
9 תרגיל פתרון ־ תשע"ו לינארית, אלגברה

הנתון: הבסיס לפי הוקטורים של הקואורדינטות את חשבו .1
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הנתון: לבסיס ביחס הבאות הליניאריות להתאמות מייצגת מטריצה מצאו .2
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T לינארית והתאמה 1 שבשאלה v וקטור לכל T (v) של הקואורדינטות את חשבו .3
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