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GEN (=FUNKTION)

fx+y)=f)+ )

ELAII

Muss durch den Ursprung gehen

fAxx) =2xf(x)

f(0)=0

fX)=Ax%

r6)=G B)6)=(

f&)

Funktion mit Vektor

-

Abbildungsmatrix (nur Zahlen!!)

Komposition (o = Kringel)

Umkehrung

fc=/fs°fa >
. fa /B
X y z

B * A ist die Abb.—Matrix von fz ° f,

Spezielle lineare Abbildungen

z= fB(fA(x)) f
= fpo fax) x® e
z=Bx (ﬁl *X) -1 g
=(B*A)*x
At ist die Abb. —Matrix von f !

Singuldre Abbildungen A= (; ;) Operation kann nicht riickgéngig gemacht werden
. _~_(0 0
Null-Abbildung A=0 = (0 o) Setzt alles auf null
Projektion auf x A= ((1) g) Projiziert auf die x-Achse
Projektion aufy A= (8 (1)) Projiziert auf die y-Achse
Reguladre Abbildungen A= (g _12) Operation kann riickgdngig gemacht werden
Identitat A=1= ( 1 1 ) Lasst alles gleich
1/2 —v3/2
Orthogonale Abbildung A= < / \/—/ ) Langentreu (und winkeltreu)
V3/2  1)2
Rotationsabbildung (cos @ —sin (p) Drehung um den Winkel ¢
A={_.
(Drehung) singp cos¢@ o>0-GUZ
Streckung um A A= ( 0) Streckung um den Faktor A
Koordinatentransformation
1. Neues Koordinatensystem einfiihren Rotation von Punkt P um die Achse um ¢
Erste Achse Zweite Achse Dritte Achse Z A a
die geg. Achse Skalarprodukt Kreuzprodukt Achse <b>
— — — — — — — !
— a yrlzl_)yr*zrzo xl:ylle Z Cc
z'=1|b b —ac ,
¢ zB. y = (—a) x' = ( bc ) x
—a? — b2 \
0 a
2. Einheitsvektoren bilden
% Ly 7
e,’c = = eJ’, = = e, = = y
|| '] |z’ *
3. Abbildung, um auf neues Koordinatensystem zu ilibertragen y'
A=(ef e )
4. Transponierte 5. Rotationsmatrix (z.B. ¢ um die z- | 6. Ausfiihren
es, eJ’“ e, > ey, E;,E; Achse) - B _ * P
weil A orthogonal cosp —sing 0 AxR*AT* P
S A1 =47 R=|sing cosp O I L—» punkt P
0 0 1 ins blaue System
Rotation

ins rote System
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