Lineéarni algebra pro fyziky I 20/21 Dalibor éml’d, MFF UK Orientad¢ni test 5

Uloha 1. Rozhodnéte, ktera z nasledujicich tvrzeni za danych piedpokladit vzdy plati. Za kazdou
trojici, kterou celou spravné urcite, ziskavate 0,5 bodu.

1. Existuji dva vzajemné rtzné podprostory v R® takové, Ze dimenze kazdého z nich je 3 a
dimenze jejich priniku je

2. Ve vektorovém prostoru R® uvazujme nenulovy vektor a a linearné nezavislou posloupnost
(c1, €2, €3, €4, C5, Cp).
(a) Posloupnost (a, ¢z, c3, ¢4, c5, cg) generuje RO.

(b) Vektor a je mozné vyjadrit jako linearni kombinaci prvki posloupnosti (¢, co, €3, €4, €5, Cg)
alespon jednim zpusobem.

(c¢) Posloupnost (c1,cs,cg) je linearné nezavisla.
3. Determinant matice (y1|y2|ys|ys) € R¥* je roven determinantu matice

(a) (y1ly2 + 5y4lyslya)-
(b) (y1l5y2 + yalyslya).
(¢) (yalyilyzlys)-

4. Je-li v € C7 vlastnim vektorem matice A € C™7 pifslusnym vlastnimu &islu A, pak

(a) je v vlastnim vektorem matice A7 p¥islusnym vlastnimu ¢islu .
(b) je v vlastnim vektorem matice A% p¥islusnym vlastnimu &islu A2,

(c) méa jadro matice A — AE nenulovou dimenzi. (E € C™*" je jednotkova matice.)

Uloha 2. Formulujte nutnou a zarovei postacujici podminku, aby linearni zobrazeni bylo monomor-
fismus. Je monomorfismem zobrazeni P,1 : R?® — R3, které pfifazuje vektoru jeho kolmy primét
na ortogonalni doplnék nenulového vektoru x z R3?

Uloha 3. Néasledujici neplatné tvrzeni pozméite tak, aby platilo: ,Je-li A € R3*® a Q € R3*3, pak
se sloupcové prostory matic A a QA rovnaji.“ Uvedte protipiiklad, pro¢ tvrzeni neplati v piivodnim
znéni.

Uloha 4. Napiste definici matice, ktera je reprezentaci linearniho zobrazeni viiéi néjakym bézim.
Spoéitejte tuto matici pro zobrazeni g : P%(z,R) — R?*? uréené piedpisem

g(az? + ba +¢) = <a_+bc a2—bb>
vidéi néjakym vami zvolenym bézim.

Uloha 5. Formulujte Frobeniovu vétu. Najdéte vektor b € R3, pro ktery soustava

1 -2 1 1
-2 4 0 —-1]x=b
3 —6 1 2

nema reseni.



