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OPERACE S MATICEMI

1. Transformace vektoru

Pti operaci Ax =y transformuje matice A vektor x do vektoruy (matice A jako operator)

ap A aAiz A || X Y1
Ay Ap 8y Ay || Xy | _|Y2
a3 Az A3z Az || X3 Y3
Ag1 Ayp Ay Ayy || Xy Y4

a; Ay aj ay ay, a, a3 ay
Ay Axp Ay Ay ~ ay | ay | g | ayy
a3 ap axp Ay ay | a, | ay | ay,
Ag1 Ay Ay Ay a, a, a, a,

Soucin Ax miize byt také rozepsan jako

QA A3 Ay X an a2 a3 ayy
a1 8p; 83 Ay || Xy |_ _ X, as rx, a2 s a3 rx, a4
a3; 83 A3 Ay || X3 a3 az a33 a3y
A Ay A3 Ayy | X4 a4 a4 a43 44
Priklad:
Transformacni matice: matice vektoru:
u v X y z
ol 1 1 2 3 1
A=|l-1 1 2
0 2 -2 B=|1 0 1 2 0
1 1 0 1 2
2 0 2 -2 3
Au=|2 Av=| 3 Ax=| -1 Ay=| 7 Az =| 3
0 -2 2 2 -4

Pfi soucinu AB transformuje matice A kazdy vektor matice B zv1ast’

Au Av Ax Ay Az
2 0 2 -2 3
AB=|2 3 -1 7 3
0 -2 2 2 -4



2. Baze prostoru

Sloupcové vektory jednotkové matice E tvofti bdazi vektorového (euklidovského) prostoru R

el

Y]y

kde 1 0 0
e, =|0 e, =|1 e; =10
0 0 1

Bazi prostoru ziskame z vektorti ey, ez, €3 ... €; jako jejich vnéjsi sou€in E = Zeie?

1

Transponovany vektor(matice) je vektor (matice) se zaménénymi sloupci za radky:

A=B" kde a; = b; kde e je transponovany vektor

_.T T T
€1€,€3 = €€ te,6, te;8;

11[07[0] [1 0 0 1 0 0] [0o0o0]foo0o0] 100
ol{1]|of=|ol[t o o]+[1{[o 1 o]+{o]|[o 0 1]=[0 0 of+|0 1 0|+/0 0 0|=[0 1 ©
oflof[1]| |0 0 1 0 00/]00 0| 000 [00°1

3 obecné sloupcové vektory ay, a,, a3 matice Asys tvoii 3-rozmérny objekt (vektorovy objekt),

a a a a a
11 12 13 11 12 13
A= kde a; = = a3 =
a2| aZZ a23 21 a22 a23
a a a a a a

32

33 31 33
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3. Vnitini soucin (dot product) vektori
X.y=x'y=xy'

vysledkem vnitiniho soucinu je skalar

Priklad: x.y:[l 1] B} =1+2=3

4. Absolutni délka vektoru

Ctverec absolutni délky vektoru x je dan vniténim soucinem x" a x:

2 T
X" =x"x

2
Priklad: = [1 1] Fi| =1+1=2 HX H =2

|

5. Uhel svirajici dvéma vektory

XTy

JxTx A yly

Kosinus thlu 8 mezi vektory x a y je dan vztahem ¢os8 =

Piklad: = N g {- 1}
2 1

x"=[1 2] y =[-1 1]

X'x=1+4=5 yly=1+1=2

X'y=-1+2=1 cosGZL
J10

Jestlize vnitini sou¢in (dot product) vektort (x" y, y' X) je roven nule, pak i cos8 je roven nule a

vektory X, y sviraji uhel 90°. Rikame, Ze vektory jsou ortogondlni.

6. Ortogonalni matice O

Ctvercova matice, sloZzena z ortogonalnich vektori o jednotkové délce.

Determinant detO =+ 1.



Priklad:

Je matice O ortogonalni? 5 _|1/ 2 =142 detO=1
/2 142

Délka sloupcovych vektorii

K =x"x=[1/2 1/2] [

1/@}_ S S N
/2] 22 22 2 2

—1/&} 1 1 11

W =yy=[-1v2 1] {qu )

= 4+ _=_+_=]
V242 2422 2
uhel které vektory sviraji

-1/2|_ 1 Lo
12 | 22 22

x'y=[l/2 1/:2] { —+l=0

1 1
o+
2 2

7. Rotace souradnic

Transformace Ox (zde je O ve vyznamu operdtora) zachovava délku vektoru x, zpusobi jen
posunuti koncového bodu v souradném systému. Takova operace (geometricka transformace) muze

byt chapéna jako rotace.

Piiklad:

1
Ortogondlni matice ¢ = [l/ J20 -1/ ﬁ} transformuje napt. vektor x = {0}

1/-2 1/-2
do vektoru y = 1/:2
1/-/2

Fyzikalni vyznam této transformace je rotace o 45°.
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cos® -—sinb

) rotacni matice
sin@ cosB }

Obecng, rotace v roviné o thel 6: o= {

V trojrozmérném prostoru, rotace kolem osy x,y a z:
1 0 0 cos@ 0 sin® cos® sinB@ 0
O,=|-sin® cosO@ 0

O, =|0 cos@ -sin0 O,=| 0 1 0
0 sin® cosB —-sin® 0 cosO 0 0 1



