Cviceni 6

Cviceni 6.1. Uvazujme nésledujici matice
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Provedte vSechna moZné maticovd ndsobeni mezi dvojicemi matic, kterd provést lze. (Tj. rozhodnéte, zda
lze vynésobit AB, AC,BA a podobné a soucin pfipadné skuteéné provedte.) Jakym zobrazenim (mezi
jakymi prostory) jednotlivé matice odpovidaji? Jakému zobrazeni odpovida jejich souéin?

Matice linearniho zobrazeni v bazi

Pozorovani. Derivace je linedrni zobrazeni na linedrnim prostoru vsech funkci. Muzeme také zavést
derivaci jako linedrni operdtor D: R[x] — R[], jenz zobrazuje

D(ag+aqx+ -+ a,z") = a; + 205 + - - - + na, x"
Tento operdtor rovnéz miizeme zizit na prostor polynomii stupné nejvyse n a dostat D: R<"[z] — R="[z].
Cvigeni 6.2. Uvazujme operator derivace D: R<?[z] — R=?[x]

a) Urcete, obrazy vektorii kanonické baze R<2[z]

e (x) =1, eq(x) =z, es(x) = 2.

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

Definice. Budte V, W linearni prostory a 2 = (Z,...,%,) resp. % = (¥;,-..,¥Y,) jejich baze. Pro
libovolné linedarni zobrazeni A: V' — W pak definuji jeho matici bazich 2" a # jako

Algr e = (AE)]g - - [AE)]2)-

Cvideni 6.3. Najdéte matici operatoru derivovani D: R<3[z] — R=3[x] v kanonické bazi & = (1, x, 22, 2%).

Transformace souradnic

Cvicéeni 6.4. Uvazujme linedrni zobrazeni A: R? — R3 dané matici
3
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kde &, a & jsou kanonické baze R? a R3. Uvazujme jiné R? a R3
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2= =) () ()
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Definice. Bud V linearni prostor a necht 2" = (Z,,...,%,) a

Najdéte [A] a0 -

<

= (Yy,---,Y,) jsou jeho baze. Matici

—

i[d]o e = ([F1]a - [@4]a)
nazyvame matice prechodu ¢ matice transformace souradnic od baze 2" k bazi #'.

Cvi€eni 6.5. Najdéte [id] s, o a [id] 4,4, kde & a & jsou kanonické bdze R* a R*, 2" a % bereme z
predchozfho pifkladu. Ovéfte maticovym ndsobenim, Ze plati [A] 5, = [id] g, o [A] s, s, [1d] 20, -



Reseni

1.AC = (-15 -6):R? — R,

B2 = (', )R = R,
BD = (; 5 15):R® - R?,
BE = (f’);[R - R2,

)

. Dey(x) =0, Dey

—1 0
CE:(Q):[R%RS, 2
-2 0
DC = (5 5,):R = R, %
1 -2 1\, 0 1
EA=(; 5 |):R* >R (a 6)
(z) =1, Deg(z) =
0 1
0 e
span{1,z}, rankD = 2; kerD =
span{1}, defD =1



