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Napli cviceni

Dal3i zpiisoby ¥eZeni SLR
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m Reprezentace linedrniho zobrazeni
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Gauss-Jordanova metoda ¥eSeni SLR

SLRA-X=5h (matice A je &tvercovd) lze zapsat takto:

a1l a1 ... dln X1 bl
a1 ax» ... an X2 by
anl am2 ... ann Xp b,
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Gauss-Jordanova metoda ¥eSeni SLR

SLRA-X=5h (matice A je &tvercovd) lze zapsat takto:

a1l a1 ... dln X1 bl
a1 ax» ... an X2 by
anl am2 ... ann Xp b,

Je-li matice A regularni, je mozné systém A - X = b vyfesit tzv.
Gauss-Jordanovou metodou zaloZzenou na aplikaci elementarnich
Fadkovych tprav a dosaZeni niZze uvedeného tvaru:

-,

(A[p) ~--- ~ (Ely),

pfitemz E je jednotkovd matice a y je vektor s FeSenim systému A - X = b.
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Gauss-Jordanova metoda ¥eSeni SLR

Pomoci Gauss-Jordanovy metody ¥eSte nasledujici systémy linedrnich
rovnic:

(a)
x 4+ 2y + 3z =9
2x — y + z = 8
3x -z =3
(b)
x 4+ 2y + z =3
2x 4+ y — z =3
—X - 2z = 2
(c)
4 4+ y + 3z = 1

—3x — by — 6z =
—-3x — 4y — 5z = =2
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Gauss-Jordanova metoda ¥eSeni SLR

Pomoci Gauss-Jordanovy metody ¥eSte nasledujici systémy linedrnich
rovnic:

(a)
x 4+ 2y 4+ 3z 9
2x — y + z = 8
3x -z =3
(b)
x 4+ 2y + z =3
2x 4+ y — z =3
—X - 2z = 2
(c)
4 4+ y + 3z = 1
—3x — by — 6z =
—-3x — 4y — 5z = =2

Vysledky: a) (x,y,z) = (2,-1,3),
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Gauss-Jordanova metoda ¥eSeni SLR

Pomoci Gauss-Jordanovy metody ¥eSte nasledujici systémy linedrnich
rovnic:

(a)
x 4+ 2y 4+ 3z 9
2x — y + z = 8
3x -z =3
(b)
x 4+ 2y + z =3
2x 4+ y — z =3
—X - 2z = 2
(c)
4 4+ y + 3z = 1
—3x — by — 6z =
—-3x — 4y — 5z = =2

Vy’S|Edky: a) (X,y,Z) = (27 _173)' b) (X,y,Z) = (0727 _1)'

Lukas Masilko 8. cviteni 3. 11. 2022 4/14



Gauss-Jordanova metoda ¥eSeni SLR

Pomoci Gauss-Jordanovy metody ¥eSte nasledujici systémy linedrnich
rovnic:

(a)
x 4+ 2y 4+ 3z 9
2x — y + z = 8
3x -z =3
(b)
x 4+ 2y + z =3
2x 4+ y — z =3
—X - 2z = 2
(c)
4 4+ y + 3z = 1
—3x — by — 6z =
—-3x — 4y — 5z = =2

Vysledky: a) (x,y,z) =(2,-1,3), b) (x,y,z)=(0,2,-1),
o) (x,y,z) =(-2,-3,4).
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Homogenni vs. nehomogenni SLR

Motivacni ptiklad: Pomoci Gaussovy eliminaéni metody vyfeste oba
systémy a porovnejte vysledky.

1. Nehomogenni systém:

x1 + x — 3x3 = -1
2X1 — X2 — 3X4 = 5
X1 + x 4+ Xx3 = 3
Xg — 2x0 — x3 — 3x4 = 2

2. Homogenni systém:

xx + x — 3x3 =0
2X1 — X2 — 3X4 =0
X1 + x 4+ X3 =0
X1 — 2X2 — X3 — 3X4 =0
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Homogenni vs. nehomogenni SLR

Motivacni ptiklad: Pomoci Gaussovy eliminaéni metody vyfeste oba
systémy a porovnejte vysledky.

