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Композиция движений. 20 июля




Упр 1. Известно, что , . 
Решите неравенства: а) , б) 



Композицией отображений  f: X →Y, g: Y →Z называется такое отображение h: X→Z, что. Обозначение: h=gf. (То есть композиция gf состоит в последовательном применении отображений f и g).
Упр 2. Укажите неподвижные точки при параллельном переносе, повороте, осевой симметрии. Каково взаимное расположение прямой и её образа при переносе, повороте, осевой симметрии?
1. Докажите, что композиция движений является движением. 
2. Найдите композицию двух осевых симметрий: а) с параллельными осями, 
б) с пересекающимися осями. 
3. Докажите, что всякий параллельный перенос можно представить в виде композиции двух осевых симметрий с параллельными осями, перпендикулярными направлению переноса, причем в качестве первой оси можно взять произвольную прямую, перпендикулярную вектору переноса.
4. Докажите, что всякий поворот можно представить композицией двух осевых симметрий, оси которых пересекаются в центре поворота, причем первая прямая выбирается произвольно, а вторая образует с  первой угол, равный половине угла поворота.
5. Можно ли осевую симметрию разложить в композицию а) двух параллельных переносов, б) двух поворотов?
6. Докажите, что композиция осевой симметрии и параллельного переноса на вектор, параллельный оси симметрии, не является ни поворотом, ни параллельным переносом, ни осевой симметрией. Коммутативна ли эта композиция?
Движение, описанное в задаче 6, называется скользящей симметрией.
7. Докажите, что композиция осевой симметрии и параллельного переноса на произвольный вектор, является скользящей симметрией.
8. 



Найдите композицию двух поворотов, если:
а) центры поворотов совпадают;
б) центры поворотов различны, а сумма углов поворота равна  или ;
в) центры поворотов различны, а сумма углов поворота не равна  или .
9. Заполните  таблицу композиций движений:
	композиция
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