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Speciálńı typy matic

Zdroj: https://en.wikipedia.org



Matice a zobrazeńı: p̌reklopeńı podle osy

• Zobrazeńı f : x 7→ Ax určené matićı

A =

(
−1 0
0 1

)
zobraźı vektor x = (x1, x2)> na vektor Ax = (−x1, x2)>.

• Odpov́ıdá tedy p̌reklopeńı podle osy x2.

Zdroj: M. Hlad́ık: Lineárńı algebra (nejen) pro informatiky
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zobraźı vektor x = (x1, x2)> na vektor Ax = (−x1, x2)>.
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Matice a zobrazeńı: roztáhnut́ı

• Zobrazeńı f : x 7→ Ax určené matićı

A =

(
5
2

0
0 1

)
zobraźı vektor x = (x1, x2)> na vektor Ax = (5

2
x1, x2)>.

• Odpov́ıdá tedy roztáhnut́ı ve směru osy x1.

Zdroj: M. Hlad́ık: Lineárńı algebra (nejen) pro informatiky
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zobraźı vektor x = (x1, x2)> na vektor Ax = (5

2
x1, x2)>.
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Matice a zobrazeńı: rotace

• Zobrazeńı f : x 7→ Ax určené matićı

A =

(
cos(α) − sin(α)
sin(α) cos(α)

)
zobraźı vektor x = (x1, x2)> na vektor

Ax = (x1 cos(α)− x2 sin(α), x1 sin(α) + x2 cos(α))>.

• Odpov́ıdá tedy otočeńı v rovině kolem počátku o úhel α proti směru
hodinových ručiček

Zdroj: M. Hlad́ık: Lineárńı algebra (nejen) pro informatiky
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A =

(
cos(α) − sin(α)
sin(α) cos(α)

)
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Zdroj: https://gezelterlab.org

Děkuji za pozornost.
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Děkuji za pozornost.