1. Nehomogenni systém:

x1 + x — 3x3 = -1
2X1 — X2 — 3X4 = 5
X1 + x 4+ Xx3 = 3
Xg — 2x0 — x3 — 3x4 = 2

2. Homogenni systém:

xx + x — 3x3 =0
2X1 — X2 — 3X4 =0
X1 + x 4+ X3 =0
X1 — 2X2 — X3 — 3X4 =0

1. K= {[%7_%7170] +t- (17—1707]‘)7t € R}’
2. K=1{[0,0,0,0] +t-(1,—-1,0,1),t € R}
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Princip superpozice

Definice 18

m Obecné feSeni SLR = Ye3eni, ve kterém se vyskytuji parametry.

s

m Partikularni ¥eSeni SLR = ¥e&eni, které dostaneme konkrétni volbou
parametr(.

m Fundamentalni systém FeSeni homogenniho SLR = takovd mnoZina
Fedeni, kterd tvo¥i bazi vektorového podprostoru feseni SLR.
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Princip superpozice

Definice 18

m Obecné feSeni SLR = Ye3eni, ve kterém se vyskytuji parametry.

m Partikularni ¥eSeni SLR = ¥e&eni, které dostaneme konkrétni volbou
parametr(.

m Fundamentalni systém FeSeni homogenniho SLR = takovd mnoZina
Fedeni, kterd tvo¥i bazi vektorového podprostoru feseni SLR.

Z predchoziho prikladu: K = {[5,—3,1,0] + t-(1,—1,0,1),t € R} je
obecné ¥eseni nehomogenniho SLR. Volbou t = 1 dostdvame partikuldrni
fedeni [X2, —%,1,1]. Obecné YeSeni homogenniho SLR (t].
t-(1,—-1,0,1),t € R) je zdroveli fundamentalnim systémem ¥eZeni.
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Princip superpozice

Definice 18

m Obecné feSeni SLR = Ye3eni, ve kterém se vyskytuji parametry.

m Partikularni ¥eSeni SLR = ¥e&eni, které dostaneme konkrétni volbou
parametr(.

m Fundamentalni systém FeSeni homogenniho SLR = takovd mnoZina
Fedeni, kterd tvo¥i bazi vektorového podprostoru feseni SLR.

Z predchoziho prikladu: K = {[5,—3,1,0] + t-(1,—1,0,1),t € R} je
obecné ¥eseni nehomogenniho SLR. Volbou t = 1 dostdvame partikuldrni
fedeni [X2, —%,1,1]. Obecné YeSeni homogenniho SLR (t].
t-(1,—-1,0,1),t € R) je zdroveli fundamentalnim systémem ¥eZeni.

Princip superpozice

Obecné Yegeni nehomogenniho SLR = obecné ¥eseni homogenniho SLR +
partikularni ¥eSeni nehomogenniho SLR.
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Princip superpozice

Poznamka
m Partikuldrni ¥eSeni hledame tak, Ze nap¥. uhodneme neznamé, nebo
nékteré nezndmé zvolime jako nulové a ostatni dopoditame.
m Princip superpozice je uzite¢nou metodou v pfipadé, kdy ma
nehomogenni SLR nekone&n& mnoho ¥edeni.
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Princip superpozice

Poznamka

m Partikuldrni ¥eSeni hledame tak, Ze nap¥. uhodneme neznamé, nebo
nékteré nezndmé zvolime jako nulové a ostatni dopoditame.

m Princip superpozice je uzite¢nou metodou v pfipadé, kdy ma
nehomogenni SLR nekone&n& mnoho ¥edeni.

P¥iklad: Pomoci principu superpozice vyfeste zadany systém linedrnich
rovnic.

x1 + x2 4+ 2x3 — bxy = 3
2x1 + bx — x3 — 9% = =3
2x1 + x — x3 + 3x4 = -11

X1 — 3X2 + 2X3 + 7X4 = -5
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Princip superpozice

Poznamka

m Partikuldrni ¥eSeni hledame tak, Ze nap¥. uhodneme neznamé, nebo
nékteré nezndmé zvolime jako nulové a ostatni dopoditame.

m Princip superpozice je uzite¢nou metodou v pfipadé, kdy ma
nehomogenni SLR nekone&n& mnoho ¥edeni.

P¥iklad: Pomoci principu superpozice vyfeste zadany systém linedrnich
rovnic.

x1 + x2 4+ 2x3 — bxy = 3
2x1 + bx — x3 — 9% = =3
2x1 + x — x3 + 3x4 = -11

X1 — 3X2 + 2X3 + 7X4 = -5

Vysledek: obecné fedeni homogenniho SLR (po volb& x5 = t) je
t-(—2,3,2,1),t € R. Volbou x4 = 0 dostaneme toto obecné ¥eseni
zadaného systému: K = {[—5,2,3,0] +t-(—2,3,2,1),t € R}.
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Princip superpozice

P¥iklad: Pomoci principu superpozice vyfeste zadany systém linedrnich
rovnic.

