Vektoren und Matrizen Raum und Koordinaten

O, E1, E5, E3 4 Punkte im (dreidimensionalen) Raum
(in allgemeiner Lage = nicht in einer Ebene)
d + 1 Punkte im d-dimensionalen Raum O, F;,i=1,...d
(Dreibein) bestimmen ein Koordinatensystem  (Bezugssystem,)
Ursprung O, Koordinatenachsen OF);

mit d (linear unabhéngigen) Basisvektoren (FEinheitsvektoren)
e1 =0OF1,e5 = OFy,e3 = OF;3 e; = OF;
X = (x1,22,23)  Koordinaten eines Punktes X X = (x;)
durch (Parallel-)Projektion auf die Achsen
eindeutige Darstellung des Vektors x = OX
T =3 ,Tie; =T1e1 +  + Tnep

Koordinatentransformation Anderung des Bezugssystems
O, FE, Ey erstes Koordinatensystem  OX =z = (il )
2
/
O, E{, E) zweites Koordinatensystem O'X =2’ = (i})
2

Koordinaten des zweiten Bezugssystems im ersten Koordinatensystem

r [ a1 o b1 N 4]
o= (m)e= () == (2)

Verschiebungsvektor a = OO0’ = (Zl ) und wegen OF! = OO'+0O'E]
2

Basisvektoren O'E]{ =b —a =: (au) und O'El =c—a =: (am)
a12 a22
r=0X =00"+0'X =a+ (zie] + zheh)
=a-+ LL’/l (a1181 + algeg) + .IIQ(CL2181 + CLQQBQ)
= (CL11£C/1 + CLQl.TIQ -+ CL1)€1 + (algx’l -+ CLQQ.CCIQ -+ ag)eg

/
ail azi Ty

= ;) + (a1 az)
aiz2 Aa22 Ty

allgemein: sind a = 00" und €, = O'E! (= E! — 0')
die Koordinaten des zweiten Bezugssystems im ersten System

so ist mit A = (e}) (Spaltenvektoren e)

r=0X=Ax"+a wo

die Umrechnung (Transformation) vom zweiten ins erste System
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