
'HI�������=REUD]HQLH�PQRåLQ\�$�GR�PQRåLQ\�%�MH�SRGPQRåLQD�)�NDUWH]LiQVNHKR�V~þLQX�$[%�PQRåtQ�$�%������������������������������������������������������������
����������������V�YODVWQR DPL�� 

a)  NX�NDåGpPX�D∈A existuje b∈%�WDN��åH��D�E�∈F 
b)   ak  (a,b)∈F a (a,c)∈F, tak b= c 

Def 1.3.2 Dve zobrazenia ϕ: A→B, ψ: C→D sa rovnajú (píšeme ϕ=ψ��� DN�$ &�� % '� D� SUH� NDåGp� D∈A sa 
aϕ=aψ. 
'HI�������.H �V~�GDQp�]REUD]HQLD�ϕ:A→B a ψ:B→C, potom zobrazenie η:A→&�WDNp��åH�SUH�NDåGp�D∈A sa    
                aη=(aϕ)ψ��QD]êYDPH�]ORåHQtP (kompozíciou) zobrazení  ϕ aψ a píšeme η=ϕ°ψ 
Veta 1.3.1 Nech ϕ: A→B, ψ:B→C a η:C→D, potom  (ϕ°ψ)°η=ϕ°(ψ°η) -Asociativny zákon 
Def 1.3.4 Zobrazenie ϕ:A→B nazývame  

a)  LQMHNFLRX� �DOHER� SURVWêP� ]REUD]HQtP� QPRåLQ\� $� GR� PQRåLQ\� %��� DN� SUH� NDåGp� D�E∈A, a a≠b sa 
aϕ=bϕ.  

��������������������,Qiþ��DN�VD�REUD]\�GYRFK�SUYNRY�D�E∈A rovnajú, tak tieto prvky sa rovnajú. 
b)  VXUMHNFLRX��DOHER�]REUD]HQtP�PQRåLQ\�$�QD�PQRåLQX�%���DN�NX�NDåGpPX�SUYNX�E∈B existuje prvok  

a∈$��WDN��åH�Dϕ=b  
c)  ELMHNFLRX�SUiYH�YWHG\�NH �MH�DM�LQMHNFLRX�aj surjekciou. 

Veta 1.3.2 Kompozícia dvoch injekcií je injekcia, kompozícia dvoch surjekcií je surjekcia, kompozícia dvoch  
          bijekcií je bijekcia. 
Def 1.3.5 Zobrazenie ϕ:A→$�QD]êYDPH�WUDQVIRUPiFLRX�PQRåLQ\�$� 
                Zobrazenie Ia:A→$�� NWRUp� ]REUD]XMH� NDåGê� SUYRN� PQRåLQ\� $� QD� VHED�� þLåH� D,D D�� QD]êYDPH�
identickou 
                transformáciou. 
Def 1.3.6 Nech ϕ:A→B a ψ:B→A. Ak ϕ°ψ ,D��WDN�KRYRUtPH��åH�ϕ�MH� DYp�LQYHU]Qp�]REUD]HQLH�N�ψ a ψ      
                 je pravé inverzné zobrazenie k zobrazeniu ϕ. 
Veta 1.3.3 Nech A≠∅. Zobrazenie ϕ:A→%�MH�LQMHNFLD�YWHG\�D�OHQ�YWHG\��NH �N nemu existuje pravé inverzné  
                zobrazenie.  
Veta 1.3.4 Zobrazenie ϕ:A→%�MH�VXUMHNFLD�YWHG\�D�OHQ�YWHG\��NH �N QHPX�H[LVWXMH� DYp�LQYHU]Qp�]REUD]HQLH� 
Lema 1.3.2 K zobrazenie ϕ existuje najviac jedno inverzné zobrazenie. Ak existuje, tak je to bijekcia a 
oznacujeme  
                ho ϕ na minu prvú. 
'HI�������%LQiUQD�RSHUitFLD�QD�PQRåLQH�$�MH�]REUD]HQLH�PQRåLQ\�$[$�GR�$��QDSU�°���SULþRP�REUD]�XVSRULDGDQHj  
���������������GYRMLFH��D�E��R]QDþXMHPH�D°b. 
Def 1.6.2 Neutrálnym prvkom binárnej operácie °�QD�PQRåLQH��$�MH�WDNê�SUYRN�H∈$��åH�SUH�NDåGp�D∈A platí  
                 e°a=a°e=a  
Veta 1.6.1 Binárna operácia °�QD�PQRåLQH�$�P{åH�PD �QDMYLDF�MHGHQ�QHXWUiOQ\�SUYRN� 
Def 1.6.3 Binárna operácia °�QD�PQRåLQH�$�MH�DVRFLDWêYQD��DN�SUH�YãHWN\�D�E�F∈A platí a°(b°c)=(a°b)°c 
                 Binárna operácia °�QD�PQRåLQH�$�MH�NRPXWDWtYQD��DN�SUH�YãHWN\�D�E∈A platí a°b=b°a. 
Def 1.6.4 Nech prvok e∈A je neutrálnym prvkom operácie °� QD� PQRåLQH� $�� 3UYRN� D� QD]êYDPH� LQYHU]QêP�
prvkom  
                k prvku b (a,b∈A), ak a°b=e=b°a. 
9HWD� ������1HFK� MH� QD�PQRåLQH�$� GDQi� DVRFLDWêYQD� E�R�� ° a nech e∈A je neutrálnym prvkom tejto operácie. 
Potom  
                k prvku a∈A existuje v PQRåLQH�$�QDMYLDF� MHGHQ�LQYHU]Qê�SUYRN��$N�H[LVWXMH�R]QDþPH�KR�D�QD�PtQX�
prvú. 
'HI�������*UXSD�MH�PQRåLQD�*�V binárnou operáciou °��SULþRP 

