
Úlohy ke cvičeńı – 3.12.2019

Definice 1 (Lineárńı zobrazeńı). Mějme vektorové prostory U a V nad tělesem T. Zobra-
zeńı f : U → V je lineárńı pokud pro každé x, y ∈ U a a ∈ T plat́ı:

• f(x+ y) = f(x) + f(y).

• f(ax) = af(x).

Definice 2 (Matice lineárńıho zobrazeńı). Mějme lineárńı zobrazeńı f : U → V , B1 =
{x1, . . . , xn} bázi U nad T a B2 = {y1, . . . , ym} bázi V nad T. Necht’ f(xj) =

∑m
i=1 aijyi.

Potom matice B2 [f ]B1 ∈ Tm×n s prvky aij se nazývá matice lineárńıho zobrazeńı f vzhledem
k báźım B1, B2.

Úloha 1: Doplňte množinu M na bázi vektorového prostoru V .

a) M = {(1, 2, 0, 0)T , (2, 1, 1, 3)T , (0, 1, 0, 1)T}, V = R4.

b) M = {−x2, x+ x2, x3 − 1}, v prostoru V reálných polynomů stupně nejvýše tři.

Úloha 2: Souřadnice vektoru u v̊uči uspořádané bázi X = (v1, v2, v3, v4) jsou [u]X =
(a1, a2, a3, a4)

T . Určete souřadnice téhož vektoru u v̊uči bázi Y = (v1 + v4, v2 + v3, v4, v2).

Úloha 3: Určete dimenze a báze následuj́ıćıch vektorových podprostor̊u prostoru Z7
5.

a) U = Span
(
(4, 1, 0, 3, 4, 0, 0)T , (4, 3, 1, 0, 2, 3, 1)T , (4, 1, 4, 0, 3, 2, 4)T ,

(2, 4, 1, 4, 4, 3, 1)T , (0, 4, 3, 2, 2, 4, 3)T
)
.

b) V =
{

(x1, . . . , x7)
T ∈ Z7

5 : x1 + 3x2 + x3 + 2x4 + 3x5 + x6 + 2x7 = 0,
3x1 + 4x2 + 3x3 + x4 + 4x5 + 2x6 + 4x7 = 0, 2x1 + x2 + 4x3 + 4x5 + 2x7 = 0

}
.

Úloha 4: Rozhodněte, zdali prostory U a V z minulého př́ıkladu jsou v inkluzi a pokud
ano, nalezněte takovou bázi větš́ıho z nich, aby rozšǐrovala bázi menš́ıho.

Úloha 5: Určete matice následuj́ıćıch lineárńıch zobrazeńı v rovině (R2 → R2) v̊uči kano-
nické bázi K.

a) osová souměrnost podle osy 1. a 3. kvadrantu.

b) otočeńı o úhel α kolem počátku proti směru hodinových ručiček (prvńı osa je vodorovná,
druhá svislá).

c) projekce na prvńı souřadnici p1 : (x, y)→ (x, 0).

Úloha 6: Nalezněte matici zobrazeńı f : Z3
5 → Z3

5 v̊uči kanonické bázi K (shodná báze v
obou prostorech). O zobrazeńı f je známo, že převád́ı vektory u1 = (2, 4, 1)T , u2 = (2, 3, 4)T

a u3 = (3, 0, 1)T na vektory f(u1) = (2, 1, 2)T , f(u2) = (0, 4, 1)T a f(u3) = (4, 4, 1)T .


