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Chcete-li ukoncit prohlizeni stisknéte klavesu Esc.
Chcete-li pokracovat stisknéte klavesu Enter.
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Linearni zobrazeni

® Linearni zobrazeni z R™ do R™

® Inverzni matice

Q@ ® Zpét

.= p.2/11



Linearni zobrazeni z R™ do R™

® Piiklad 2.1.1 Napiste matici A reprezentujici linedrni zobrazen{ L prostoru R®> do R*
definované vztahem

L((a:,y,z)T) =4dr+2y+2,3c+y,2x+2y+2z, x —y — 2z)T.

Najdéte vektor ¥ = L(W), ktery je obrazem vektoru @ = (1, —3,2)" v tomto
zobrazeni. Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor .
Pokud neni jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

® Piiklad 2.1.2 Najdéte vektor o, ktery je obrazem vektoru @ = (1,1,1)T v linedrnim
zobrazeni L prostoru R? do R® reprezentovaném matici

Z o —1 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor @ je jedinym vektorem z prostoru R2, ktery se na vektor o/
zobrazi. Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

® Priklad 2.1.3 Dokazte, ze zobrazeni L1 : R3 — R* a zobrazeni Lo : R* — R3 jsou
linearni, a najdéte matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.
L1((z1, 2, x3) Y)=(x1 — 222 + 3,471 + 222 — ©3, —%1 — 5x2 + 33, 2x1 — 32 + 8x3) 7
Lo((x1, 22,3, :124)T) = (x1 —2x2 + 23 — 4,21 — 24,221 — T3 + JJ4)T.

® Piiklad 2.1.4 Najdéte jddro K linedrniho zobrazeni L : R> — R? reprezentovaného

matici 7 3 _9
3 2 -1
A =
—6 —4 2
Urcéete dimenzi K. —1 —4 1
L>] Zpét
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazeni.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{

jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

@:?%ﬂ# Zpét
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazeni.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{
jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Vysledek:
4 1 0 0
3 1 0 0 0
A = ; 7 = ) L((OaOaO)T) —
2 2 0 0
1 -1 -2 0 0
Zpét
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazen.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{
jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Navod:

Matice A bude typu 4 X 3 a musi spliiovat L((z,y,2)") = A(x,y, z)". Z této rovnosti
zjistime prvky matice A. Protoze L(ﬁ) — AW, je ¥ = AW. Vektor bude jediny pravé
kdyz je hodnost matice A rovna dimenzi vektorového prostoru vzorn, v nasem pripadé 3.

Pokud h(A) < 3, musime dalsi vektory urcit jako feSeni soustavy linedrnich rovnic
G
A(x,y,z)" = o

Zpét
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované

vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazen.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{

jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Reseni:

ail

X
T a1

L((:U,y,z) ) = A Yy —

asi

zZ
a41

a11* + ai12y + a13z
a21% + a2y + a232
a31T + az2y + aszsz
a41% + a42y + @432

Porovname posledni dva vektory a dostaneme

ainz = 4 a1 = 3 as1
a2 = 2 aze = 1 as2
aiz = 1 azs = 0 ass

Dalsi

aiz2 a13
az2  a23
asz2  a3s3
a42  G43
dx + 2y + =z
3+ y
2z + 2y + 2z
r— y-—2z
= 41
= a42
= a43
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazen.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{
jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Reseni:
Tedy 4 1
3 1 0
A =
2 2
1 -1 -2

Matice A reprezentuje linedrni zobrazeni L, neboli L(ﬁ) — AU = U,

4 2 1 1 0
3 1 0 0

AU = —3 — = .
2 2 2 ) 0
1 -1 =2 0

Protoze L je linearni zobrazeni prostoru R3® do R* , vime, ze se nulovy vektor
(0,0,0)" € R® zobrazi na nulovy vektor (0,0,0,0)T € R*. Urcité tedy neni vektor K4
jediny vektor, ktery se zobrazi na . Méme-li tedy najit alespon jeden dalsi vektor,
ktery se zobrazi na vektor o = (0, 0,0, O)T € R* nemusime uz nic pocitat a spravna
odpovéd’ je, ze na vektor W se zobrazi také vektor (0,0, O)T € R3.

Zpét
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazen.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{
jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Maple:
> with(linalg):
>  eqgns:= {4*xx+2xy+z=al,3*x+y=a2, 2«x+2xy+2xz=a3,x-y-2+z=ad};

eqns := {
4dr+2y+z=al,3x+y=a2,2x+2y+2z=a8,x—y—22= a4
}

> A := genmatrix(eqns, [x,v,z]);
" 4 -
1
A= : v
2 2
1 -1 =2 |

> u:=vector([1l,-3,21);

>  v:=evalm(A&x*u) ;

Dalsi
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazeni.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{
jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Maple:
> linsolve (A,vV);
Lt1, —3 _t1, 2 _tq]
> wuall:=tl->vector ([tl,-3xtl,2+tl]);
uall := t1 — [t1, —3t1, 2t1]
> uall(l);

(1, —3, 2]
> uall(0);
[0, 0, 0]
> uall (5);
(5, —15, 10]

Zpét
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Priklad 2.1.1

NapisSte matici A reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3® do R* definované
vztahem

L((z,y,2)" ) =@z +2y+2,3c+y, 20+ 2y + 2z, z —y — 22) .

