Def.1.6.
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 Eukl. vektorového prostoru nazveme ortonormální pokud platí:
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Pozn. 

Vektor 
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…ozn. složky vektoru.


Koeficienty lin. kombinace u1, u2, u3 ozn. jako souřadnice vektoru.


Pravotočivá (kladná), levotočivá (záporná) báze.

VEKTORY V GEOMETRII

Geom. vektor – množina všech orientovaných úseček, které mají stejnou délku a jsou souhlasně rovnoběžné.

Def. 1.7.

Dva nenulové vektory 
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 rovnoběžná.

Def. 1.8.

Tři nebo více nenulových vektorů se nazývají koplanární, jestliže každý z nich je 

rovnoběžný s touž rovinou.

Věta 1.6.

Dva nenulové vektory 
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 jsou lineárně závislé, právě když jsou kolineární. 

Věta 1.7.

Tři nenulové vektory v prostoru jsou lineárně závislé, právě když jsou koplanární.

Def. 1.9.

Úhlem φ dvou nenulových nekolineárních vektorů 
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Def. 1.10.

Skalárním součinem 
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Def. 1.11.  

Vektorový součin 
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c) vektor 
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 je orientován tak, že vektory 
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 tvoří kladnou (pravotočivou) bázi.

Věta 1.8.


Pro vektorový součin 
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 daných souřadnicemi v ortonormální bázi platí:
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= (a2b3 – a3b2) 
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Věta 1.9.

Vektorový součin má tyto vlastnosti:
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Def.1.12

Smíšeným součinem 3 vektorů   
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 EMBED Equation.3  [image: image82.wmf]b

r



 EMBED Equation.3  [image: image83.wmf]c

r

] = (
[image: image84.wmf]a

v

×
[image: image85.wmf]b

r

) . 
[image: image86.wmf]c

r

.

Věta 1.10. 

Pro smíšený součin daných vektorů v ortonormální bázi platí:
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Def. 1.13. 

Dvojným součinem tří vektorů 
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Pozn. Transformace souřadnic vektoru – máme 


[image: image94.wmf]v

r

= (v1,v2,v3)       v bázi   
[image: image95.wmf](

)

3

2

1

,

,

u

u

u

r

r

r

     (souřadnice vektoru 
[image: image96.wmf]v

r

 bázi nečárkované)


[image: image97.wmf]v

r

= (v1´,v2´,v3´)   v bázi   
[image: image98.wmf](

)

3

2

1

´

,

´

,

´

u

u

u

r

r

r

   (souřadnice toho stejného vektoru v bázi 
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Nyní souřadnice vektorů čárkované báze v nečárkované bázi:
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Pak pro přechod mezi souřadnicemi nečárkovanými a čárkovanými vektoru 
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