Linedrni zobrazeni ¢ : V — V' je zadano predpisem pro vektor X € V.
m Najdéte matici A zobrazeni ¢ a obrazy standardni baze prostoru V.
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Linedrn( zobrazen - : V = V' je 2adino obrazy bizovych vektorl V
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Priklad 3

Je déna ptimka p a rovina ¢:
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Naleznéte jadro a obor hodnot linedriha zobrazeni » a urtete jejich
dimenze.
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