a)  pre všetky a,b,c∈G platí a°(b°c)=(a°b)°c, 
b)  existuje prvok e∈*�WDN��åH�SUH�YãHWN\�D∈G sa a°e=a=e°a, 
c)  .X�NDåGpPX�SUYNX a∈G existuje prvok b∈*�WDN��åH�D°b=e=b°a, 
Ak binárna operácia ° je komutatívna, hovoríme o komutatívnej alebo abelovskej grupe. 

9HWD�������1HFK���MH�DVRFLDWêYQD�ELQiUQD�RSHUiFLD�QD�PQRåLQH�$��3RWRP�V~þLQ�YLDFHUêFK�þLQLWH RY�QH]iYLVt�RG� 
                spôsobu uzátvorkovania. 
9HWD�������1HFK�MH�QD�PQRåLQH�$�GDQi�DVRFLDWêYQD�D�NRPXWDWtYQD�RSHUiFLD��3RWRP�V~þLQ�YLDFHUêFK�þLQLWH RY� 
����������������QH]iYLVt�RG�SRUDGLD�þLQLWH RY� 
'HI�������3ROH�MH�PQRåLQD�V dvoma binárnymi operáciami ⊕,⊗��SULþRP��)�⊕) je abelovská grupa s neutrálnym  
                prvkom ∅, (F-{∅},⊗) je abelovská grupa a pre všetky a,b,c∈F platí a⊗(b⊕c)=a⊗b⊕a⊗c,  



                (b⊕c)⊗a =b⊗a⊕c⊗a. 
Veta 1.7.1 Pole (F,⊕,⊗) má tieto vlastnosti: Pre všetky a,b,c∈F platí  

a)  a⊗∅=∅, 
b)  (-a)⊗b=-a⊗b, 
c)  (-a)⊗(-b)=a⊗b, 
d)  ak a⊗b=a⊗c a ≠∅, tak b=c, 
e)  ak a⊗b=∅, tak a=∅ alebo b=∅. 
 
 

Def 2.1.1 Nech (F,+,.) je pole, (V,⊕) je komutatívna grupa. Ak existuje funkcia ⊗:FxV→9��WDNi��åH�D⊗ϕ∈V a 
����������������SUH� XERYROQp�D�E∈F a α,β∈V platí 

a)  (a+b)⊗α=(a⊗α)⊕(b⊗α), 
b)  a⊗(α⊕β)=(a⊗α)⊕(b⊗α), 
c)  a⊗(b⊗α)=(a.b)⊗α, 
d)  1⊗α=α 
3RWRP�KRYRUtPH�åH���9�⊕),(F,+,.),⊗��MH�YHNWRURYê�SULHVWRU��9�QDG�SR RP�)� 
=DSLVRYD �WR�EXGHPH��9�)��DOHER�9�)�� 

