Cviceni 6

Cviceni 6.1. Uvazujme nasledujici matice
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A= 21, 8= (1 ). C:(53 %) o=(y Ly 3) E=(1):

Provedte vSechna moZné maticovd ndsobeni mezi dvojicemi matic, kterd provést lze. (Tj. rozhodnéte, zda
lze vynésobit AB, AC,BA a podobné a soudin pfipadné skuteéné provedte.) Jakym zobrazenim (mezi
jakymi prostory) jednotlivé matice odpovidaji? Jakému zobrazeni odpovida jejich souéin?

Mono-, epi-, izo-morfismy

Cviéeni 6.2. Uvazujme linearni zobrazeni A: R® — R3 dané matici
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«
Urcete vzor vektoru v = <2> Tj. najdéte vSechny vektory # = (B) takové, ze AZ = v. Je Teseni
1 vy
jednoznacné?

Definice. Linearni zobrazeni f: V' — W se nazyva
e monomorfismus, jestlize je prosté, coz plati pravé tehdy kdyz ker f = {6}, coz plati pravé tehdy,
kdyz deff =0
e epimorfismus, jestlize je na, tj. imf = W, coz plati pravé tehdy, kdyz rank f = dim W.
e izomorfismus, jestlize spliiuje obé podminky.
Cviceni 6.3. U nasledujicich matic rozhodnéte, zda jde o monomorfismus, epimorfismus nebo izomorfis-
mus.
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Pozorovani. Pro matici A: R® — R” plati

e A je monomorfismus pravé tehdy, kdyZ m4 linedrné nezévislé sloupecky (coz muize nastat jen tehdy,
kdyz s <),

e A je epimofismus pravé tehdy, kdyz jeji sloupecky generuji R®, (coZz muze nastat jen tehdy, kdyz
s>r),

e A je izomorfismus pravé tehdy, kdyz jeji sloupecky tvoif bazi R® (coz muZe nastat jen tehdy, kdyz
r=s, tj. A je Ctvercovd matice).

Pozorovani. Ctvercova matice je monomorfismus pravé tehdy, kdyz je epimorfismus.

Inverzni matice

Definice/Tvrzeni. Budte X, Ylibovolné mnoziny, f: X — Y libovolné zobrazeni. Zobrazeni ¢ se nazyva
inverzni k f, jestlize fog=1id = go f, tj. jestlize f(g(y)) = y pro kazdé y € Ya g(f(z)) = « pro kazdé
x € X. Inverzni zobrazeni existuje pravé tehdy, kdyz f je bijekce. V tom pripadé je dané jednozacné a
znadi se f L.

Tvrzeni. Necht f: V' — W je bijektivni linedrn{ zobrazeni. Potom f~*: W — V je rovnéZ linedrni.

Cviéeni 6.4. Uvazujme linearni zobrazeni A: R? — R? dané matici
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Najdéte inverzi A~!. Ovéite vysledek pomoci maticového ndsobeni AA~, A—'A, A~1%.



Matice linearniho zobrazeni v bazi
Pozorovani. Derivace je linedrni zobrazeni na linedrnim prostoru vsech funkci. Mizeme také zavést
derivaci jako linedrni operdtor D: R[z] — R[x], jenz zobrazuje

D(ag +ajz+ -+ a,z") = a; + 205z + - - - + na, z"

Tento operdtor rovnéz miZzeme zuzit na prostor polynomii stupné nejvyse n a dostat D: R<"[z] — R="[z].
Cvigeni 6.5. Uvazujme operdtor derivace D: R<?[x] — R=2|[x]

a) Urdete, obrazy vektorii kanonické baze R<?|x]

b) Urcete soufadnice téchto obrazii opét v kanonické bazi & = (e, (x), e5(x), e3(x)).
¢) Najdéte bazi obrazu D a urcete hodnost D.
d) Najdéte jadro D a urlete defekt D.

Definice. Budte V, W linedrni prostory a 2" = (&,...,Z,) resp. ¥ = (§;,...,Ys) jejich béze. Pro
libovolné linearni zobrazeni f: V' — W pak definuji jeho matici bazich 2 a # jako

f7. = (coordy, f(Z,) - - - coordy, f(Z,)).

Cvigeni 6.6. Najdéte matici operdtoru derivovani D: R<3[x] — R=3[z] ve standardn{ bazi & =
(1,z,2% 23).
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