
3. Ṕısemka z LA II - 15.3.2013
Varianta A

1. Uvažujme bázi U = {u1, . . . , un} prostoru Rn. Souřadnicemi vektoru v ∈ Rn v̊uči bázi
U je n-tice č́ısel v̂1, . . . , v̂n splňuj́ıćı v = v̂1u1 + v̂2u2 + · · · + v̂nun. Rozhodněte, která z
následuj́ıćıch tvrzeńı plat́ı pro každou U , pokud:

Každé v ∈ Rn má jedno- Pro každé v ∈ Rn se souřadnice urč́ı
značně určené souřadnice. jako v̂i = 〈v, ui〉 pro každé 1 ≤ i ≤ n.

U je obyčejná báze
U je ortogonálńı
U je ortonormálńı

[1]

2. Necht’

A =


0 0 3
3 −5 0
4 2 1
0 0 2

 , b = (10, 5, 13, 9)T .

(a) Určete, zda jsou sloupce matice A lineárně nezávislé. Najděte ortonormálńı bázi
jej́ıho sloupcového prostoru a vytvořte matici A, jej́ımiž sloupci jsou vektory této
ortonormálńı báze. [2]

(b) Udělejte projekci vektoru b do sloupcového prostoru matice A. (T́ım najdete co
nejpřesněǰśı řešeńı soustavy Ax = b. Tedy b vyjádřitelné jako Ax = b pro nějaké
x ∈ R3 takové, že ‖b− b‖ je nejmenš́ı možné.) [2]

(c) Změńı se výsledek předchoźı části, pokud budeme dělat projekci vektoru b do sloup-
cového prostoru matice A namı́sto matice A? Své tvrzeńı zd̊uvodněte. [1]



3. Ṕısemka z LA II - 15.3.2013
Varianta B

1. Uvažujme bázi U = {u1, . . . , un} prostoru Rn. Souřadnicemi vektoru v ∈ Rn v̊uči bázi
U je n-tice č́ısel v̂1, . . . , v̂n splňuj́ıćı v = v̂1u1 + v̂2u2 + · · · + v̂nun. Rozhodněte, která z
následuj́ıćıch tvrzeńı plat́ı pro každou U , pokud:

Každé v ∈ Rn má jedno- Pro každé v ∈ Rn se souřadnice urč́ı
značně určené souřadnice. jako v̂i = 〈v, ui〉 pro každé 1 ≤ i ≤ n.

U je obyčejná báze
U je ortogonálńı
U je ortonormálńı

[1]

2. Necht’

A =


0 0 2
4 4 0
3 −1 1
0 0 3

 , b = (10, 5, 13, 9)T .

(a) Určete, zda jsou sloupce matice A lineárně nezávislé. Najděte ortonormálńı bázi
jej́ıho sloupcového prostoru a vytvořte matici A, jej́ımiž sloupci jsou vektory této
ortonormálńı báze. [2]

(b) Udělejte projekci vektoru b do sloupcového prostoru matice A. (T́ım najdete co
nejpřesněǰśı řešeńı soustavy Ax = b. Tedy b vyjádřitelné jako Ax = b pro nějaké
x ∈ R3 takové, že ‖b− b‖ je nejmenš́ı možné.) [2]

(c) Změńı se výsledek předchoźı části, pokud budeme dělat projekci vektoru b do sloup-
cového prostoru matice A namı́sto matice A? Své tvrzeńı zd̊uvodněte. [1]