Veta 2.1.1 Vo vektorovom priestore V(F) platí 
a)  0⊗α=∅�SUH� XERYROQê�YHNWRU�α∈V(F), 
b)  c⊗∅=∅�SUH� XERYROQê�VNDOiU�F∈F, 
c)  c⊗α=∅�SUiYH�YWHG\��NH �F ��DOHER�α=∅, 
d)  (-c)⊗α=-c⊗D�SUH� XERYR Qp�α∈V(F) a c∈F 

'HI�������1HSUi]GQX�SRGPQRåLQX�6 vektorového priestoru V(F) nazývame podpriestorom priestoru V(F), ak má            
               tieto vlastnosti: 

a)  ∅∈S, 
b)  α,β∈S, α⊕β∈S 
c)  ak α∈S a c∈F, tak c⊗α∈S 

Veta 2.2.1 Nech S a T sú podpriestory vektorového pristoru V(F). Potom S∩T je podpriestorom priestoru V(F). 
Def 2.2.2 Nech α1, α2, ..., αn sú vektory priestoru V(F). Vektor α nazývame lineárnou kombináciou vektorou 
                α1, α2, ..., αn,  ak α= c1.α1+c2.α2+..+cn.αQ���NGH�FL��L �������Q��V~�YKRGQp�SUYN\�SR D�)� 
Veta 2.2.2 Nech α1, α2, ..., αQ�V~�YHNWRU\�YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�9�)���3RWRP�PQRåLQD� 
                  M={c1.α1+c2.α2+..+cn.αn , c1, c2, ..., cn∈F } je podpriestorom vektorového priestoru V(F). 
Def 2.2.3 Nech α1, α2, ..., αQ� V~� YHNWRU\� SULHVWRUX� 9�)��� 3RWRP� PQRåLQX� YãHWNêFK� OLQHiUQ\FK� NRPELQiFLt�
vektorou  
                 α1, α2, ..., αQ�EXGHPH�R]QDþRYD �[α1, α2, ..., αn ]={c1.α1+c2.α2+..+cn.αn : c1, c2, ..., cn∈F } a      
�����������������EXGHPH�MX�QD]êYD �SRGSULHVWRURP�JHQHURYDQêP�YHNWRUPL�α1, α2, ..., αn. 
Veta 2.2.3 Nech vektoryα1, α2, ..., αn sú z podpriestoru S vektorového priestoru V(F). Potom  [α1, α2, ..., αn 
]⊆S. 
Veta 2.2.4 Nechα1, α2, ..., αn patria do vektorového priestoru V(F). Vektor β je lineárnou kombináciou 
vektorov           
                  α1, α2, ..., αQ�YWHG\�D�OHQ�YWHG\��NH ��[α1, α2, ..., αn ]=[α1, α2, ..., αn, β]. 
Def 2.3.1 Nech vektory α1, α2, ..., αn patria do vektorového priestoru V(F). Vektory α1, α2, ..., αn nazývame   
                lineárne  závislé, ak existujú skaláry c1, c2, ..., cn z SR D�)��] NWRUêFK�DVSR �MHGHQ�MH�U{]Q\�RG�QXO\��WDN��
åH� 
                platí c1.α1+c2.α2+...+cn.αn=∅. 
                Vektory α1, α2, ..., αn sa nazývajú lineárne nezávislé, ak nie sú lineárne závislé. Teda vektory  
                 α1, α2, ..., αn sú lineárne nezávislé, ak z NDåGHM�URYQRVWL�WYDUX�F��α1+c2.α2+...+cn.αn =∅,  
                ci∈F pre 1≤ i ≤�Q�Y\SOêYD��åH�YãHWN\�FL����≤ i ≤ n) sa rovnjú nule. 
Veta 2.3.1 Nech α1, α2, ..., αn >1, sú vektory z vektorového priestoru V(F). Potom vektory α1, α2, ..., αn sú , 
�����������������OLQHiUQH�]iYLVOp�SUiYH�YWHG\��NH �MHGHQ�] vektorou α1, α2, ..., αn je lineárnou kombináciou ostatných. 
Veta 2.3.1 Nech α1, α2, ..., αn ≠∅, sú vektory z vektorového priestoru V(F). Potom vektory α1, α2, ..., αn sú , 
�����������������OLQHiUQH�]iYLVOp�SUiYH�YWHG\��NH �MHGHQ�] vektorou nich je lineárnou kombináciou predchádzajúcich  
                 vektorou. 
Veta 2.3.3 (Steinitzova veta). Nech vektory α1, α2, ..., αn generujú priestor V(F). Nech vektory β1, β2, ..., βk 
                  priestoru V(F)  sú lineárne nezávislé. Potom k ≤ n a existuje n-k vektorov αi, ktoré spolu s vektormi 



