Opravy resp. niektoré zlepsenia textu v knihe J. Korbas, Linearna
algebra a geometria I, Vydavatelstvo UK, Bratislava 2003

Str. 27, 1.4.2(4), upravit takto: Grupa (Z,,+) z 1.3.4(3) pre m > 2 nie je
podgrupou grupy celych ¢isel s operaciou s¢itovania.

Str. 27, 9. riadok zdola, chyba pismeno d; mé byt: Teraz predpokladajme...

Str. 33, 1.5.17(2), zmenit K na K, teda upravit takto: Definujme zobrazenie
(poz. 1.3.6(5)) f: R — K, f(t) = cos(2nt) + isin(27t).

Str. 43, v 1.7.1 doplnit chybajice pravé uvodzovky v 5. riadku, takze bude:
(struéne: ,trojica (R,+,-)“) je ...

Str. 53, riadok 19, ma byt: ... uz v kritériu vektorového podpriestoru...

Str. 81, v 2.3.14(7) ma byt: Nech vektory &, , 2 € V nad R st linedrne nezavislé.

Str. 90, 4. riadok ma byt: ...(staci si vSimnut jeho koeficient pri ;)

Str. 92, 6.-7. riadok: namiesto: ,,Je dobré si uvedomit ... tomu, Ze...“ je na
tomto mieste vhodnejsie povedat: ,Intuitivne je zrejmé, ze toto zodpovedd tomu,
ze..."“

Str. 128, v 4.3.8(3)(a) ma byt: sto(AB) # sto(A)sto(B) (vo vSeobecnosti), ale
sto(AB) = sto(BA);

Str. 138, dokaz vety 4.6.6 po

faofp=fpofa=idgn

moze lepsie pokracovat takto: Staci si uvedomit vztah medzi skladanim linedrnych
zobrazeni a sic¢inom matic, aby sme hned z toho dostali, ze

Myyofs = Mpy - My, =B-A=Mypop, = Mg, - My, =A- B = Mg, = In.

Ina¢ povedané, prave sme zistili, ze AB = BA = I,,, a teda B je inverzna matica k
matici A.
Str. 145, v 5.1.5 matica ma byt transponovand, teda ma tam byt

3 2 —4\7"
0 1 3
1 -2 0

Str. 151, v dokaze vety 5.2.7, hned na zaciatku je ,se“namiesto ,sme“; teda ma
byt: ,,Aby sme ukazali. ...

[Na konci dokazu vety 5.2.7 je vyzva: ,Porozmyslajte, ako by sa tento dokaz
dal skratit.“ Kratsi dokaz moze byt zaloZzeny na lepSom vyuziti toho, ¢o uz vieme z
5.2.3, a moze vyzerat takto: Aby sme ukazali jeden z moznych dokazov, predpok-
ladajme, ze matica A nad pofom R ma typ s x n. Potom z vety 5.2.4 vieme, ze di-
menzia vektorového priestoru S rieseni homogénneho linedrneho systému A- X7 = 0
je n — h(A). Zaroven vsak vieme (z tvahy 5.2.3), ze dimenzia priestoru S je
n — h(AT). Teda mame

n — h(A) =n — h(AT),

a preto h(A) = h(AT)]
Str. 202, v 7.3.3(3), jedna pravéa zétvorka je tam navySe; ma byt: ... 500 pr.
Kr.); nakreslite. ..
1



Str. 218, znenie vety 7.8.2 zostalo nedokoncené. Zaverecna cast formulacie vety
7.8.2 ma zniet takto:

(iii) Nech euklidovsky priestor (V,( , )) je R™ so standardnym skaldrnym
sicinom. Potom pre vSetky 7,7 € V mame

(p(2), ¥) = (Z,p(¥)) = (Z,p" (%)),
a v dosledku toho
p* =D,

kde p* : R™ — R" je linearna transformacia, ktorej matica je transponovana
k matici zobrazenia p.

Str. 220, posledni (gramatickd) vetu v dokaze vety 7.8.2 treba vynechat (zby-
totne opakuje nieco, ¢o sa uz vlastne povedalo v predchadzajicej ¢asti dokazu).