Najdéte vektor o/ = L(ﬁ), ktery je obrazem vektoru U = (1,—-3,2)T v tomto zobrazeni.
Zjistéte, zda vektor o je jedinym vektorem, ktery se zobrazi na vektor . Pokud nenf{
jedinym, naleznéte alespon jeden dalsi.

Mathematica:

A = {Coefficient[4z + 2y + 2, {z,y, 2},
Coefficient[3z + y, {z, y, 2}],
Coefficient[x — y — 22, {x,y, 2}]};

MatrixForm[A]

4 2 1

3 1 0

1 -1 =2
u = {1’ _3» 2};
v=Au
{0,0,0}
LinearSolve[A, v]
{0,0,0}
Zpét

.~ p.4/11



Priklad 2.1.2

Najdéte vektor o/, ktery je obrazem vektoru o = (1,1,1)T v linedrnim zobrazeni L
prostoru R® do R® reprezentovaném matic{

2 = 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor U je jedinym vektorem z prostoru R®, ktery se na vektor o zobrazi.
Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

@@:9{}5&# Zpét
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Priklad 2.1.2

Najdéte vektor o/, ktery je obrazem vektoru o = (1,1,1)T v linedrnim zobrazeni L
prostoru R® do R® reprezentovaném matic{

2 = 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor U je jedinym vektorem z prostoru R®, ktery se na vektor o zobrazi.
Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

Vysledek:
T =(1,1,1)7, @ je jedinym vektorem z R3, ktery se na ¥ zobrazi.

Zpét

.—p.5/11



Priklad 2.1.2

Najdéte vektor o/, ktery je obrazem vektoru o = (1,1,1)T v linedrnim zobrazeni L
prostoru R® do R® reprezentovaném matic{

2 =1 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor U je jedinym vektorem z prostoru R®, ktery se na vektor o zobrazi.
Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

Navod:

Protoze L je reprezentovdno matici A, je L(W) = AW. Je-li zobrazeni L prosté, je vektor
jediny. Protoze zobrazeni je prosté pravé kdyz hodnost matice A je rovna dimenzi
vektorového prostoru vzoru, tj. poctu sloupcti matice A, staci zjistit h(A). Zjistime-li, ze
zobrazeni neni prosté, najdeme vSechny vektory T € R3, které se zobrazi na vektor

jako resSeni T soustavy linearnich rovnic A7 =7.

Zpét
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Priklad 2.1.2

Najdéte vektor o/, ktery je obrazem vektoru o = (1,1,1)T v linedrnim zobrazeni L
prostoru R® do R® reprezentovaném matic{

2 =1 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor U je jedinym vektorem z prostoru R®, ktery se na vektor o zobrazi.
Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

Reseni:

Linearn{ zobrazeni L je reprezentovéno matici A, tj. L(W) = AW = ¥.

2 1 0 1 1
AU = 0 4 -3 1 — 1 —
0 0 1 1 1

Matice A je v hornim trojuhelnikovém tvaru, jeji hodnost je tedy rovna poctu radku, tj.
h(A) = 3 = poctu sloupcd matice A a zobrazeni L je prosté. Vektor s je tedy jedinym
vektorem z R2, ktery se na vektor o zobrazi.

Zpét
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Priklad 2.1.2

Najdéte vektor o/, ktery je obrazem vektoru o = (1,1,1)T v linedrnim zobrazeni L
prostoru R® do R® reprezentovaném matic{

2 =1 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor U je jedinym vektorem z prostoru R®, ktery se na vektor o zobrazi.
Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

Maple:
> with(linalg):
> A:=matrix(3,3,[2,-1,0,0,4,-3,0,0,1]);

2 -1 0
A= 0 4 -3
0 0 1
> u:=vector(3,[1,1,11);
u:=[1, 1, 1]
>  v:i=evalm(A&*xu);
v:=[1, 1, 1]

> allu:=linsolve (A, V);

allu :=[1, 1, 1]

Zpét

.—p.5/11



Priklad 2.1.2

Najdéte vektor o/, ktery je obrazem vektoru o = (1,1,1)T v linedrnim zobrazeni L
prostoru R® do R® reprezentovaném matic{

2 =1 0
A = 0 4 =3
0 0 1

Zjistéte, zda vektor U je jedinym vektorem z prostoru R®, ktery se na vektor o zobrazi.
Pokud neni jediny, najdéte vSechny dalsi.

Mathematica:
A = {{2,-1,0},{0,4,-3},{0,0,1}};

MatrixForm[A]
2 -1 0
0O 4 -3
0O O 1
u={1,1,1}
v=Au

{1,1,1}

ul = LinearSolve[A, v]

{1,1,1}

Zpét
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2,x3, a:4)T) = (1 — 222 +x3 — 4,21 — 724,221 — T3 + :I;4)T.

