prostory - konečná mn. M ( V - se nazývá mn. generátorů vekt. prostoru, pokud (M(=V, pokud V obs. mn. gen., pak je konečně generovaný, dim = počet prvků báze, Steinitzova věta o výměně - m prvků z M mohu vyměnit za jiné z N (mn. LN vektorů z (M(), vektory LZ pokud 1 lze vyj. jako lin. komb. ostatních
permutace = bijekce koneč.mn. do sebe, identická - ((i)=i, transpozice - 1 přehození, inverze - i<j, ((j)<((i) - podle počtu inverzí (transpozic) sudá/lichá perm. (znaménko ((() = +/-)
matice - uspořádaná dvojice (i,j) = místo, každému := R nebo C č.; i řádk., j sloup. index; čtvercová mat. má determinant detA = ∑((()*(1((1)*…*(n((n), r(A)<n … detA=0, Laplaceův rozvoj (-1)i+j*det bez i-tého ř. a j-tého sl., detA=detAT, s ř. i sl. lze provádět stejné operace se stejnými důsl.; matice je regulární - má plnou hodnost, má inverzní mat., detA ≠ 0; A-1 * det A= AA mat. adjungovaná - transp.mat. z det alg.doplňků*(-1)ij; pokud součet abs.h. prvků na diagonále > největší prvek diagonály, mat. je regulární
lineární zobrazení - L:U(V, L(x+y)=L(x)+L(y), L(x)=0 - KerL, L(x)=y - ImL, dim(Ker)+dim(Im)=dim(U), monomorf. = prosté, Ker=0; epimorf. = na, Im=V; izomorf. = bij. (obojí); mat. L - po sl. obrazy báz.vekt.U, dim(Im)=r(A); mat.přech. (T) - po sl. obě báze, z vých. udělat I, Txg=xf
soustavy lin. rovnic - matice soustavy (A), rozšířená matice soustavy (AR), vektor neznámých (b), homog. b=0, nehom. b(0, 2 soustavy ekvivalentní ( x1=x2, Frobenius: soustava je řeš. ( r(A)=r(AR), Cramer: soust. s regul.mat. - (i = detAi / detA (Ai - prohození vekt. b s i-tým sl.)
Jordanův tvar - det(λI-A) - charakteristický polynom, kořeny - vl. čísla, mn.vl.č.=spektrum matice, řeš. soustavy (λkI-A) je vlastní vektor příslušný vl. číslu (k; A,B jsou podobné pokud A=TBT-1 (mají stejná vl.č.); L:V(V je lineární operátor, mat.lin.op. v růz.bázích jsou podobné; ( hl.diag. =  tr(A) stopa mat. = ((i; jednoduchá vl.č. - A je podobná J = diag (1..(n, A=TJT-1, (λI-A)h1 = 0, h1≠0, (λI-A)h2 = -h1 - řetězec zobec. vl, vektorů přísl. k vl.č., mat. s ( na diag. a 1 v diag. nad ní = Jordanova buňka, mat s J.buň. na diag (jinde 0) = matice v Jordanově tvaru
prostory se sklalárním součinem - dvojice vektorů ( číslo; (x,x)(0, (x,y) = C-sdruž.(y,x), ((x,y) = ((x,y), C prostor se skal.souč. - unitární prostor, reálný - eukleidovský, (x,y+z)=(x,y)+(x,z), (x,0)=0; Cauchy-Schwarz. nerovnost - (x,y)2 ( (x,x)(y,y); norma - ||x||; p(x,y)=p(y,x)=||x-y|| - vzdálenost vekt. x a y, p(x,y) ( p(x,z)+p(z,y); ((x,x) = norma indukovaná skal.souč.; Pyth. věta - v eukl. prostoru platí: ||x+y||2=||x||2+||y||2 ( x(y, v unit. platí i pro nekolmé, Gram-Schmitův ortog. proces: gk+1=bk+1+(1g1+…+(kgk , (i= -(bk+1,gi)/(gi,gi)
ortogonální průmět vektoru do prostoru - 0(V1(V, v0 = ortogonální průmět ( v0(V1, (v-v0)(V1, (v,bk)=λ1(bk,b1) +…+λk(bk,bk), Gramova matice vektorů b1..bk - v R, G je symetrická, Gx=y, kde x je vektor ((1..(k), y je vektor skal.souč. (bi,v) - soustava, regulární ( b1…bk jsou LN; ortogonální báze - G je diagonální, (i=(v,bi)/(bi,bi), v0=(1b1+…+(kbk; ortonormální, pak (i=(v,bi); ortogonální doplněk - mn. všech x: U(V, x(V, x(U, U(, dimU+dimU( = dimV, U((V, soustava (bi,v)=0 pro všechny vekt. báze U - řešení = báze U(; nejmenší čtverce - a∑xi2+b∑xi=∑xiyi, a∑xi+bn =∑yi, nutná podmínka: ∑(yi – Yi)=0, ∑(yi – Yi)2=min
Bilineární formy - zobrazení (:VxV(R, přiřazuje dvojici vekt. (x,y) číslo,  platí všechno jako u sk.souč.; matice bilin. formy A[((bi,bj)] v bázi b1..bn, ((x,y)=xTA y; A matice formy v bázi b, B v bázi g, T matice přechodu od b ke g, potom B=TTAT ( jsou kongruentní; nulová kongruentní jen se sebou; symetrická bilin. forma - ((x,y)=((y,x); kvadratická forma - ((x,x)=((x); A je symetrická: vl.č. i vekt. jsou reálné, vl. vekt. navzájem kolmé, Ax=0 a Ax2=0 jsou ekvivalentní; A=TJT -1 - T je po sl. z ortog. báze, pokud je z ortonorm.b. pak TT=T-1, symetrická matice je kongruetní s diagonální; inercie – in(A)=in(B) - pokud se rovnají k,z, d (počet vl. čísel, klad. záp a nulových), A,B jsou kongruetní; zákon setrvačnosti kv. forem - ve dvou vyj. kv. formy jako lin. komb. čtverců je stejný počet +,- a 0 koeficientů; kv.forma je (x(0: pozitivně definitní: ((x)>0 (z=d=0), poz.semidefinitní: ((x)(0 (z=0), negativně def.: ((x)<0 (k=z=0), neg.semidef.: ((x)(0 (k=0), jinak je indefinitní; i-tý hlavní minor (i=detA(1..i,1..i) - det z prvních i ř. a sl. A; Sylvestrovo kritérium – forma je pozitivně definitní, jestliže všechny hlavní minory jsou kladné; neg.definitní - liché minory záporné a sudé kladné; semidef. - alespoň 1 hl.min.=0; lineární kombinace čtverců - mat. T z ortonorm. vl.vekt. po sl., TTx = vektor ((1…(k), ((x) = (1(12+…+(k(k2