                  β1, β2, ..., βk generujú priestor V(F).  
'HI�������9HNWRURYê�SULHVWRU�9�)��QD]êYDPH�NRQHþQRUR]PHUQê��DN�H[LVWXM~�YHNWRU\�α1, α2, ..., αn ∈9�)��WDN��åH� 
                 [α1, α2, ..., αn] 9�)����$N�9�)��QLHMH�NRQHþQRUR]PHUQê��QD]êYDPH�KR�QHNRQHþQRUR]PHUQê� 
'HI�������1HFK�YHNWRURYê�SULHVWRU�9�)��MH�NRQHþQRUR]PHUQê��9HNWRU\�α1, α2, ..., αn nazývame bázou priestoru 
                V(F), ak 

a)  [α1, α2, ..., αn ]=V(F), 
b)  Vektory α1, α2, ..., αn sú lineárne nezávislé. 

9HWD�������1HFK�YHNWRURYê�SULHVWRU�9�)��MH�NRQHþQRUR]QHUQê��3RWRP�YãHWN\�Ei]\�SULHVWRUX�9�F) majú rovnaký  
�����������������SRþHW�SUYNRY� 
'HI�������'LPHQ]LD�NRQHþQRUR]PHUQpKR�YHNWRURYpKR�QHQXORYpKR�SULHVWRUX�9�)��MH�SRþHW�SUYNRY�QLHNWRUHM�] báz.        
����������������'LPHQ]LD� QXORYpKR� YHNWRURYpKR� SULHVWRUX� MH� ��� 'LPHQ]LD� QHNRQHþQRUR]PHUQpKR� SULHVWRUX� MH�
QHNRQHþQR� 
����������������'LPHQ]LX�YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�9�)��R]QDþXMHPH�G�9�)��� 
9HWD�������1HFK�MH�SULHVWRU�9�)��NRQHþQRUR]PHUQê�D�QHFK�YHNWRU\�β1, β2, ..., βk ∈V(F) sú lineárne nezávislé.  
               Potom  sa dajú vektory β1, β2, ..., βN�GRSOQL �QD�Ei]X�SULHVWRUX�9�)�� 
 
Veta 2.4.3 Nech vektorový priestor V(F) má dimenziu n. Potom 

a)  vektory α1, α2, ..., αQ�WYRULD�Ei]X�SUiYH�YWHG\��NH �α1, α2, ..., αn sú lineárne nezávislé, 
b)  vektory  α1, α2, ..., αQ�WYRULD�Ei]X�SUiYH�YWHG\��NH ��[α1, α2, ..., αn ]=V(F). 

