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Cviceni 5
Definice. Budte V, W linearni prostory nad télesem T. Zobrazeni f: V' — W se nazyva linearni, jestlize
je
e aditivnd, tj. V2, e V) f(Z+y) =f(Z)+f(y) a
e homogenni, tj. (Va € T) (VZ € V) f(aZ) = of (Z).
Finta. Stac¢i ovérit, ze pro kazdé o € T'a %,y € Vplati f(aZ + y) = of () + (7).
Cviéeni 5.1. Urcete, které z nasledujicich zobrazeni f: R? — R? je linedrni.
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Poznamka. Ze stredni skoly znate pojem linedrni funkce f:R — R, coz byla funkce dand predpisem
f(z) = az + b. Tyto funkce u nas nebudeme povazovat za linedrni, pokud neplati b = 0.

Pozorovani. Je-li 2" = (Z,,...,%,) bdze V, pak je libovolné linedrni zobrazeni f: V' — W jednoznacné
urcené svoji akei na bazi f(2,), ..., f(Z,,). Vskutku: chceme-li znat obraz libovolného 4 = a2 +. . .+, 7,
stacl spocitat f(§) = ayf(Zy) + -+ - + o, f(Z,,).

Znaceni. Linedrni zobrazeni A:R"™ — R*® budeme zapisovat ve tvaru matice A = (Aé; - - - Aé,), kde
€1,...,€, je kanonicka baze R®.

Cviceni 5.2. Urcete matice linedrnich zobrazeni z predchoziho cviceni.

Cviéeni 5.3. Uvazujme line4rni zobrazeni A: R* — R? dané matici
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Urcete, jak toto zobrazeni ptisobi na obecny vektor v = (Z) € R

u

Definice. Bud f: V' — W linearni zobrazeni. Definujeme jadro tohoto zobrazeni jako
kerf ={Z € V | f(Z) = 6}.

Plati, ze jadro je vzdy linedarni podprostor ker f C V. Dimenze jadra jako vektorové prostoru se nazyva
defekt zobrazeni f; znac¢ime deff = dim ker f.

Cviceni 5.4. Najdéte jadro a defekt zobrazeni A z predchoziho cvicéeni.

Definice. Bud f: V' — W linearni zobrazeni. Definujeme obraz tohoto zobrazeni jako
imf={f(2) |2 eV}

Plati, ze obraz je vzdy linearni podprostor im f C W. Dimenze obrazu jako vektorového prostoru se nazyva
hodnost zobrazeni f; znacime rank f = dimim f.

Cviceni 5.5. Najdéte hodnost a obraz zobrazeni A z predchozich cviceni.
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