@@:9{}5&# Zpét
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2,x3, a:4)T) = (1 — 222 +x3 — 4,21 — 724,221 — T3 + :I;4)T.

Vysledek:
[ 0 14
A —8 5 =
0 % =l 39
(15 R R 27
Zpét
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2, T3, 24) ) = (x1 — 2%2 + 3 — T4, 21 — TT4,221 — T3 + x4)T

Navod:

Ulohu feste tak, ze

a) najdete tvar slozeného zobrazeni a pak sestavite jeho matici

b) sestavite nejprve matice jednotlivych zobrazeni.

L1((x1, 2, 23) Y =(x1 — 222 + 3,421 + 223 — T3, —T1 — 522 + 3x3,2x; — 32 + 823)7
,CQ((.CCl, o, T3, £B4)T) = (321 — 2322 —|— r3 — TL4,T1 — 7324, 2321 — I3 —I— .CC4)T.

Zobrazeni z R"™ do R™ je linearni pravé kdyz je reprezentovano matici. Stac¢i tedy ukazat,
ze existuji matice A1 a Ao, které reprezentuji zobrazeni L a Lo.

a) Na vektor T = (x1,x2, T3, 334)T € R? aplikujeme zobrazeni Lo a na vysledny vektor z
R3 aplikujeme zobrazeni L. Vysledek slozeni je vektor z R*. Protoze zobrazeni L a Lo
jsou linedrni, je linedrni i slozené zobrazeni Li(Ls(@)). Je reprezentovano matici A,
kterou ziskdme z rovnice A@ = L1 (Lo()).

b) Zobrazeni Lj je reprezentoviano matici A1, jejiz prvky ziskdme porovnanim vektoru
AU a Ll(ﬁ), y € R®. Obdobné ziskdme matici As. Vyslednd matice A = A;As.

Zpét
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte

matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3) )=(x1 — 222 + 23,421 + 222 — 3, —T1 — B2 + 33,221 — 3z + Sx3) 7

Lo((x1,x2,x3,x4)T) = (21 — 220 + T3 — T4, T1 — 724,21 — T3 + T4)" .

Reseni:

Zobrazeni z konecnédimenzionalniho prostoru do koneé¢nédimenzionalniho prostoru je
linedarni pravé kdyz je reprezentovano matici. Najdeme-li tedy matice, které reprezentuji

zobrazeni L1 a Lo, dokazeme tim soucasné, ze zobrazeni jsou linearni. Necht
T 3
Y = (y1,92,ys)" € R®. Pak

Porovname posledni dva vektory a dostaneme

a1l
ai12
a13

aii

L(H)=ayg=|

a31
aa1q

a11yY1 + ai2y2 + ai13ys
a21Y1 + a22yY2 + a23ys
a31yY1 + asz2y2 + aszsys
a41Y1 + a42Y2 + a43Ys3

1 a1 = 4
—2 ago = 2
1 as3 = —1

a2
az2
asz2
42

asi
a32
ass

ais
az3
ass
aq43

Y1
Y2
Y3

Y1 —2y2 + Y3
4y1 + 2y2 —
—Y1 — dy2 + 3y3
2y1 — 3y2 + 8ys

—1
=
3

aq1
aq2
a43

Tedy zobrazeni L1 je reprezentovano matici A, a je tedy linearni,

Dalsi

Y3
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte

matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

Ll((azl, o, Jig)T)‘:(Clﬁl — 22132 —|— r3, 42131 —|— 22132 — X3, —L1 — 55172 —|— 35133, 21:’1‘1 — 32132 —|— 8$3)’I,‘
Lo((z1, 22,23, 24) ") = (x1 — 2@2 + 3 — X4, T1 — 724,221 — 23 + x4) T .

Reseni: s
A — 4 2 —1
-1 -5 3
2 =3 8
Obdobné pro L2. Necht ¥ = (y1,y2,ys3,v4) L € R
ai11 @12 @13 Q14 g
Lo(Y) =AY = a21 @22 a23 Q24 vz
a3zl a3z a33 a34 7
Y4
a11y1 + ai12y2 + a13y3 + a14ya Y1 — 2y2 + y3 —
= a21Y1 + a22Y2 + a23Ys + a24yY4 = Y1
a31y1 + az2y2 + a33ys + azays 2y1 — Y3 +
Porovname posledni dva vektory a dostaneme
a1 = 1 a1 = 1 azyr = 2
ais = —2 ago = 0 azs = 0
aiz = I a3 = 0 ass = -
ais = —1 ay = =7 azq4 =

Dalsi

Ya
— Tya
Ya
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2, T3, 24) ) = (x1 — 2%2 + 3 — T4, 21 — TT4,221 — T3 + x4)T

Reseni:

Tedy zobrazeni L2 je reprezentovdno matici Az, a je také linearni,

— 1 -1
As = 1 0 0o -7
0 -1 1

a) Slozime zobrazeni £ o Ls.
Necht ? = (:121, o, $3,ZE4)T € [R4.

