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Zadaci - ortogonalna i ortonormirana baza, promena
baze

1. Proveriti da li su slede¢e baze ortogonalne:

(a) [100], [004], [020]
(b) [123], [-123], 1 —23]

2. Proveriti da li su sledeée baze ortonormirane:

(a) [100], [004], [020]
(b) [100], [010], [00 — 1]

3. U vektorskom prostoru R?® sa standardnim unutrasnjim proizvodom
ortonormirati bazu {a;,as, a3} ako jea; = [1 01}, a, = [1 3 1], a3 =
321].

4. Neka je data baza B = {(1,1,1), (1,2,2), (1,2,3)} i vektor v koji u
toj bazi ima koordinate [v]p = [9 2 — 3]. Odrediti matricu prelaza sa
baze B na standardnu bazu (S = {[1 0 0],[0 1 0],[0 0 1]}) i koordinate
vektora v u standardnoj bazi ([v]s).

5. Na R? linearna transformacija definisana je na sledeé¢i nacin:
zajedno sa dve baze B = {(1,0), (0,1)} i By = {(1,1), (1,2)}.

(a) Izracunati matricu koordinata [A]p;
(b) Naéi matricu () za promenu baze B; u bazu B;

(c) Iskoristiti dobijene matrice i izrac¢unati matricu koordinata [A]p, .

6. Robot se nalazi na poziciji (1, 10, 3) i ta pozicija predstavlja koordinatni
pocetak prostora objekta. Vektori baze prostora objekta (koordinatne
ose) su:

by — [? 0 — %],b2 —[010],bs = [% 0 */;].
(a) Tacku (—1,2,0) ¢ije su koordinate date u odnosu na sistem ob-
jekta prikazati u globalnom i uspravnom sistemu;

(b) Tacku (2,11,4) ¢ije su koordinate date u odnosu na globalni ko-
ordinatni sistem prikazati u uspravnom i sistemu objekta.



