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Maticový počet
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Použit́ı matic v geometrii

Vektory a jejich souřadnice

a⃗ – vektor v tř́ıdimenzionálńım prostoru báze vektor̊u = lineárně nezávislé vektory e⃗1, e⃗2, e⃗3

Každý vektor lze vyjádřit v̊uči zvolené bázi pomoćı sloupečku souřadnic:

a⃗ = a1 e⃗1 + a2 e⃗2 + a3 e⃗3 vektor a⃗ ↔ souřadnice a =

[
a1

a2

a3

]
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Operátory a jejich souřadnice

M – lineárńı operátor transformuje vektor na vektor
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linearita:
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Operátor rotace

Rotace v rovině

Rφ provád́ı rotaci vektoru o úhel φ

b⃗ = Rφ · a⃗

V kartézských souřadnićıch je tato rotace vyjádřena:

b1 = cosφ a1 − sinφ a2

b2 = sinφ a1 + cosφ a2



Operátor rotace

Rotace v rovině
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V řeči matic:

b = Rφ · a kde

[
b1

b2

]
=

[
cosφ − sinφ

sinφ cosφ

]
·
[
a1

a2

]
tj. Rφ =

[
cosφ − sinφ

sinφ cosφ

]

Rotace v prostoru
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Pomoćı maticového násobeńı můžeme dostat souřadnice rotaceR dané složeńım rotaćı podél r̊uzných os, např.R = R1

α ·R3
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Maticová algebra

Matice umı́me sč́ıtat a násobit a výsledkem je opět matice. Matice tak zobecňuj́ı pojem obyčejných č́ısel, tvoř́ı tzv. algebru.
Plat́ı pro ně základńı vlastnosti sč́ıtáńı a násobeńı.

A +B = B +A komutativita sč́ıtáńı

(A +B) +C = A + (B +C) asociativita sč́ıtáńı

(A ·B) ·C = A · (B ·C) asociativita násobeńı

(A +B) ·C = A ·C +B ·C distributivita

O +A = A +O = A nulová matice

I ·A = A · I = A jednotková matice



Maticová algebra
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(A ·B) ·C = A · (B ·C) asociativita násobeńı

(A +B) ·C = A ·C +B ·C distributivita

O +A = A +O = A nulová matice
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Oproti obyčejným č́ısl̊um je ale násobeńı obecně nekomutativńı:

A ·B ̸= B ·A pro obecné A a B

Mı́ru nekomutativnosti vyjadřuje komutátor[
A,B

]
= A ·B −B ·A



Inverzńı matice

Inverzńı matice A−1 k matici A je matice splňuj́ıćı

A−1 ·A = A ·A−1 = I



Inverzńı matice
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Inverze umožňuje řešit systém n lineárńıch rovnic o n neznámých zapsaný v maticovém tvaru:

A · x = v ⇒ x = A−1 · v
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Inverze umožňuje řešit systém n lineárńıch rovnic o n neznámých zapsaný v maticovém tvaru:

A · x = v ⇒ x = A−1 · v

Pro diagonálńı matice je inverze jednoduchá:
a(1) 0
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. . .

0 a(n)


−1

=


a−1

(1)
0

a−1
(2)

. . .

0 a−1
(n)
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Pro diagonálńı matice je inverze jednoduchá:
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Ne každá matice má inverzi. Např.
[
0 0 0
0 0 0
0 0 0

]
,
[
1 0 0
0 0 0
0 0 3

]
nebo

[
1 0 2
2 1 1
3 1 3

]
inverzi nemaj́ı. Takové matice se nazývaj́ı singulárńı.

Matice, které maj́ı inverzi, se nazývaj́ı regulárńı.



Determinant

n = 1 det
[
a
]
= a + [ ◦ ]

n = 2 det

[
a c
d b

]
= a b− c d + [◦ ◦]− [ ◦

◦ ]

n = 3 det

[
A1

1 A1
2 A1

3

A2
1 A2

2 A2
3

A3
1 A3

2 A3
3

]
=

+A1
1A

2
2A

3
3+A1

2A
2
3A

3
1+A1

3A
2
1A

3
2

−A1
1A

2
3A

3
2−A1

3A
2
2A

3
1−A1

2A
2
1A

3
3

+
[
◦
◦
◦

]
+
[

◦
◦

◦

]
+
[

◦
◦
◦

]
−
[
◦

◦
◦

]
−
[

◦
◦

◦

]
−
[

◦
◦

◦

]
n detA =

∑
pertmutace σ

sign σ A1
σ1

A2
σ2
· · ·An

σn
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Vlastnosti

• D diagonálńı ⇒ detD = součin č́ısel na diagonále

• pokud je alespoň jeden sloupec či řádek matice A nulový ⇒ detA = 0

• prohozeńı dvou řádk̊u (sloupc̊u) změńı pouze znaménko determinantu

• det
(
A ·B

)
=

(
detA

)(
detB

)
• det

(
A−1

)
=

(
detA

)−1 ⇐ det
(
A ·A−1

)
= det I = 1

• A lze invertovat (je regulárńı) pokud detA ̸= 0



Stopa

trA =
∑
j

Aj
j = součet č́ısel na diagonále matice

Cykličnost stopy

tr
(
A ·B · . . . ·Z

)
= tr

(
B · . . . ·Z ·A

)



Stopa

trA =
∑
j

Aj
j = součet č́ısel na diagonále matice

Cykličnost stopy

tr
(
A ·B · . . . ·Z

)
= tr

(
B · . . . ·Z ·A

)

Podobnost matic

Matice A, B nazýváme podobné, pokud existuje regulárńı matice T taková, že

B = T ·A · T−1

Determinanty a stopy podobných matic jsou stejné

det
(
T ·A · T−1

)
= detA

tr
(
T ·A · T−1

)
= trA


