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2.1  การหมุนเวกเตอรในระนาบสามมิติจากระบบพิกัดฉาก  และระบบพิกัด      3 xyz x y z′ ′ ′

2.2  การหมุนเวกเตอร A  บนระนาบ  ไปเปนระนาบ xy x y′ ′         5 
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5.1  แสดงการเปลี่ยนสถานะโดยการกระทําของตัวดําเนินการ      34 7,8,9,10T±
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