
Zveza med koordinatami v stari in novi ortonormirani bazi

Uvedemo vektorje
~f1 = ~eξ, ~f2 = ~eη, ~f3 = ~eζ, ~e1 = ~ex, ~e2 = ~ey, ~e3 = ~ez

in pripadajǒce koordinate
y1 = ξ, y2 = η, y3 = ζ, x1 = x, x2 = y, x3 = z.
Vektor
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pomnǒzimo po vrsti skalarno z~f1, ~f2 in ~f3. Dobimo

yj =

3∑
i=1

xi ~ei · ~fj =

3∑
i=1

xi Qij =

3∑
i=1

xi Q
T
ji =

3∑
i=1

QT
ji xi.

Od tu neposredno izpeljemo

[Q] =

~e1 · ~f1 ~e1 · ~f2 ~e1 · ~f3

~e2 · ~f1 ~e2 · ~f2 ~e2 · ~f3

~e3 · ~f1 ~e3 · ~f2 ~e3 · ~f3
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