V této praci popisujeme transformace 3-rozmérného a 4-rozmérného Euklei-
dovského prostoru. Nejprve ukazeme, jak lze pomoci kvaternionii v téchto dimen-
zich elegantné popsat reflexe a rotace a dokdzeme 2 strukturni véty o souvislosti
grupy jednotkovych kvaternionii a specialnich ortogonalnich grup SO(3) a SO(4).
Déle je vylozena Cast teorie konformnich zobrazeni, kterou pozdé&ji vyuzivame v
popisu Mobiovych transformaci. Mobiovy transformace v dimenzi 4 definujeme
jako zobrazeni vznikla slozenim sudého poctu sférickych inverzi a reflexi. Ukaze-
me, zZe je lze i v dimenzi 4 popsat jako linearni lomena zobrazeni, podobné jako
v dimenzi 2, pokud misto komplexnich ¢isel uzivame kvaterniony. Naznacime i
klasifikaci Mobiovych transformaci na eliptické, loxodromické a parabolické a v
dimenzi 4 popiSeme, jak jednotlivé tridy vypadaji.