Veta 2.4.4 Vektory α1, α2, ..., αQ� WYRULD� Ei]X� YHNWRURYpKR� SULHVWRUX�9�)�� SUiYH� YWHG\�� NH � YHNWRU�β∈V(F) 
PRåQR� 
���������������MHGLQêP�VS{VRERP�Y\MDGUL �Y tvare lineárnej kombinácie β= c1.α1+c2.α2+...+cn.αn , ci∈F pre 1≤ i ≤ n. 
Veta 2.5.1 Nech S D�7�V~�SRGSULHVWRU\�YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�9�)���3RWRP�PQRåLQD�6�7 {α+β:α∈S,β∈T} je  
                podpriestorom vektorového priestoru V(F). 
Def 2.5.1 Nech S D�7�V~�SRGSULHVWRU\�YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�9�)���3RGSULHVWRU�6�7�VD�QD]êYD�OLQHiUQ\P�V~þWRP�
S a   
               T. 
Veta 2.5.2 Nech S a T sú podpriestory vektorového priestoru V(F).Nech S=[α1, α2, ..., αn ] a T=[β1, β2, ..., βk 
].  
               Potom  S+T=[α1, α2, ..., αn , β1, β2, ..., βk ]. 
Veta 2.5.3 Nech S a T sú podpriestory vektorového priestoru V(F). Potom d(S)+d(T)=d(S+T)+d(S∩T). 
Def 2.5.2 Nech S a T sú podpriestory vektorového priestoru V(F) a nech S∩T={∅}. Potom podpriestor S+T  
����������������YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�9�)��QD]êYDPH�GLUHNWQê�V~þHW�SRGSULHVWRURY�6 D�7�D�R]QDþXMHPH�6⊕T. 
9HWD�������1HFK�6��7�D�3�V~�SRGSULHVWRU\�NRQHþQRUR]PHUQpKR�YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�9�)���7LHWR�SRGPLHQN\�V~� 
                potom ekvivalentné: 

a)  P=S⊕T, 
b)  P=S+T a d(P)=d(S)+d(T), 
c)  Ak α1, α2, ..., αn je báza podpriestoru S a  β1, β2, ..., βk je báza podpriestoru T, tak  
        α1, α2, ..., αn,β1, β2, ..., βk  je báza podpriestoru P, 
d)  3 6�7�D�NDåGê�YHNWRU�ϕ∈3�VD�Gi�MHGLQêP�VS{VRERP�Y\MDGUL �Y tvare α+β, kde α∈S a β∈T. 

'HI�������1HFK�MH�SROH��2EG åQLNRYi�WDEX ND�SUYNRY�SR D�)��SR]RVWiYDM~FD�] m riadkov (vodorovné zoskupenia  
�����������������SUYNRY��D�Q�VW SFRY��]YLVOp�]RVNXSHQLD�SUYNRY��VD�QD]êYD�PDWLFD�W\SX�P[Q�QDG�SR RP�)� 
Def 2.6.2 Matica aij m,n s a rovná matici  bij r,s ak m=r, n=s (teda ak sú obidve matice rovnakého typu) a ak 
pre  
                všetky i=1, ..., m, j=1, ...,n platí aij =bij (t.j. ak matice majú na rovnakých miestach rovnaké prvky,  
                podobne jako v prípade usporiadaných n-tíc). 
Def 2.6.3 Transponovanou maticou k matici A=  aij  typu m x n je matica B= bij  typu n x m s YODWQRV RX� 
                 aij=bji ��SUH�YãHWN\�L ��������P��M ��������Q���0DWLFX�%�GRVWDQHPH�WDN��åH�PDWLFX�$�SUHNORStPH�RNROR� 
                 diagonály, ktorú tvoria všetky prvky aii ��]DPHQtPH�ULDGN\�]D�VW SFH��� 
Def 2.6.4 Nech A= aij  a B=  bij  sú matice typX�P�[�Q�QDG�SR RP�)�D�QHFK�F∈F. Potom 

a)  c-násobok matice A je matica cA=C= cij  toho istého typu m x n s prvkami cij = c.aij , 
b)  6~þWRP�PDWtF�$�D�%�MH�PDWLFD�$�% ' dij  typu m x n s prvkami dij= aij+ bij , �����������������,QêPL�VORYDPL�PDWLFH�VþLWXMHPH�DOHER�QiVREtPH�VNDOiURP�SR�V~UDGQLFLDFK�SRGREQH�MDNR�XVSRULDGDQp� 

                 n-tice. 
9HWD�������9ãHWN\�PDWLFH�W\SX�P�[�Q�QDG�SR RP�)�WYRULD�Y]K DGRP�QD�RSHUiFLH�QiVREHQLH�VNDOiURP�D�VþLWRYDQLH� 
                matíc vektorový priestor. d(A)=m.n. 



