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Pouziti matic v geometrii



Pouziti matic v geometrii

Vektory a jejich souradnice

a — vektor v tiidimenzionalnim prostoru bdaze vektoru = linedrné nezavislé vektory é7, €, €3

Kazdy vektor lze vyjadrit vuci zvolené bazi pomoci sloupecku soutradnic:

d=a'e +a*é+a’éy vektor @ < souradnice a = | 42
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Operatory a jejich souradnice

M — linedrni operator transformuje vektor na vektor o M- (G+5)=M-G+M-D
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Operator rotace

Rotace v roviné

R, provadi rotaci vektoru o 1hel ¢ V kartézskych souradnicich je tato rotace vyjadrena:

- S b' = cosp a' — sinp a?
b=R,-d 2 _ 1 2
b =sinpa +cosya
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Operator rotace

Rotace v roviné
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Rotace v roviné
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Rotace v prostoru

Rotace kolem kartézskych os €7, €5, €3:

1 0 0 cosp 0 sing cosp —sing 0

1 : 2 3 _ |
R,= |0 cosp —sing R, = 0 1 0 R, = |sing cosp 0
0 siny cosyp —siny 0 cosy 0 0 1

Pomoci maticového nasobeni miizeme dostat soufadnice rotace R dané slozenim rotaci podél rtiznych os, napi. R = R, - R%.
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Maticova algebra

Matice umime scitat a nasobit a vysledkem je opét matice. Matice tak zobecnuji pojem obycejnych ¢isel, tvori tzv. algebru.
Plati pro né zakladni vlastnosti s¢itani a nasobeni.

A+B = B+ A komutativita scitani
(A+B)+C = A+ (B~+C) asociativita scitani
(A-B)-C = A-(B-C) asociativita nasobeni
(A+B)-C = A-C+B-C distributivita
O+A = A+0 = A nulova matice

I - A= AT = A jednotkova matice
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Maticova algebra

Matice umime scitat a nasobit a vysledkem je opét matice. Matice tak zobecnuji pojem obycejnych ¢isel, tvori tzv. algebru.
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Oproti obycejnym ¢islim je ale nasobeni obecné nekomutativni:

A-B # B-A pro obecné A a B

Miru nekomutativnosti vyjadiuje komutator

[A\B] = A-B-B-A



Inverzni matice

Inverzni matice A~! k matici A je matice spliujic

At A = A.A4"1
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Inverzni matice A~! k matici A je matice spliujic
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Inverze umoznuje tesit systém n linearnich rovnic o n neznamych zapsany v maticovém tvaru:

A x = v = r = A l.w
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Inverzni matice

Inverzni matice A~! k matici A je matice spliujic

Inverze umoznuje tesit systém n linearnich rovnic o n neznamych zapsany v maticovém tvaru:
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Pro diagonélni matice je inverze jednoduché:
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Ne kazda matice ma inverzi. Napr. 0001, [000 nebo 211 inverzi nemajt. Takové matice se nazyvaji singuldrnd.

Matice, které maji inverzi, se nazyvaji reguldarns.
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Determinant
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Vlastnosti
e D diagonalni = det D = soucin c¢isel na diagonale
e pokud je alespon jeden sloupec ¢i fadek matice A nulovy = det A =0
e prohozeni dvou Fadku (sloupct) zméni pouze znaménko determinantu

det (A . B) = (det A) (det B)

e det(A') = (detA)” = det(A-ATY = detI = 1

e A lze invertovat (je reguldarni) pokud det A # 0



Stopa

trA = E A;. = soucet Cisel na diagonale matice
J

Cykli¢nost stopy
tr(A-B- -Z) = tr(B- -Z-A)



Stopa

trA = E A;. = soucet Cisel na diagonale matice
J

Cykli¢nost stopy
tr(A-B- -Z) = tr(B- -Z-A)

Podobnost matic

Matice A, B nazyvame podobné, pokud existuje regularni matice T takova, Ze

B=-T A -T

Determinanty a stopy podobnych matic jsou stejné
det (T A - T_l) = det A
tr(T-A-T_l) = trA