ﬁl(ﬁg(?)) = [,1((:131 — 2.172 —I— r3 — 4,1 — 7$4, 2%1 — I3 —|— .CU4)T) ==

= (z1 — 222 + T3 — T4 — 271 + 1474 + 271 — T3 + T4,
4x1 — 8xo + 4x3 — 4y + 2001 — 1434 — 221 + T3 — T4,
—x1 + 2x9 —x3 + T4 — O5x1 + 354 + 621 — 33 + 374,
2x1 — 4xo + 2x3 — 24 — 3x1 + 21wy + 1627 — 83 + 8x4)T =

(.’L’l — 2$2 —I— 14%4, 4$1 — 8%2 —I— 533'3 — 19%4, 2$2 — 423'3 —|— 3933'4, 15%1 — 423'2 — 623'3 —|— 2733'4)T.

Toto slozené zobrazeni je reprezentovano matici A typu 4 x 4 tak, ze AT = L1(L2(7)),
£5.
Dalsi
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2,x3, :124)T) = (1 — 222 +x3 — 4,21 — 724,221 — T3 + .CC4)T.

Reseni:
a111 + a12x2 + a13x3 + a14x4 x1 — 2x2 + 14x4
a21%1 + a22T2 + A23T3 + A24T4 o 4xr1 — 8x2 + d5xr3 — 19714
a31x1 + az2x2 + azzrs + aszaza N 2x2 — 4x3 + 3974
a41T1 + a42%2 + a43T3 + A44T4 151 — 4x2 — 63 + 2714

Porovname posledni dva vektory a dostaneme

a1 = 1 as1 = 4 azy = 0 as, = 15
aizg = —2 azy = —8 azs = 2 as2 = —4
aiz = 0 a3 = 5 a3z = —4 ay3 = 5
aly = 14 asy = —19 asy = 39 gy = 27

Tedy lineadrni zobrazeni £1 o Lo je reprezentovano matici A,

I = 0 14
4 =8 5 —19
0 2 -4 39
15 —4 -5 27

A =

b) Matice jednotlivych zobrazeni jsme uz sestavili. Pro matici A, kterad reprezentuje
slozené zobrazeni £1 o Lo, plati A = A1 As. Ovérte sami, ze skutecné dostanete stejnou
matici A jako v a).

71’\51’
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1, T2, 23)Y=(x1 — 222 + x3,421 + 222 — 23, —T1 — bx2 + 373,2x; — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2,x3, 334)T) = (x1 — 2x2 + 3 — T4, X1 — Tx4,2x1 — T3 + ac4)T.

Maple:

> with(linalg):
> Ll:=(x1,x2,x3)>(x1-2%x2+x3,4+x1+2+xx2—-x3, —x1-5xx2+3%x3,

2xx1-3%x2+8%x3 );
L1 :=(z1, 22, 23) > (1 —2z2 +z28,4x21 +222 — 28, —x1 — 522 + 3 z3,
221 —3z2 4+ 8x3)
> L2:=(x1,x2,x3,x4) > (x1-2*xx2+x3-x4,x1-7xx4,2+xx1-x3+x4) ;
L2 :=(x1, 22, 28, 24) — (x1 — 2224+ 28 — x4, 1l — Tz}, 2x1 — 28 + x4)
> Ll1(L2(x1,x2,x3,x4));

xl —2x2 +14x4,4x] —8x2 +5x28 — 1924, 222 —4x3 + 394,

1521 —4x2 —6x3 4+ 27 x4
> Al:=matrix(4,3,1[11,-2,1,4,2,-1,-1,-5,3,2,-3,81);

1 =2
4 =
Al =
-1 =5

Dalsi

.—p.6/11



Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2, T3, 24) ) = (x1 — 2%2 + 3 — T4, 21 — TT4,221 — T3 + x4)T

Maple:
> A2:=matrix(3,4,[1,-2,1,-1,1,0,0,-7,2,0,-1,11);
—2 1 -1
A2 = | 1 0 0 -7
0 -1 1

> A:=evalm(Al&*xA2);

15 —4 -6 27

Zpét
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1, T2, 23)Y=(x1 — 222 + x3,421 + 222 — 23, —T1 — bx2 + 373,2x; — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2,x3, 334)T) = (x1 — 2x2 + 3 — T4, X1 — Tx4,2x1 — T3 + .CC4)T.

Mathematica:

L1[x1_,x2_,x3] = {x1 — 2x2 + x3,4x1 + 2x2 — x3, —x1 — 5x2 + 3x3,2x1 — 3x2 + 8x3};
Al ={{1,—-2,1},{4,2,—-1},{-1,-5,3},{2,—-3,8}};

L2[x1_,x2_,x3_,x4_] = {x1 — 2x2 + x3 — x4, x1 — 7x4,2x1 — x3 + x4};

A2 = {{1’ _2’ ]-7 _1}7 {1’ 07 09 _7}7 {2, 0, _1’ 1}}’

sloz = Apply[L1, L2[x1, x2, x3, x4]]

