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Dimenze

Zdroj: https://en.wikipedia.org



Geometrický náhled na maticové prostory

Uvažme zobrazeńı f : Tn → Tm dané p̌redpisem f (x) = Ax .

Potom jádro Ker(A) je z definice tvǒrené vektory x s f (x) = o.

Sloupcový prostor S(A) pak tvǒŕı množinu všech obraz̊u p̌res f , neboli
množinu f (Tn).

Tn Tm

S(A)
Ker(A)

f

oo

Motivace pro...
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Lineárńı zobrazeńı

Zdroj: https://articulatedrobotics.xyz/



Př́ıklady lineárńıch zobrazeńı

Zobrazeńı f : Rn → Rn dané p̌redpisem f (x) = Ax pro A ∈ Rm×n.
Žádné jiné lineárńı zobrazeńı mezi prostory Rn a Rn neexistuje.

Triviálńı zobrazeńı f : U → V dané p̌redpisem f (x) = o.

Identita id : U → U definovaná id(x) = x .

Zobrazeńı f : Tm×n → Tn×m dané p̌redpisem f (A) = A>.

Derivace reálných funkćı z F .
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Zobrazeńı f : Rn → Rn dané p̌redpisem f (x) = Ax pro A ∈ Rm×n.
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Př́ıklady lineárńıch zobrazeńı v rovině: škálováńı

Už jsme videli několik zobrazeńı typu f : x 7→ Ax pro A ∈ R2×2

(p̌reklopeńı podle osy, natáhnut́ı podle osy a rotaci).
Zobrazeńı f : x 7→ Ax určené matićı

A =

(
v1 0
0 v2

)
natahuje v1-krát ve směru osy x1 a v2-krát ve směru osy x2.
Př́ıklad pro (v1, v2) = (2, 1):

Zdroj: M. Hlad́ık: Lineárńı algebra (nejen) pro informatiky
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Př́ıklady lineárńıch zobrazeńı v rovině: obecně

Obecné lineárńı zobrazeńı f : x 7→ Ax je kombinaćı p̌reklopeńı, natažeńı
a rotace kolem počátku.

Zdroj: M. Hlad́ık: Lineárńı algebra (nejen) pro informatiky
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Zdroj: https://cs.appstate.edu/ sjg/class/2240/hss14.html

Děkuji za pozornost.
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