Matice

Definice 4.1
Necht (T;+,-) je ¢iselné téleso, m,n € N a déle necht a;; € T pro viechny

indexy:1=1,2,...,maj=1,2,...,n. Potom schéma
ail ai12 . A1n
a1 a922 e agn
A= . . . = (aij)mxn
Am1 Am2 . Amn,

se nazyva matice typu m x n nad T
e Pro kazdy prvek a;; je ¢ jeho rddkovy index a j jeho sloupcovy index.

e Nechf r = min{m,n}, pak prvky aii,ass,...,a. tvoil tzv. hlavni dia-
gondlu matice A.

Typy matic
Definice 4.2

e Matice A = (aij)mxn se nazyva nulovd, jestlize a;; = 0 pro kazdé indexy
2, ].

Matice A = (@ij)mxn Se nazyva ctvercovd stupné n, jestlize m = n.

Ctvercovd matice se nazyva diagondlni, jestlize mimo hlavni diagondlu
jsou v8echny prvky nulové.

Diagonalni matice se nazyva skaldrni, jsou-li si vSechny prvky hlavni dia-
gondly rovny.

e Skaldrni matice se nazyva jednotkovd, pokud m4 na hlavni diagondle samé
jednicky. Znacime ji E.

Rovnost matic

Oznaceni
Mnozinu vSech matic typu m x n nad télesem T budeme oznacovat M, xn(T),
mnozinu v8ech ¢tvercovych matic stupné n nad T pak M,,(T).

Definice 4.3
Dvé matice A, B € M,,x(T) jsou si rovny (piseme A = B), jestlize a;; = b;;
pro kazdé i, j .



Séitani matic
Definice 4.4

Necht A, B € Mypun(T). Souctem matic A a B rozumime matici A + B =
(Cij)an, kde Cij = Q5 + bij pro kazdé i, 5 .

Priklad 4.1
Souctem matic

je matice

Séitani matic
Veéta 4.1
Mnozina M, «,(T') spolu se zavedenym s¢itdnim je abelovskd grupa.

Nasobeni matice skalarem

Definice 4.5
Necht (T;+,) je ciselné téleso, A € My, xn(T),c € T. Zavedeme zobrazeni
77T X Mk (T) — My xn (T') predpisem

c-A= (bm)mxn P

kde b;; = c - a;; pro kazdé i,j. Toto zobrazeni nazyvdme ndsobeni matice
skaldrem. (Prvky z T nazyvédme skaldry.)

Nasobeni matice skaldrem

Priklad 4.2
Necht T:=C,c:=—-ie€CaA:= < 2+1 —3+_21i ) € M3(C).
Pak
c:-A=(-1) ( 2+i —3+_211 ) = ( 1—211 2+3i ) € M>(C).
Véta 4.2

Pro libovolné skaldry ¢,d € T a libovolné matice A, B € M, «n(T) plati
l.c-(A4+B)=c-A+c- B,
2. (c+d)-A=c-A+d- A,
3. (c-d)-A=c-(d-A),
4. 1-A=A.



Souc¢in matic

Definice 4.6
Necht A = (aij)mxn, B = (bjk)nxp jsou matice nad télesem T'. Soucinem matic
A a B rozumime matici

A-B= (Cik)mxpa
kde

n
Ciky = E aij - bjk = a1 - big + aiz - bog + -+ in - bk
i=1

pro vSechny indexy i, k .

Souc¢in matic

Priklad 4.3
Soué¢inem matic
1 2 1 -
A_<é_}§>, B= 020 1
-1 0 2 1
je matice
()
Soucin matic
Priklad 4.3
Soucinem matic
1 2 1 -
A<é_i§>, B = 020 1
-1 0 2 1
je matice

Souéin matic

Priklad 4.3
Souéinem matic

1 21 -1
A:((l) _i?))) B = 020 1
-1 0 2 1



je matice

Souc¢in matic

Priklad 4.3

Souéinem matic

A

je matice

Souc¢in matic

Priklad 4.8

Souéinem matic

je matice

Souc¢in matic

Priklad 4.3
Soucinem matic

je matice
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Souc¢in matic

Priklad 4.8
Soucinem matic
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Souéin matic

Priklad 4.3
Souéinem matic
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je matice
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Souc¢in matic

Priklad 4.3
Soucinem matic
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Souc¢in matic

Véta 4.3
Pro libovolné matice A= (aij)meB = (bjk.)nxp,C = (Ckl)pxy.,D = (djkt)nxp
nad télesem T plati

1. A-(B-C)=(A-B)-C,
2. A-(B+D)=A-B+A-D,
3. (B+D) C=B-C+D-C.

Okruh étvercovych matic

Véta 4.4

Necht (T;+,-) je ¢iselné téleso a n piirozené &slo. Pak mnozina M, (T) spolu
se zavedenym s¢itanim a nasobenim tvofi unitarni okruh, ktery pro n > 1 neni
komutativni.

Maticova transpozice

Definice 4.7
Je-li A = (aij)mxn matice nad télesem T, pak transponovanou matici k matici
A rozumime matici

AT = (aji)nxm~

AT tedy vznikne vzdjemnou zdménou odpovidajicich fadku a sloupcit matice
A, tedy jakymsi preklopenim matice A pres hlavni diagondlu.

Priklad 4.4

1 2 1 -1 ;g_é

A= 020 1 — AT =
-1 0 2 1 Lo 2
-1 1 1

Maticova transpozice

Véta 4.5
Pro libovolné matice A = (@ij)mxn, B = (bij)mxn,C = (¢jk)nxp nad télesem T'
a libolny skalar ¢ € T plati

1. (A+B)T = AT + BT,
2. (c- AT =c. AT
3. (A-O)T =CT . AT,