{3x1 — 2x2 — 2(x1 — 7x4), —2x1 4+ x3 + 2(x1 — 7x4) + 4(x1 — 2x2 4+ x3 — x4) — x4,
—x1 4+ 2x2 — x3 — 5(x1 — 7x4) + x4 4+ 3(2x1 — x3 + x4), —3(x1 — 7x4) + 2(x1 — 2x2 4+ x3 —
x4) + 8(2x1 — x3 4+ x4)}

L[x1_,x2_,x3_] = Expand|sloz]
{x1 — 2x2 + 14x4, 4x1 — 8x2 + 5x3 — 19x4, 2x2 — 4x3 4+ 39x4, 15x1 — 4x2 — 6x3 + 27x4}
A= {{1,-2,0,14}, {4, —-8,5,—19}, {0, 2, —4,39},{15, —4, —6, 27} };

MatrixForm[A]
1 —2 0 14
4 -8 5 —19
0 2 —4 39
15 —4 -6 27
Dalsi
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Priklad 2.1.3

Dokazte, ze zobrazeni £1 : R®> — R? a zobrazenf £, : R* — R3 jsou linearni, a najdéte
matici A, ktera reprezentuje slozené zobrazeni £1 o Ls.

L1((z1,x2,x3)Y=(z1 — 2x2 + x3,421 + 222 — 3, —T1 — bx2 + 33,221 — 3x2 + 8x3) 7,
Lo((x1,x2,x3, a:4)T) = (1 — 222 +x3 — 4,21 — 724,221 — T3 + :I;4)T.

Mathematica:

MatrixForm[A1.A2]

1 -2 0

4 —8 b5

0 2 —4

15 —4 -6
Zpét

14
—19
39
27
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Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 =2

A — 3 2 -1

—6 —4 2

Urcete dimenzi K. -1 -4 1
@ ® = 2 H & = o

—p.7/11



Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 -2
2 =l
A = 5
—6 —4 2
-1 -4 1

Urcete dimenzi K.

Vysledek:
dmK =1, K={Z € R®, @ =a(1,1,5)7, a € R}.

Zpét
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Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 -2
2 =l
A = 5
—6 —4 2
-1 -4 1

Urcéete dimenzi K.
Navod:

Protoze jadro linedrniho zobrazeni L : R® —» R* je mnozina
K={Z R, L(F)=0}={Z cR®, AT = 0},

vyTresime homogenni soustavu linedrnich rovnic AT = 0. Jadro je rovno vektorovému
prostoru vSech reseni této homogenni soustavy.

Zpét
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Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 -2
2 =l
A = 5
—6 —4 2
-1 -4 1

Urcete dimenzi K.

Reseni:

Jadro linedrniho zobrazeni L z prostoru R® do R? je mnozina K = {@ € R®, L(Z) = 0 }.
. , " ) o o . - .

Je-li toto zobrazeni reprezentovano matici A, muzeme rovnost L(7) = 0 nahradit

d % ~ . ./ d ~ S d
rovnosti A@ = 0. Abychom tedy nasli jadro, musime vyftesit homogenni soustavu

. Vv Va . % / . ~ ~ ~ ~ I / v
linearnich rovnic AZ = 0. Jadro je mnozina vsSech feSeni této homogenni soustavy.
Matici soustavy A prevedeme pomoci ekvivalentnich tiprav na horni trojihelnikovy tvar:

7 3 —2 7 3 9
3 2 1 0 5 —1 7 3 -2
6 -4 2|7 o =10 2| Vo 5 -1/
1 -4 1 0 —-25 5

K sedmindsobku 2. fddku jsme pticetli (—3)ndsobek prvniho, k sedminasobku 3. fadku
jsme pricetli Sestindsobek prvniho a k sedminasobku 4. radku jsme pricetli prvni radek.
Vznikla matice, ve které treti a ctvrty radek jsou nasobky druhého, proto je vynechame.
Hodnost matice je h(A) = 2, pocet nezndmych je n = 3. Vektorovy prostor vSech freSeni
této homogenni soustavy (= hledané jadro K) ma dimenzi

dimK =n —h(A)=3-2=1.

Dalsi
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Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 -2
2 =l
A = 5
—6 —4 2
-1 -4 1

Urcéete dimenzi K.
Reseni:

Pomoci zpétného chodu Gaussovy eliminace najdeme K. Hledame vSechny vektory
T = z,y,z)T € R3, které fesi homogenn{ soustavu. Jednu nezndmou volime jako

Yy g J
parametr. Dostaneme

1 1
z=1t, 5y—z:O:>y:gt, 7x+3y—22=02>a::gt, teR.
Tedy
3 11 t 3 T
K={@ eR>, 7 =t == ,teER}={Z eR’, 7 =a(1,1,5)", a € R}.

Poznamenejme, Ze oba zapisy jsou spravné. Pouzitim « jsme se jen zbavili zlomkt. To
Ize, nebot je-li @ = ¢ (l L 1)T reseni nasi homogenni soustavy, je jisté i

) J - 55 59 g Yy, Je ]
7 = a(1,1,5)T feseni této soustavy. Presvédéte se o tom.

Zpét
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Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 -2
2 =l
A = J
—6 —4 2
-1 -4 1

Urcete dimenzi K.