Def 2.7.1 Podpriestorom prislúchajúcim matici A= aij m,n QDG� SR RP� )� QD]êYDPH� YHNWRURYê� SRGSULHVWRU�
priestoru  
                 Vn(F) generovaný riadkami matice chápanými jako vektory z Vn(F). 
'HI�������(OHPHQWiUQD�ULDGNRYi�RSHUiFLD�QD�PDWLFL�MH�NDåGê�] nasledujúcich troch úkonov: 

1.  vzájomná výmena dvoch riadkov matice, 
2.  vynásobenie niektorého riadku matice nenulovým skalárom, 
3.  SULSRþtWDQLH� XERYROQpKR�QiVRENX�QLHNWRUpKR�ULDGNX�N inému riadku matice. 

'HI�������+RYRUtPH��åH�PDWLFD�$�W\SX�P[Q�MH�ULDGNRYR�HNYLYDOHQWQi�V maWLFRX�%�W\SX�P[Q���DN�%�PRåQR�GRVWD �
z A 
����������������SRPRFRX�NRQHþQHM�SRVWXSQRVWL�HOHPHQWiUQ\FK�ULDGNRYêFK�RSHUiFLt� 
Veta 2.7.1 Riadková ekvivalencia  v PQRåLQH�YãHWNêFK�PDWtF�W\SX�P[Q��QDG�GDQêP�SR RP�)�MH�UHIOH[tYQD�� 
                symetrická a tranzitývna - je to teda relácia ekvivalencie. 
Veta 2.7.2 Riadkovo ekvivalentným maticiam prislúcha ten istý vektorový podpriestor. 
'HI�������+RYRUtPH��åH�PDWLFD�$  aij  je redukovaná trojuholníkovaá matica, ak platií : 

a)  YHG~FL�SUYRN�NDåGpKR�QHQXORYpKR�ULDGNX je 1, 
b)  NDåGê�VW SHF�REVDKXM~FL�YHG~FL�NRHILFLHQW�QLHNWRUpKR�ULDGNX�Pi�YãHWN\�RVWDWQp�SUYN\�QXORYp� 
c)  ak aij a aks sú dva vedúce prvky riadkov matice a ak i<k, tak aj j<s, 
d)  NDåGê�QHQXORYê�ULDGRN�OHåt�QDG�NDåGêP�QXORYêP�ULDGNRP� 

9HWD�������.DåGi�PDWLFD�MH�ULDGNRYR�HNYLYDOHQWQi�V nejakou redukovanou trojuholníkovou maticou. 
Veta 2.7.4 Nenulové riadky redukovanej trojuholníkovej matice sú lineárne nezávislé vektory. 
Lema 2.7.4 Nech A je matica, Va podpriestor prislúchajúci A. Nech B je redukovaná trojuholníková matica  
                riadkovo ekvivalentná s A. Potom nenulové riadky matice B tvoria bázu priestoru Va. 
'HI�������+RGQRV �PDWLFH�$��R]QDþRMHPH�MX�K�D��MH�GLPHQ]LD�SRGSULHVWRUX�9D�SULVO~FKDM~FHKR�PDWLFL�$� 
/HPD�������5LDGNRYR�HNYLYDOHQWQp�PDWLFH�PDM~�URYQDN~�KRGQRV � 
 
Veta 2.7.5 Nech A a B sú redukované trojuholníkové matice , A typu m x n a B typu k x n, ktorým prislúcha ten  
                istý podpriestor S YHNWRURYpKR� SULHVWRUX� 9Q�)��� 3RWRP� VD� $� D� %� P{åX� OtãL � LED� SRþWRP� QXORYêFK�
riadkov. 
Def 2.8.1 NeFK�9�)�� D�:�)�� V~� YHNWRURYp� SULHVWRU\� QDG� WêP� LVWêP� SR RP� )�� =REUD]HQLH�ϕ: V(F)→W(F) sa 
nazýva  
�����������������OLQHiUQH�]REUD]HQLH��DN�SUH�NDåGp�GYD�YHNWRU\�α,β∈9�)��D�SUH�NDåGê�VNDOiU�F∈F platí 

a)  (α+β)ϕ=(αϕ)+(βϕ), 
b)  (cα)ϕ=c(αϕ). 

