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3. Osnovne vrste izometrija

Izometrije euklidske ravni se mogu podeliti na indirektne i
direktne.

Izometrija je indirektna, ako me�a orijentaciju ravni,
odnosno direktna, ako ne me�a orijentaciju ravni.

Orijentacija ravni je odre�ena orijentacijom datog
orijentisanog trougla.

Definicija 1. Trougao △ABC je orijentisan, ako �egova

temena A, B i C qine ure�enu trojku (A,B,C). To znaqi da je
A �egovo prvo, B drugo, a C tre�e teme.

Postoje dve mogu�e orijentacije trougla - pozitivna i
negativna.
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Definicija 2. Orijentisani trougao △ABC je negativno
orijentisan, ako su �egova temena oznaqena u smeru kaza	ki
na satu. U protivnom, on je pozitivno orijentisan (slika 24).

Slika 24. Orijentisani trouglovi
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Definicija 3. Izometrija euklidske ravni I je direktna,

ako su orijentisani trouglovi △ABC i △I(A)I(B)I(C) iste
orijentacije (oba pozitivno ili oba negativno orijentisana).
Ako su orijentisani trouglovi △ABC i △I(A)I(B)I(C)
suprotne orijentacije (jedan je pozitivno, a drugi negativno
orijentisan), izometrija je indirektna.

Slika 25. Indirektne i direktne izometrije
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Postoji pet izometrija u euklidskoj ravni. To su:

(a) simetrija u odnosu na pravu p (osna simetrija), u oznaci
Sp ;

(b) rotacija oko taqke O za ugao ω ( centralna rotacija), u
oznaci RO,ω;

(v) simetrija u odnosu na taqku O ( centralna simetrija), u
oznaci SO;

(g) translacija za vektor −→v , u oznaci T−→v ;

(d) klizaju�a simetrija za vektor −→v , u oznaci G−→v .
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Pre nego xto opixemo svaku od navedenih pet izometrija,
uvodimo pojam invarijantne (fiksne) taqke proizvo	ne
izometrije. To su taqke koje pri izometriji ne me�aju svoj
polo�aj.

Definicija 4. Taqka P je invarijantna (fiksna) taqka

izometrije I, ako je I(P ) = P .

Nije texko zak	uqiti da su sve taqke koincijencije E fiksne
taqke, jer je po definiciji koincidencije E(A) = A za svaku
taqku A u ravni.
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(a) Osna simetrija Sp preslikava taqku A u taqku B, tako da
se taqke A i B nalaze na jednakim normalnim rastoja�ima do
prave p. Sve taqke na pravoj p su invarijantne, tj.
preslikavaju se u iste taqke. Osna simetrija je indirektna
izometrija, jer me�a orijentaciju ravni, xto se mo�e
proveriti preslikava�em orijentisanog trougla.

Slika 26. Osna simetrija



3. Osnovne vrste izometrija

(b) Rotacija RO,ω oko taqke O za ugao ω preslikava taqku A u
taqku B, tako da je ugao ∢AOB = ω. Ona je po definiciji
kompozicija (proizvod) Sb ◦ Sa dve osne simetrije Sb i Sa,
qije se ose seku u taqki O i obrazuju orijentisani ugao

∢(a, b) =
ω

2
. Jedina invarijantna taqka rotacije RO,ω je �en

centar O. Ona je direktna izometrija, jer ne me�a
orijentaciju ravni.

Slika 27. Rotacija oko taqke O
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(v) Simetrija SO u odnosu na taqku O preslikava taqku A u
taqku B, tako da se taqke A i B nalaze na jednakim
rastoja�ima do taqke O. Ona je po definiciji proizvod dve
osne simetrije Sa i Sb, qije su ose normalne i seku se u taqki
O. Drugim reqima, SO = RO,180◦ . Jedina invarijantna taqka
centralne simetrije SO je �en centar O. Ona je direktna
izometrija, jer ne me�a orijentaciju ravni.
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(g) Translacija T−→v za vektor −→v preslikava taqku A u taqku

B, tako da je vektor
−−→
AB jednak vektoru −→v (oba vektora imaju

istu du�inu, pravac i smer). Ona je kompozicija dve osne
simetrije Sa i Sb qije su ose paralelne i normalne na pravac
vektora −→v , pri qemu je rastoja�e izme�u �ih jednako
polovini du�ine tog vektora. Translacija T−→v nema

invarijantnih taqaka ako je −→v ̸= −→
0 . Ona predstav	a

direktnu izometriju, jer ne me�a orijentaciju ravni.
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(d) Klizaju�a simetrija G−→v za vektor −→v preslikava taqku A
u taqku B, tako da se taqka A najpre translira za vektor −→v , a
zatim se ta taqka simetriqno preslika u odnosu na pravu a.
Ona je kompozicija Sa ◦ T−→v osne simetrije Sa i translacije,
qiji je vektor paralelan pravoj a. Klizaju�a simetrija nema
invarijantnih taqaka. Ona je indirektna izometrija, jer me�a
orijentaciju ravni.

Slika 30. Klizaju�a simetrija
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Na osnovu navedenih primera, mo�emo da zak	uqimo da va�e
slede�e osobine.

Teorema 2.14. Svaka izometrija euklidske ravni se mo�e
predstaviti kao kompozicija najvixe tri osne simetrije.

Teorema 2.15. Svaka direktna izometrija ravni predstav	a
koincidenciju, rotaciju ili translaciju. Svaka indirektna
izometrija ravni predstav	a osnu simetriju ili klizaju�u
simetriju.

Teorema 2.16. Ako je du� AB podudarna du�i A1B1 u ravni,
tada postoje taqno dve izometrije te ravni takve da je
I(A) = A1 i I(B) = B1, od kojih je jedna direktna, a druga
indirektna.



ZA VE�BU

ZADACI ZA VE�BA�E

1. Ispitati koja je to direktna, a koja indirektna izometrija
u Teoremi 2.16, kojom se du� AB preslikava na podudarnu du�
A1B1.

2. Odrediti vrstu izometrije euklidske ravni koja
predstav	a kompoziciju:

(a) dve translacije T−→v i T−→w , pri qemu su vektori tih
translacija kolinearni (paralelni);

(b) dve rotacije RO,ω i RO,φ, koje imaju zajedniqko sredixte
O;

(v) dve centralne simetrije SA i SB.



ZA VE�BU

3. Koja izometrija euklidske ravni je inverzna slede�im
izometrijama:

(a) I = T−→v ◦ T−→w ;
(b) I = RO,ω ◦ RO,φ;

4. Ispitati da li postoji izometrija euklidske ravni takva
da je I2 = E .