Maple:
> with(linalg):
> A:-matrix(4,3,[7,3,-2,3,2,-1,-6,-4,2,-1,-4,11);

7 3 —2 ]
2 —1
A = 3
—6 —4 2
i —1 —4 1 ]
> kernel (A, ’'nulldim’);
{[1, 1, 5]}
> nulldim;
1

Zpét
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Priklad 2.1.4

Najdéte jadro K linedrniho zobrazeni L : R® —» R* reprezentovaného matici

7 3 -2
2 =l
A = 5
—6 —4 2
-1 -4 1

Urcete dimenzi K.

Mathematica:

A={{7,3,—-2},{3,2,—1},{—-6,—4,2},{—-1,—-4,1}};
MatrixForm[A]
7 3 —2
3 2 —1
-6 -4 2
-1 -4 1
K = NullSpace[A]
{{1,1,5}}
dim = MatrixRank[K]
1

Zpét
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Inverzni matice

® Piiklad 2.2.1 Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte
i 2 1 0 0
A — 1 0 -1 2
0O O 1 -1
0 1 0O -1
°

Priklad 2.2.2 Urcete matici reprezentujici linearni zobrazeni L prostoru R3 do R3
definované vztahem

L((z1,x2,x3) ) = (221 + x3, 31 — T2 — T3, —T1 + 3x2 + 223) "

a naleznéte k ni matici inverzni.
®* Priklad 2.2.3 Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

1
A =

@ © Zpét
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

©

Gy # W

o O =

1
0
0
1

Zpét
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

2 1 0 0
1 —1 2
A = v
0 0 1 -1
0 1 0 -1
Vysledek:
1 -1 -1 -1
A-l_ | 1 2
~1 2 3
—1 2 2
Zpét
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

2 1 0 0

1 —1 2
A = 0

0O O 1 -1

0 1 0O -1

Navod:

Vypocteme determinant matice A. Je-li det A # 0, inverzni matice existuje. Najdeme ji
Gaussovou-Jordanovou metodou, t.j. matici (A|E) pfevedeme pomoci ekvivalentnich
Gprav na matici (E|A™1), kde E je jednotkovd matice.

Zpét
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

2 1 0 0

1 —1 2
A = 0

0O O 1 -1

0 1 0O -1

Reseni:

Inverzni matice A~! k matici A existuje pravé kdyz matice A je reguldrni, tj. det A # 0.
Vypocteme tedy determinant matice A. Poc¢itdme rozvojem podle druhého sloupce:

1 -1 2 2 0 0
detA=1-(—1)'"?| 0 1 —1 |+1-(=D*"?| 1 -1 2 | =
0o 0 -1 o 1 -1
—1 2

—1+4+2-(=1)'*! —1+4+2(1-2)=—1.

1 -1

Vyuzili jsme toho, ze determinant horni trojuhelnikové matice je roven soucinu
diagonalnich prvkil, druhy determinant matice 3 X 3 jsme pocitali rozvojem podle 1.
radku.

Determinant matice A je nenulovy, tedy matice A je regularni a inverzni matice existuje.
Necht E je jednotkova matice. Vypocet provedeme Gaussovou-Jordanovou metodou, tj.
matici (A|E) pfevedeme pomoci ekvivalentnich tdprav na matici (E|A™1):

Dalsi
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

2 1 0 0
1 0 -1 2
A =
0O O 1 -1
0O 1 0O -1
Reseni:

2 1 0|1 O O O 2 1 0 0|1 O 0 O
1 0 - 210 1 0 O o 1 2 —-4]11 -2 0 O
0O O —1 /0 O 1 O O 0 1 -—-11/20 O 1 O
0O 1 —1 10 O 0 1 O 1 0 —-11/20 0O 0 1

K (—2)nasobku druhého fadku jsme pticetli prvni fadek
2 0 =2 4 10 2 0 0 2 0 O 210 2 2 0
0O 1 —4 11 -2 0 0 o 1 0 -—-2|1 -2 =2 0
0O O 1 —-11]0 0O 1 0 o 0 1 -—-1160 0 1 0
0O O -3/1 -2 0 -1 o o0 o —-1|1 -2 -2 -1

Od prvniho a ¢tvrtého radku jsme odecetli druhy. V dalsim kroku jsme k prvnimu radku
pricetli dvojndsobek tietiho fadku a ke ¢tvrtému taddku jsme pricetli (—2)ndsobek
tretiho. Zbyva upravit ¢tvrty sloupec.

Dalsi
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

2 1 0 0
1 0 —-1 2
A —
O 0 1 -1
0o 1 0 -1
Reseni:
2 0 0 0 2 -2 -2 -2 1 0 0 0 1—-1 —1 —1
o 1. 0 O] -1 2 2 2 0O 1 0 0] -1 2 2 B
~ ~ :(E|A1),
O 0 1 0] -1 2 3 O 0 1 0| -1 2 3
o 0 0 —-1] 1 -2 —2 -1 0O 0 0 1] -1 2 2

K prvnimu raddku jsme pricetli dvojnasobek ¢tvrtého, k druhému radku jsme pricetli
(—2)nésobek ¢tvrtého, od tietiho fadku jsme odecetli ¢tvrty. Pti posledni tpraveé
vydélime kazdy radek diagonalnim prvkem. Dostaneme vlevo jednotkovou matici E a
vpravo hledanou inverzn{ matici A~1!.