(a)
xx1 + 2 + 3x3 4+ 4x4 = 5
x1 + 3x 4+ bxzg + 7x4 = 11
X1 - X3 - 2X4 = -7
(b)
351 + 2% 4+ 2x3 + 2x4 = 2
2x1 + 3x + 2x3 4+ bxs = 3
9% 4+ x» + 4x3 — bxy = 1
2x1 + 2x + 3x3 4+ 4x4 = 5
7X1 + X0 + 6X3 — X4 =7
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Vysledky prikladi

(a) obecné feseni homogenniho SLR (po volb& x3 = t, x4 = s) je
{t-(0,-2,1,0) +s-(3,-3,0,1),t,s € R}.
Volbou x3 = x4 = 0 dostaneme toto obecné FfeSeni zadaného systému:

K ={[-7,6,0,0] + t- (0,-2,1,0) + s (3,-3,0,1), t,s € R}.

(b) obecné ¥edeni homogenniho SLR (po volb& x5 = t) je
{t-(-20,1,6,7),t € R}.

Volbou x; = 0 dostaneme toto obecné feSeni zadaného systému:

533

K=
{0~ 424

21+ t-(-20,1,6,7),t € R}.
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Linearni zobrazeni mezi vektorovymi prostory

Linedrni zobrazeni mezi vektorovymi prostory

Jsou dany dva vektorové prostory (V,+,-) dimenze n € Na (V' +,)
dimenze m € N nad &selnym t&lesem (T, +,-). Linedrnim zobrazenim
mezi prostory V, V'’ rozumime zobrazeni ¢ : V — V/ splifujici tyto dv&
podminky:

p(0 + V) = () + ¢(V),

p(o- i) = - p(d)
pro,ve V,aeT.
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Linearni zobrazeni mezi vektorovymi prostory

Linedrni zobrazeni mezi vektorovymi prostory

Jsou dany dva vektorové prostory (V,+,-) dimenze n € Na (V' +,)
dimenze m € N nad &selnym t&lesem (T, +,-). Linedrnim zobrazenim
mezi prostory V, V'’ rozumime zobrazeni ¢ : V — V/ splifujici tyto dv&
podminky:

p(0 + V) = () + ¢(V),

p(o- i) = - p(d)
pro,ve V,aeT.

Poznamka: Linedrni zobrazeni Ize zadat tfemi zplsoby:
m pomoci pfedpisu mezi soufadnicemi vektoru o € V a ¢(d) € V/,
m pomoci matice A typu m x n, tj. (&) = A- 0,

m pomoci obrazl ¢(é1), p(&),...,v(e,) bazovych vektord prostoru V.
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Reprezentace linedrniho zobrazeni

Linedrni zobrazeni ¢ : V — V'’ je zaddno p¥edpisem pro vektor X € V.

m Najdéte matici A zobrazeni ¢ a obrazy standardni baze prostoru V.

m Najdéte (o), (V).

©: R? — R3, (x1,x2) = (2x1+x2, X2, x0—x1), 0 = (2,3),V = (—2,1).
@ R3 = R* o(x1, %2, x3) = (X1 + X2, X2 + X3, X3 + X1, X1),

0= (4, —1,0), V= (—3,0,5).
¢ R3 = R o(x1, %, x3) = (x1 + X2, %2 + x3),

F=(0,2,-3),7V = (-1,1,2).
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Reprezentace linedrniho zobrazeni

Linedrni zobrazeni ¢ : V — V'’ je zaddno obrazy bizovych vektori V.

m Najdéte matici A zobrazeni .
)

m Najdéte (i), (V).

Y R3 — R?,
¢(1,0,2) = (1,3), (3,4, -2) = (2,-1),¢(0,2,1) = (-3,5),
uv=(1,4,2),v=(-1,0,4)

@ R3 — R?
©(1,2,-3) = (-2,1),p(2,1,-2) = (1,1),¢(1,—4,5) = (8,-1),
7= (3,6,—1),7 = (0,3,2)

¢ :R3 = R4,
¢»(1,0,1) = (1,0,1,0),¢(1,1,0) = (0,0,0,0),(0,1,1) = (0,1,0, 1),
g=(2,4,6),v=(—4,0,2)
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Vysledky prikladu 2

(-1 % %
I'A_( 5 3 -1)

0(1,4,2) = (=16,15),(—1,0,4) = (32, —9).

2. zadané vektory netvofi bazi prostoru V = R3.

1 -1 1
-1 1 1

_1
A= 1 —1a
-1 1 1

©(2,4,6) = (2,4,2,4),0(—4,0,2) = (—1,3,-1,3).

Lukas Masilko 8. cvitenf 3. 11. 2022 14 /14




	Náplň cvičení
	Náplň cvičení

	Další způsoby řešení SLR
	Gauss-Jordanova metoda řešení SLR
	Princip superpozice

	Lineární zobrazení mezi vektorovými prostory
	Reprezentace lineárního zobrazení