Veta 2.8.1 (Základná veta o lineárnych zobrazeniach) Nech α1, α2, ..., αP� MH� XERYROQi� Ei]D� YHNWRURYpKR�
priestoru  
                V(F) a nech β1, β2, ..., βP�V~ XERYROQp�YHNWRU\�YHNWRURYpKR�SULHVWRUX�:�)���3RWRP�H[LVWXMH�SUiYH�
jedno  
                lineárne zobrazenie  ϕ:V(f)→W(F), pre ktoré platí  α1ϕ=β1, ...,αmϕ=βm toto zobrazenie je dané  
                predpisom (c1α1+...+cmαm)ϕ=c1β1+...+cmβm. 
Def 2.8.2 Matica lineárneho zobrazenia ϕ:Vm(F)→Vn(F) je matica typu m x n ktorej  i-ty riadok (i=+,..., m) je  
                 εiϕ, t. j. je to obraz i-teho jednotkového vektora εi∈Vm(F). 
/HPD�������.DåGpPX�OLQHiUQHPX�]REUD]HQLX��ϕ:Vm(F)→Vn(F) prislúcjha práve jedna matica typu m x n a  
                  obrátene. 
Veta 2.9.1 Nech ϕ:U(F)→V(F) a ψ:V(F)→W(F) sú lineárne zobrazenia. Potom aj kompozícia ϕºψ je lineárne  
                  zobrazenie. 
'HI�������6~þLQRP�PDWtF�$ aij m,n  a B=  bij n,r nazývame maticu AB=C=  cij m,r , kde ci j= ai1 b1j+...+ai n bn j . 'HI� ������ 0DWLFRX� NRPSR]tFLH� GYRFK� OLQHiUQ\FK� ]REUD]HQt� MH� MH� V~þLQ� PDWtF� WêFKWR� ]REUD]HQt� �Y� WRP� LVWRP�
poradí). 
Def 2.9.2 Elementárna matica prislúchajúca niektorej elementárnej riadkovej operácií je matica, ktorá vznikne  
                z jednotkovej matice vykonaním tej istej elementárnej operácie. 
Veta 2.9.3 Nech A je matica typX�P�[�Q�QDG�SR RP�)��1HFK�%�MH�PDWLFD�NWRUi�Y]QLNQH�] A pomocou jedinej  
                elementárnej riadkovej operácie O a nech E je elementárna matica, ktorá vznikne z jednotkovej matice  
                pomocou tej istej operácie O. Potom B=E.A. 
Veta 2.10.1 Inverzné zobrazenie k lineárnemu zobrazeniu (ak existuje) je lineárne. 
Lema 2.10.1 Nech ϕ:V(F)→W(F) je bijektívne zobrazenie . Potom existuje lineárne zobrazenie ψ:W(F)→V(F)  
                s tou YODVWQRV RX��åH�ϕºψ je identické zobrazenie na V(F) a ψºϕ je identické zobrazenie na W(F). 



Veta 2.10.1.1 Nech α1, α2, ..., αn je báza vektorového priestoru V(F) a nech ϕ:V(F)→W(F) je lineárne 
zobrazenie.  
                Potom  
               a) ϕ�MH�LQMHNFLD�SUiYH�YWHG\��NH � α1ϕ, ..., αnϕ sú lineárne nezávislé vektory, 

b)  ϕ je surjekcia�SUiYH�YWHG\��NH �[α1, α2, ..., αn ]=V(F). 
Veta 2.10.2 Nech α1, α2, ..., αn je báza vektorového priestoru V(F) a nech ϕ:V(F)→W(F) je lineárne 
zobrazenie. 
               Potom ϕ�MH�ELMHNFLD�SUiYH�YWHG\��NH ��α1ϕ, ..., αnϕ je báza priestoru W(F). 
Lema 2.10.2 Nech ϕ: Vn(F)→Vn(F) je lineárne zobrazenie. Potom nasledujúce tvrdenia sú ekvivalentné 

a)  ϕ je bijekcia, 
b)  ϕ má inverznú transformáciu (lieárnu), 
c)  KRGQRV �PDWLFH�$ϕ zobrazenia ϕ je n. 