Zpét
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

Maple:

Zpét

with(linalg) :

A:= matrix(4,4,[2,1,0,0,1,0,-1,2,0,0,1,-1,0,1,0,-11);

det (A) ;

inverse (A) ;

o O =

S O = N

_— o O ==
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Priklad 2.2.1

Zjistéte, zda k matici A existuje matice inverzni. Pokud ano, vypoctéte ji.

Mathematica:
A= {{2’ ]-’ 0’ 0}’ {1’ O» _1’ 2}’ {0’ 0’ 1» _1}» {0’ 1’ 0’ _1}};

=1l
2
3
2

Det[A]
—1
B = Inverse[A];
MatrixForm[B]
1 -1
—1 2
—1 2
—1 2
Zpét

—1

o O =

1
0
0
1
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Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem

L((z1,z2,23)") = (221 + 3,21 — T3 — T3, —x1 + 3T2 + 223)

a naleznéte k ni matici inverzni.

@@:96@&# Zpét
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Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem

L((z1,z2,23)") = (221 + 3,21 — T3 — T3, —x1 + 3T2 + 223)

a naleznéte k ni matici inverzni.

Vysledek:
2 0 1 . 1 3 1
A = 1 -1 -1 |, A = 2| ! 5
—1 3 2 2 -6 —2
Zpét
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Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem
T T
L((zx1,z2,23) ) = (21 + 3,21 — 2 — x3, —1 + 322 + 2x3)
a naleznéte k ni matici inverzni.
Navod:

Porovnanim vektori AT a L(?) ziskdme prvky matice A. Inverzni matici vypocteme
Gaussovou-Jordanovou metodou nebo pomoci algebraickych doplnk.

Zpét

. —p.10/11



Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem
Ty T
L((zx1,z2,23) ) = (21 + 3,21 — 2 — x3, —1 + 322 + 2x3)
a naleznéte k ni matici inverzni.
Reseni:

Protoze L(?) — A7, dostaneme prvky a;; matice A typu 3 X 3 porovnanim vektorud AT
a L(7Z):

a11T1 + ai12T2 + a13T3 211 + x3
a21T1 + a22x2 + a23x3 = r1 — T2 — X3
a31x1 + az2x2 + a3s3xs —x1 + 32 + 223

Tedy matice A reprezentujici linedrnf zobrazeni L : R> — R3 je

2 0 1
A = =1 =1
—1 3 2

Nyni vypocteme Gaussovou-Jordanovou metodou inverzni matici, tj. pomoci
ekvivalentnich tprav prevedeme matici (A|E) na matici (E|A™1):

2 0 1|1 0o o 2 0 1|1 0 o0
(A|E) = 1 -1 —-1/0 1 0 |~] 0 2 3|1 -2 0 |~
-1 3 2|0 o0 1 0 6 5|1 0 2

Dalsi
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Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem

T T
L((x1,x2,23) ) = (21 + 3,1 — T2 — 3, —x1 + 3x2 + 223)
a naleznéte k ni matici inverzni.
Reseni:

K (—2)nasobku druhého fadku jsme pticetli prvni, ke dvojnasobku tietiho fadku jsme
pricetli prvni. P#i dalsi ipravé jsme k tfetimu fadku pfricetli (—3)ndsobek druhého.

2 0 1 0O O 8 0 0 2 6 2
~ 0 2 3 —2 0 ~ 0 8 0| -2 10 6 ~
O 0 —4| -2 6 2 O 0 —4| -2 6 2

Ke ¢tyrnasobku prvniho radku jsme pricetli treti radek, ke ¢tyrnasobku druhého radku
jsme pricetli trojnasobek tretiho. Zbyva vydélit kazdy radek diagonalnim prvkem.

1 3 1
(1 0 o = 2 =)

4 4 4

1 5 3 1 booso

~[ o 1 0| — . . :(E|A—1):>A‘1:Z ~-1 5
2 —6 —2

1 3 1
\0 0 1| = —= —= )

2 2 2
Zpét
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Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem

L((z1,z2,23)") = (221 + 3,21 — T3 — T3, —x1 + 3T2 + 223)

a naleznéte k ni matici inverzni.

Maple:
> with(linalg):
>  eqgns := {2xx1+x3=yl,x1-x2-x3=y2,-x1+3%xx2+2+*x3=y3};
eqns == {2z1 + 28 = yl, 1 — 22 — z8 = y2, —x1 + 322 4+ 228 = y3}
> A := genmatrix(egns, [x1,x2,x3]);
2 0 1
A= 1 -1 -1
—1 3 2
> B:=inverse (A);
r 3 1 7
4 4 4
B.—| =t 2 3
4 4 4
1 —3 —1
L 2 2 2

Zpét
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Priklad 2.2.2

Urcete matici reprezentujici linedrni zobrazeni L prostoru R3 do R? definované vztahem

L((z1,z2,23)") = (221 + 3,21 — T3 — T3, —x1 + 3T2 + 223)

a naleznéte k ni matici inverzni.

