
Dı́l 1 – doplněk Seriál XXV.

Rotačńı matice

Transformace souřadnic mohou být provedeny pomoćı rotačńıch matic a jejich kombinaćı.
Potřebujeme-li soustavu otočit ve v́ıce než jednom směru, můžeme postupovat řetězem nebo matice
vynásobit mezi sebou dle pravidla násobeńı matic. V následuj́ıćım textu jsou uvedeny všechny matice
otočeńı.
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Otočeńı kolem osy z.  x′

y′

z′

 =

 cosα sinα 0
− sinα cosα 0

0 0 1

×

 x
y
z


α je úhel otočeńı mezi jednotlivými soustavami.
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