Nevyhnutná geometria
1° Euklidovský priestor: 
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   b/  
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- trojrozmerný vektorový priestor nad R (prvky - vektory a, b,...) 

   c/   +  - operácia sčitovania bodov a vektorov:     
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             t.j. bod + vektor = bod ; vektor + bod = bod
    d/   ( - skalárny súčin na 
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    e/   d – funkcia určujúca vzdialenosť 2 bodov   
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    f/    body na rozdiel od vektorov nemožno sčitovať ( odčítavať – áno), ani násobiť číslami,    

           možno však z nich vytvárať barycentrické ( afinné) kombinácie, ktorých výsledkom je bod 
          ( ak 
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; ci  sú koeficienty kombinácie) , špeciálne:
(1) 1.A = A a  0.A = 0 pre každý bod A
2°  Afinná súradnicová sústava: zobrazenie 
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 kde O je pevne zvolený bod a 
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3°  Predpokladáme, že v 
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je pevne zvolená jedna karteziánska súradnicová sústava   
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 a všetky body a vektory, vrátane určujúcich prvkov ďalších súradnicových sústav,  

 budeme zadávať súradnicami v nej. V súlade so zaužívanou terminológiou v PG ju budeme  

 považovať za svetovú súradnicovú sústavu, resp. za starú v porovnaní s ďalšími súradnicovými  
 sústavami (novými).
4° Ak 
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. Teda stĺpcové vektory reprezentujú ako body, tak i vektory priestoru 
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Potrebujeme však vedieť rozhodnúť, kedy stĺpcový vektor reprezentuje bod a kedy vektor (2 vektory možno sčítať, 2 body – nie). Aby sme to dosiahli zavádzame tzv. rozšírené súradnice resp. rozšírené stĺpcové vektory takto:
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5° Transformácia súradníc.  Predpokladajme, že v 
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 máme okrem svetovej aj ďalšiu súradnicovú sústavu 
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, - všetky súradnice sú vo svetovej ss. Potom každý bod X ( vektor x ) má dvojaké súradnice:
a) staré – v 
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Pozn. Vzťahy (1) a (1´) sa dajú formálne zapísať takto:

(1)
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6° Afinná transformácia   Predpokladajme, že máme zadaný bod P a lineárne nezávislé vektory 
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súradnicami v svetovej súradnicovej sústave, tak ako v 5°. Podľa základnej vety o afinných transformáciách existuje v  
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 práve jedna afinná transformácia :
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Zobrazovacie rovnice tejto transformácie v ss. 
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 majú pre body tvar (1) a pre vektory (čiže zobrazovacie rovnice T*) tvar (1´). Presnejšie, ak bod 
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(všetko v svetovej súradnicovej sústave), tak
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Transformácia (2) sa nazýva zhodnosťou, ak matica A je ortogonálna (jej riadky/stĺpce/ tvoria ortonormálny systém vektorov – sú jednotkové a po dvoch kolmé ( 
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Ak chceme nájsť inverznú transformáciu k zhodnosti (2), potrebujeme vedieť určiť inverznú maticu k matici:
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 je ortogonálna matica, tak
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7° Zobrazovacie rovnice rovnobežného premietania.

Nech rovnobežné premietanie je určené smerom 
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 a všetky body a vektory sú určené príslušnými svetovými súradnicami.
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Ak túto rovnosť postupne skalárne vynásobime vektormi 
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dostaneme hľadané zobrazovacie rovnice v tvare:
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kde symbolom 
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 rozumieme tzv. zmiešaný súčin vektorov 
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, čiže determinant utvorený z ich súradníc. Ak označíme 
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 a determinanty v čitateľoch vzťahov (*) rozvinieme podľa prvého riadku, môžeme (*) prepísať do tvaru:
(*)  
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V prípade ortoprojekcie 
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), čo možno zapísať v maticovom tvare:
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 je matica ortoprojekcie.

Podobným spôsobom sa dajú z (*) získať aj maticové reprezentácie ďalších typov rovnobežných premietaní, vrátane axonometrií.

8° Stredové premietanie

Daná je priemetňa 
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Rovnice (1) sú všeobecnými rovnicami stredového premietania. Všimnime si, že toto nie sú lineárne rovnice (majú premennú aj v menovateli) a preto sa v afinných súradniciach nedajú zapísať v maticovom tvare. Dá sa to však spraviť v homogénnych súradniciach.

V PG sa najčastejšie stretávame so stredovým premietaním, ktorého stredom je bod 
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Toto sú rovnice nášho stredového premietania v afinných súradniciach. Pretože v menovateli majú premennú z, nie sú lineárne a preto ich nemožno zapísať v maticovom tvare ( v afinných ani v rozšírených súradniciach). Pretože však platí:
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určujú 
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ten istý bod rozšíreného euklidovského priestoru, takže 
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možno chápať ako maticovú reprezentáciu nášho stredového premietania ( prvého štandardu).
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