Souvislosti. Zakladni myslenka podobnosti matic souvisi maticovou reprezentaci endomorfismi,
tj. s nalezenim matice endomorfismu vzhledem k néjaké vhodné bazi, a to tak, aby vysledna matice byla
co nejjednodussi. Nekteré endomorfismy je mozno vzhledem k vhodné bazi popsat pomoci diagonalni
matice, jiné pomoci Jordanovy matice, nékdy ani to neni mozné. Mame na to ekvivalentni podminky
(jsou formulovany pomoci charakteristického, resp. minimélniho polynomu).

Obdobn4 myslenka je realizovina p¥i pfevodu symetrické bilinedrn{ (kvadratické) formy na diagonélni
tvar, tj. pfi jejim pfevodu na vyjadreni vzhledem k polarni bazi. Tady je situace jednodussi. Pokud
vyloucime téleso charakteristiky 2, 1ze to vzdy provést. Pokud se navic pohybujeme nad télesem realnych
Cisel, pokroc¢ime jesté o kousek dal, dostaneme se k normalnimu tvaru formy, tj. k jejimu vyjadfeni
vzhledem k norméalni bazi.

Oba piipady je tieba rozliSovat pfi hledani té pékné matice, tj. pii transformovani vychozi matice.
Nalézt diagonalni tvar nebo Jordantv kanonicky tvar byva tézsi nez najit diagonalni tvar symetrické
matice. V prvnim pripadé musime vychozi matici z obou stran nasobit navzdjem inverznimi maticemi,
které je nékdy tézké najit, ve druhém pfipadé nasobime vychozi matici navzajem transponovanymi
maticemi — to lze délat postupné symetrickymi Gpravami bez vétsich problémdu.

Transformujeme-li matici A endomorfismu f pomoci matice piechodu B, dospé&jeme k matici B~'AB.
Transformujeme-li matici A symetrické bilinedrni formy f pomoci matice pfechodu B, dospéjeme
k matici BT AB. Dtlezité je si uvédomit toto: pokud se pohybujeme v prostoru se skaldrnim soudinem
a matice prechodu reprezentuje ortogonalni transformaci vii¢i ortonormalnim bazim, je matice B prechodu
ortogonalni, a tedy je B~! = BT.

KdyzZ jsme matici reprezentovali rotaci kartézského systému soutfadnic, dospéli jsme k matici prechodu
od carkovanych soufadnic k necarkovanym, kterd byla sloZena ze sint a kosinti. Pokud bychom
utvorili matici prechodu od necarkovanych souradnic k ¢arkovanym, zjistime, Ze je k predchozi matici
transponovand. Ona je v8ak soudasné k predchozi matici inverzni, nebot rotace soufadnic je ortogonalni
transformace, ktera je reprezentovana vici ortonormalnim bazim ortogonalni matici.

Linearni forma je opravdu specialni pfipad homomorfismu.

Na homomorfismy na prostoru dimenze n se mizeme divat jako na linearni ,funkce“ n proménnych,
které ovSem maji ,vicerozmérné obrazy“, tj. zobrazuji prostor dimenze n do prostoru dimenze m. Muzeme
se na takovy homomorfismus také divat jako na kolekci m funkci n proménnych.

Pokud je m = 1, jednéa se o linearni formu, tedy o jedinou funkci n proménnych.

Na homogenni soustavu rovnic se muzeme divat jako na tlohu, ktera vyzaduje nalezeni pruniku jader
nékolika linedrnich forem. KaZdou rovnici takové soustavy lze totiz chapat jako linearni formu, resp. jako
jeji analytické vyjadieni.

Geometricky predstavuje kazda linearni forma na prostoru dimenze n tzv. nadrovinu, tj. podprostor
dimenze n — 1 (je to jeji jadro). Znéte to z analytické geometrie: nap¥. 2z 4+ 3y = 0 je rovnice pfimky
(prochéazejici poc¢atkem) v prostoru dimenze 2 (v roviné), podobné je 22 + 3z — 5z = 0 rovnici roviny
v prostoru dimenze 3 (v prostoru). Musime vSak nejprve zavést tzv. afinni, pfipadné eukleidovsky
prostor, kdy k vektorim pfiddme body. To budete probirat v geometrii, vyuzijete vétu o dimenzich
spojeni a priniku, abyste napt. zjistili, jakou vzajemnou polohu mohou mit podprostory dimenzi 5 a 7
v prostoru dimenze 9.

Reseni soustavy rovnic pak odpovida praniku pfislusnych primek, rovin a nadrovin apod. I to jiz znate
ze stfedni skoly. V geometrii to uvidite ve vétsi obecnosti.
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