Mathematica:
A= {{2’ 0, 1}’ {1’ -1, _1}’ {_1’ 3, 2}};

MatrixForm[A]
2 0 1
1 —1 =1
-1 3 2
B = Inverse[A];
MatrixForm[B]
1 3 1
4 4 4
1 5 3
i 4 4
1 3 _1
2 2 2
Zpét
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Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

A =

o ®© 2 H & W Zpét

|
= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

A =

Vysledek:

Zpét

]
= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

1 1 1
A = 1 1 O
1 0 O

Navod:

Nejprve vyjadiime matici X obecné z maticové rovnice, teprve potom dosadime
konkrétn{ matici A, A2, A + E a inverzni matici k A + E. E je jednotkovd matice, matici
A + E dostaneme vytknutim matice X a matici (A + E)~!' musime spoéitat (pozor, véas
ovéite, ze inverzni matice existuje), abychom mohli vypocitat vyslednou matici X.

Zpét

= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

1 1 1
A = 1 1 O
1 0 O

Reseni:
Nejprve vyjadiime matici X obecné z maticové rovnice. Vytkneme v levé ¢asti rovnice

matici X vpravo:
AX+X=A" — (A+E)X=A>

E je jednotkovd matice, E = diag(1,1,1) € R?. Nyni bychom potfebovali celou rovnici
vynéasobit zleva matici (A + E)~'. To ale musime védét, ze inverzni matice existuje.
Tedy musime vypocitat matici A + E a ovérit, ze je regularni, tj. det(A 4+ E) # 0.
Determinant budeme pocitat rozvojem podle tretiho radku.

1 1 1 1 0 2 1 1
A+ E= 1 1 O + 0O 1 O = 1 2 0 ;
1 0 O 0O 0 1 1 0 1

det(A—l—E):1-| .

Celou rovnici tedy vyndsobime inverzni matici (A + E)_1 zleva a pouzijeme definici
inverzni matice, tj. (A +E)"'(A + E) = E, a déle rovnost EX = X.

Dalsi

= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

1 1 1
A = 1 1 O
1 0 O

Reseni:
(A+E) " A+E)X=(A+E) 'A? — X=(A+E) 'A%

Dostali jsme obecny predpis pro matici X. Vypocteme konkrétni matice:

3 2 1
A= 2 2 1 |,
1 1 1
1 111 0 2 1 0 0
(A+E|IE)=| 1 2 0|lo 1 0o |~] 0o -3 111 —2 0 | ~
o 110 1 0 1 — 0 —2
6 0 4 -2 0 6 0 0ol 12 —6 =12
~| 0o =3 111 =2 o |~| o —6 0| 6 -6 -6 |~
0 0 —2 —2  —6 0 0 —-2| 4 —2 —6
1 0 0 2 —1 -2
~ 1 0| —1 1 1 | =EIA+E))

Dalsi I

= p.11/11




Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

1
A = 0
0
Reseni:
Zbyva vypocitat X:
2 -1 -2 3 2 2 —
X=(A+E)""A*=| -1 1 1 2 2 1 | =
) 1 1 —1

Zpét

|
= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

A =

Maple:
> with(linalg):
> A:= matrix(3,3,[1,1,1,1,1,0,1,0,01);

1 1 1
A= 1 1
1 0 O
> AA:=evalm (A&*A) ;
3 4
AA = 2 2
1 1
> E:=diag(l,1,1);
1 0
E = O 1 O
0 1

Dalsi

|
= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

Maple:

Zpét

A =
evalm (A+E) ;
1 1
2
0O 1
det (%) ;
1
B:=inverse (A+E) ;
2 —1
B = —1
—2
X:=evalm(B&*AA) ;
2 0
X = 0 1
—1 1

= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

A =

Mathematica:

A= {{2,0,1},{1,-1,-1},{-1,3,2}};
MatrixForm[A]

2 0 1

1 -1 -1

-1 3 2
B = Inverse[A];

MatrixForm[B]
1

=
| ot

| wleo il

3

2

1
2
A ={{1,1,1},{1,1,0},{1,0,0}};
MatrixForm[A]

1 1 1
1 1 O
1 0 O

Dalsi

4
1
2

|
= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

1
A = 0
0
Mathematica:
MatrixForm[AA]
3028 il
2 2
1 1 1
EE = {{1, 0,0}, {0,1,0}, {0,0,1}};
MatrixForm[EE]
1 0 O
O 1 O
0O 0 1
B = A + EE;
MatrixForm[B]
2 1 1
1 2 0
1 0 1

Dalsi
|

|
= p.11/11



Priklad 2.2.3

Reste maticovou rovnici AX + X = A2, kde

A =

Mathematica:

Det[B]

1

CC = Inverse[B];

MatrixForm[CC]
2 -1 =2
1 1 1
-2 1 3

X = CC.AA;

MatrixForm[X]
2 0 -1
0 1 1
-1 1 2

Zpét

|
= p.11/11
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