vSechny vypocty budou ve 3D

vSechny vypocCty musi byt interaktivni - musi se prepocitavat pri zméné vstupl

vsechny vektory budou vypocteny z Eulerovych Ghlu

vstupni matice se zadavaji rucné, neni tfeba je pocitat z vektor(i nebo podobné

vysledné vektory budou prevedeny na Eulerovy uhly, ochopitelné ve stupnih, nikoliv v radiai



. pfiklad vstupni matice:



prevedte kompasové méreni na vektor a zpét:



vytvorte vektory A a B a provedte s nimi nasledujici operace - A+B, A-B, AxB, A.B (skaldrni soucin)



vytvorte matice A a B a provedte nasedujici operace - A+B, A-B



vytvorte matici A a rozloZte ji na symentrickou a antisymetrickou slozku



vytvorte matici 3x3 a vypoctéte jeji invarianty



vytvorte matici rotace kolem zadané osy o zadany Uhel a pak z ni vypoctéte osu rotace a Uhel rotace



vytvorte tenzor napjatosti T. vstupy jsou sméry sigma 1 a 3, velikost sigma 1 a tvorovy parametr fi
vytvorte normalu plochy zlomu a vypoctéte velikost normalového a stfizného napéti na ni.



vytvorte redukovany tenzor napjatosti T'. vstupy jsou sméry sigma 1 a 3 a tvorovy parametr fi