'HI��������5HJXOiUQD�PDWLFD�MH�NDåGi�ãWYRUFRYi�PDWLFD�VWXS D�Q��NWRUHM�KRGQRV �MH�Q��3RGREQH�UHJXOiUQD�OLQHiUQD� 
               WUDQVIRUPiFLD�MH�NDåGi�ELMHNWêYQD�OLQHiUQD�WUDQVIRUPiFLD�Vn(F)→Vn(F). 
               Štvorcová matica (príp. Lineárna transformácia), ktorá nie je regulárna, sa nazýva singulárna matica 
(príp. 
               singulárna transformácia)�0{åHPH� WHGD� SRYHGD � åH� OLQHiUQD� WUDQVIRUPiFLD� MH� UHJXOiUQD� SUiYH� YWHG\��
ke � 
               jej matica je regulárna. 
Def 2.10.2 Nech A je matica typu   n x n��+RYRUtPH�åH�PDWLFD�%�W\SX��Q�[�Q�MH�LQYHU]Qi�PDWLFD�N matici A, ak  
               AB=BA=I, kde I je jednotková matica (VWXS D�Q���0DWLFX�%�R]QDþXMHPH�V\PERORP�$ na -1.   
9HWD��������âWYRUFRYi�PDWLFD�MH�UHJXOiUQD�SUiYH�YWHG\��NH �Pá inverznú maticu. 
'HI��������+RYRUtPH��åH�YHNWRURYê�SULHVWRU�9�)��MH�L]RPRUIQêP�YHNWRURYêP�SULHVWRURP�:�)���DN�H[LVWXMH� 
               bijektývne lineárne zobrazenie ϕ: V(F)→W(F). Vtomto prípade hovoríme,�åH�ϕ je izomorfizmus  
               vektorového priestoru V(F) na vektorový priestor W(F). 
Veta 2.10.4 (9HWD�R�UHSUH]HQiFLL�NRQHþQRUR]PHUQêFK�YHNWRURYêFK�SULHVWRURY). Nech vektorový priestor V(F) má 
              �NRQHþQ~�GLPHQ]LX�Q�!�����3RWRP�SULHVWRU�9�)��MH�L]RPRUIQê�V vektorovým priestorom Vn(F) všetkých  
                usporiadaných n-WtF�SUYNRY�SR D�)� 
Def 2.11.1 Hovoríme,� åH� n-tica (r1,..,rn), ri∈F, je riešením i-tej rovnice systému (2), ak 
ai1.r1+ai2.r2+...+ain.rn=ci 
              Hovoríme,�åH (r1,..,rn) je riešením systému (2), ak�MH�ULHãHQtP�NDåGHM�URYQLFH�tohoto systému. 
Veta 2.11.1 Ak rozšírené matice dvoch systémov leneárnych rovníc sú riadkovo ekvivalentné, tak systémy majú  
              URYQDN~�PQRåLQX�ULHãHQt��t. j. sú ekvivalentné).  
Veta 2.11.2 Nech S je PQRåLQD�YãHWkých riešení systému (5). Potom S je vektorový podpriestor priestoru Vn(F). 
Veta 2.11.3 Vektory γr+1,γr+2,... ,γn tvoria bázu priestoru všetkých riešení systému (6). 
9HWD��������3UH�NDåG~�PDWLFX�QDG�SR RP�)�VD�K�$� K�$T), t. j. matica A a matica k nej transponovaná majú  
              URYQDN~�KRGQRV � 
9HWD� ������� .DåGê� SRGSULHVWRU� YHNWRURYpKR� SULHVWRUX� 9Q�)�� MH� PQRåLQRX� YãHWNêFK� ULHãHQt� QHMDNpKR�
homogénneho  
              systému lineárnych rovníc s n QH]QPiPLPL�QDG�SR RP�)� 
Veta 2.11.6 (Frobeniova veta). S\VWpP�URYQtF�����MH�ULHãLWH Qê�SUiYH�YWHG\��NH �KRGQRV �PDWLFH�V\VWpPX�VD�URYQi� 
              hodnosti rozšírenej matice systému.  
Veta 2.11.7 Nech A je matica typu m x n a C matica typu m x 1 s prvkami z SR D�F. Nech α=(a1, ..., an) je 
riešením  
              systému A.X=C a nech S je podpriestorom Vn(F) všetkých riešení homogénneho systému A.X=0. Nech 
T  
              je PQRåLQRX�YãHWNêFK�ULHãHQt�V\VWpPX�$�; &��3RWRP�7={α+β, β∈S}. 
 
 
   
 

  
 

 
 

 
 

 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


