e L, pfi (H*) systémech zobrazeni L,
doL;_,pron 2 3.

Je-li n — k> 2, pak zvolime L c...c L}, a misto (H*) = (H,,..., H)
systému zobrazeni L, do Lj_, uZivdime ngkterého ze systémé (H" %) = (H,,...
oo Hy Hyyy, ..., H,_,) zobrazeni L, do Lj.

V dal¥im tedy miZeme pfedpoklddat, Ze n — k = 2 neboli k = n — 2. Pii gra-
fickém vyjadfovéni pak pfedpokldddme, Ze (n — 1)-rozmérnd koule Q,_; md stfed
© e L} < E}' pro viechna i =1,...,n — 2 (viz oznaleni a pfedpoklady a)—d)
pro (H*) systémy), tak?e pro L, L L, O el,c E, L, cE,1<r<s<n-—1,je
soudasné€ E; 1 E_.

Pro n = 4 jsou vztahy mezi hlavnimi obrazy a kétami bodu X € L, pfi systémech
(I, 1), (1L, T), (IV, 1) a (I, IT)—(IV, IV) zobrazeni L, do L} graficky vyjddfeny na
obr. 1, 2, 3a 4. Systémy (I), (II), (III), (IV) pro n = 3 a systémy (I, I), (I, IT), (1, III),
(I, IV) pro n = 4 pfenechdvdme &tendfi.

Analogicky rekurentn& pro n = 5, 6, ... graficky vyjadfujeme vztahy mezi hlavni-
mi obrazy a kétami bodu X € L, pfi systémech (H"~?) zobrazeni L, do Lj.

x1

obr. 1.
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" obr. 2.

obr. 3.
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obr. 4

Uziti (H*) systémi ukdZeme na n&kolika piikladech, pfitemz vychdzime z nésledu-
jicich tmluv 2a)—c).

Umluvy 2. a) Bod X € L, budeme uréovat jeho n — 1 hlavnimi obrazy p¥i zvoleném
(H"~?) systému zobrazeni L, do L3.

b) Podprostory L, = L, pro 1 £i < n — 1 budeme urdovat jejich nezdvislymi
body By, ..., B; € L;. TéZ ostatni podmnoZziny K < L, budeme urcovat, je-li to mozZné,
kone¥nym podtem jejich bodii B € K (neni-li to moZné, pak je zpravidla aproximuje-
me kone&nym podtem jejich bodd).

c) Predpokldddme znalost konstrukci odvozenych z axiomtt S1—-S16 a L pro
roviny L, = L,.

Priklad 1. P¥i zvoleném (H?) systému zobrazeni L, do L} je ddna L, = AB < L,
(ddny hlavni obrazy bod A, B). Urdete vzddlenost (4, B) bodt A4, B a sestrojte
hlavni obrazy pfimky L, v roviné L.

Regeni. Zvolme systém (I, IT), obr. 5. Reeni pfi systému (I, II) prevedeme na,
fedeni pfi systému (I, I) a vrdtime se pak zpét k systému (I, II).
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Pfiklad 2. P¥i zvoleném (H?) systému zobrazeni L, do L} je dén Ly = ABCD < L,
a L, = FG < L, (ddny hlavni obrazy bodd 4, B, C, D a F, G). Uréete vzdjemnou
polohu L a L,, tj. urlete dimensi p a s jejich priniku L, = L, n L; a spojeni L, =
= LL,

obr. 5.

Regeni. Dimensi s spojeni L, dvou podprostort L, = By...B,a L, = C,... C,
urlime tak, Ze uZitim (9) postupng zji§tujeme, zda B;€ C, ... C;B, ... B;_,, a di-
mensi p jejich priniku L, = L, n L, % @ urgime (viz [4], str. 21—22) z rovnice
p + s = h + k; pfitom jako kritéria zjistovdni, zda L, n L, & 0, volime podprostory
Li,olicl, Ly, nl, =L, +0, takt¥e Ly~ L, = L, 0 L,

Zvolme n&ktery ze systémi (1L, II)— (IV, IV), obr. 6. (ProtoZe hlavni obrazy Fi, +
+ G2, je téZ F + G. ProtoZe hlavni obrazy A2, B3, C2, jsou nezdvislé body, pak
téZ A, B, C jsou nezdvislé body a pfitom D ¢ ABC.)

ProtoZe v naSem pfipadé F ¢ ABCD a L, «c L, = ABCDF, je L,=L,L; = L,,
tj. dimense s = 4.

Zvolme L, = FGX o L, kde X € L,. Potom je v naSem pfipadé L, n L, = L] =
=XYal,=L nly=L nL=2Z (pokud vzor ZeL, existuje), tj. dimense
p=0.
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obr. 6.

Priklad 3. Pii zvoleném (H?) systému zobrazeni L, do L jsou ddny dva rizné

hlavni obrazy bodii S, B a V). Oznaéme G

dny

7

Beljabod Vel, — L} (d
mnoZinu viech bodd X € L} takovych. Ze (S, X, S, B) € 6. Déle ozname K mnoZinu

bl

body S

2 mnoziny K.

viech bodit Ye VX < L,, kde X € G. Sestrojte prvni hlavni obraz K
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Reseni provedeme rozkladem na konstrukce v rovindch prostoru L,.

a) Zvolme pfimku L < L} tak, Ze prvni hlavni obraz V7, € L}. Oznaime L
takovou rovinu podprostoru L3, Ze Lj = L3 L L3, a dédle oznatme K} = f}(K),
K® = L n K}, K% = f}(K®) neboli K%% je pravouhly primét mnoZiny K* < L? do
ptimky L{ (f] je pravothlé promitdni L}_,,, do L_;). Hledany K}, je sjednoceni
viech K{j < Lj. Tfeba oviem sestrojit mnoZinu K° c L% < L3, kde L3 je takovy
podprostor prostoru L, Ze L5 < L5 L L}, coZ provedeme ndsledovné.

b) Zvolme pfimku L} < Lj tak, Ze f{(V) = V{ € L%. Oznagme L} takovou rovinu
podprostoru L5, Ze L} = L} L L3, a ddle oznatme K® =L} n K, K}' = f1(K?)
neboli K}' je pravodhly primé&t mnoZiny K® < L% do ptimky L%. MnoZina K° je
sjednoceni viech K < LS. v

Grafické vyjddfeni provedeni pti zvoleném systému (I, I) je na obr. 7.

Poznamka. Obsdhlejsi pojedndni o systémech zobrazeni prostoili, pro néZ nepred-
pokldddme platnost nékterych zde vyjmenovanych axiomi, vyjdou ve Sborniku praci
Vysoké $koly dopravni a Vyzkumného tstavu dopravniho.
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Summary

ON THE SYSTEMS OF MAPPINGS
OF ABSOLUTE SPACES §, INTO §,_,

Joser KATERINAK, Zilina

Absolute space S, of dimension n = 2 is a non-empty set with n — 1 systems of
non-empty subsets (subspaces) satisfying the generalized Hilbert axioms of incidence,
and with the relation betweenness u = S, x S, x S, and congruence ¢ = S, X
x §, x §, x §, satisfying the axioms of betwenness and congruence, respectively.

For this space, systems of the mappings of the space S, into the subspace S,_,
consisting from ortogonal projections and rotations are defined. Using these systems
of mappings there is given the theory of graphic expressions for S, and some con-
crete examples realizing them for L,.
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