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						Elementy konstrukcji znajdują się w 
						przestrzeni fizycznej
						. Do opisu zjawisk w niej będzie stosowany
					
				

				
					
						prawoskrętny układ współrzędnych kartezjańskich przedstawiony na rysunku 10.1. Na potrzeby opisu zjawisk
					
				

				
					
						zamiast tradycyjnego oznaczenia wprowadzono osie X
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						. Położenie dowolnego punktu opisują trzy
					
				

				
					
						współrzędne x
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						x
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						, które można zapisać w zapisie wskaźnikowym
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						w którym i=1, 2, 3. Indeks i będzie zawsze przyjmował wartości od 1 do 3. Prawoskrętny układ oznacza, że
					
				

				
					
						śruba prawoskrętna kręcąca się od osi X
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						 do osi X
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						 będzie się wkręcała w kierunku osi X
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						kręcąca się od osi X
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						W analizie konstrukcji często występującą wielkością jest wielkość wektorowa. Wielkością wektorową może
					
				

				
					
						być siła lub przemieszczenie punktu konstrukcji. Rysunek 10.3 przedstawia przykładowy wektor  
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						przyłożony w początku układu współrzędnych. Wektor jest taką wielkością, którą charakteryzuje moduł
					
				

				
					
						wektora, kierunek i zwrot. Jak widać na rysunku 10.3 wektor został przedstawiony za pomocą trzech
					
				

				
					
						współrzędnych wektora na trzy osie przyjętego układu współrzędnych. Wektor przedstawiony na rysunku 10.3
					
				

				
					
						posiada wszystkie trzy współrzędne dodatnie.
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						Dla skrócenia zapisu wzoru (10.8) wprowadzono 
						umowę sumacyjną Einstaina
						. Umowa ta mówi, że jeżeli w
					
				

				
					
						jednomianie występuje dwa razy ten sam wskaźnik, to oznacza to, że należy wykonać sumowanie względem
					
				

				
					
						wszystkich możliwych wartości tego wskaźnika. Zgodnie z tą umową wzór (10.8) będzie miał postać
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						w którym powtarzający się wskaźnik i jest wskazówką, że należy wykonać sumowanie dla wartości i
					
				

				
					
						zmieniających się od 1 do 3. Wskaźnik ten nazywa się 
						wskaźnikiem sumacyjnym
						 lub 
						niemym
						, ponieważ
					
				

				
					
						może być on zastąpiony każdym innym symbolem bez zmiany sensu zapisu.  Pozostałe wskaźniki są
					
				

				
					
						wskaźnikami żywymi
						. Jeżeli jednak wyrażenia nie mają być sumowane to wskaźniki należy ująć w nawiasy.
					
				

				
					
						Iloczynem skalarnym dwóch wektorów 
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						nazywamy skalar, który jest równy iloczynowi modułów
					
				

				
					
						wektorów 
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						Szczególnym przypadkiem będzie skalarne mnożenie wersorów. W wyniku takiego mnożenia otrzymano
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