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Poznámka к značení veličin
Značení veličin v mechanice není důsledně sjednoceno. Při označování veličin v jednotlivých 
kapitolách jsme se přidrželi tradičního vžitého označení.

Skalární veličiny jsou označovány kurzívou, např. x. Matice označujeme velkými tučnými 
písmeny, např. A. Vektory (sloupcové matice) značíme malými tučnými písmeny a. Transpo
nované matice nebo vektory jsou značeny symbolem transpozice, např. AT nebo aT. Kom- 
pexní čísla jsou značena pruhem, např. A. Pro imaginární jednotku používáme označení 
i = л/—1. Pro jednotkovou matici řádu n užíváme označení In. Názvy zdrojových textů v 
jazyce MATLAB (*.m) jsou v textu psány písmem typu Courier např. volnel .m.
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