Kapitola 11

Matice jako linearni
zobrazeni

V této kapitole budeme pracovat nad obecnym télesem T.

Definice 11.1 Bud A matice typu m X n nad télesem T. Zobrazeni A :
T" — T™ definované predpisem A(x = Ax) nazgvdme linearni zobrazeni
urcené matici A.

Tvrzeni 11.1 Je-li A:T" — T™ linedrni zobrazeni urcené matici A, pak
plati

1. A(x+y) =Ax) + A(y) pro kazdé x,y € T",
2. Aax) = a - A(x) pro kazdy vektor x € T" a kaZdy skaldr a € T.

Definice 11.2 Libovolné zobrazeni A : T™ — T™ splnugjici podminky 1,2
Tvrzeni 11.1 nazyvdme linedrni zobrazeni.

Tvrzeni 11.2 KaZdé linearni zobrazeni A : T™ — T™ je uréené néjakou
matici.

Tvrzeni 11.3 Bud{ui,...,u,} bdze T" ax € T". Jsou-lix=>}" , a;u; a
x = Y. iy biu; dvé vyjadreni x jako linedrni kombinace proki baze {ui,...,u,},
pak a; = b; pro kazdé 1 =1,2,...,n.

Definice 11.3 Je-li {uy,...,u,} bdze T" ax = >_1* | a;u;, pak aritmeticky

vektor (ay,...,an)T € T™ nazjvime vektor soufadnic vektoru x vzhledem
k bazi {uy,...,u,}, nebo strucnéji souradnice vektoru x vzhledem k bazi
{uy,...,u,}.
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Poznamka Je-li x = (z1,...,2,)" € T", pak z1,...,z, jsou soufad-
nice vektoru x vzhledem ke standardni bazi {ei,es,...,e,}, nebot x =
Yo, xse;. V dalsi Easti prednasky uz nebudeme standardni bazi tolik upted-
nostnovat a budeme se zabyvat souradnicemi vektort vzhledem k obecnym
bézim.

Tvrzeni 11.4 Predpoklidejme, Ze {u,...,up} a{vi,..., vy} jsou dvé baze
prostoru T™. Necht pro néjaky vektor x € T™ plati

n n
X = Zaiui = Zbivi,
i=1 i=1
. ai,...,a, jsou soutadnice x vzhledem k bdzi {uiy,...,up} a by,... by
jsou soutadnice téhoz vektoru x vzhledem k bdzi {vi,...,vp}.

Necht
n
vi= ) piju
i=1
pro kaZdé j =1,...,n. Oznacme P = (p;;). Potom plati
(a1, - an) = P17

Definice 11.4 Jsou-lild = {uy,...,up} a V = {vy,...,v,} jsou dvé baze
prostoru T™ a v; = 371" pijw;, pak matici (p;j) nazgvame matice prechodu
od baze V k bazi U.

Tvrzeni 11.5 NechtU = {uy,...,u,},V={vi,...,vp} aW={wy,...,w,}
jsou tri baze prostoru T™, P je matice prechodu od baze V k bazi U a Q je

matice prechodu od bdze W k bizi V, pak PQ je matice prechodu od bdze
W k bazi V.

Tvrzeni 11.6 Matice prechodu P od bdze V k bazi U je requldarni. Inverzni
matice P~ je matice prechodu od bize U k bdzi V.

Definice 11.5 Matice linedrniho zobrazeni A : T™ — T™ wzhledem k bazi
U={u,...,u,} vT" a bdzi V = {vi,...,vp} v T™ je ri;, kde A(u;) =
Yoty rijvi. Matice linedrniho zobrazeni A : T™ — T™ wzhledem k bdzi U =
{ula R un}'

Poznamka. Je-li A : T" — T™ urcené matici A, pak A je matice A
vzhledem ke standardnim bazim v obou prostorech.



70 KAPITOLA 11. MATICE JAKO LINEARNI ZOBRAZENI

Tvrzeni 11.7 Jsou-li A : T" — T™ a B : T™ — TP linedrni zobrazent,
je-li U = {uy,...,up} baze v T", V = {vy,...,vp} bdaze v T™, W =
{wi,...,wp} v TP, Q = (qjr) matice linedrniho zobrazeni A vzhledem k
bizim U oV a P = (p;j) matice B vzhledem k bdzim V a W, pak soucin
PQ je matice linedrniho zobrazeni BA : T™ — TP wzhledem k bazim U a
W.

Tvrzeni 11.8 Matice prechodu od V k U je matice identického zobrazeni
I:T" — T" vzhledem k bazim V a U.

Tvrzeni 11.9 Je-li Ay matice A : T™ — T™ vzhledem k bazild = {uy,...,u,},
Ay, matice A vzhledem k bdzi V = {v1,...,vy,} a P matice prechodu od baze
V k bazi Ay, pak Ay = P_lAL{P.



