
7 תרגיל פתרון ־ תשע"ו לינארית, אלגברה

לא. או לינאריות התאמות הן הבאות הפונקציות האם קבעו .1
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וקבעו ותמונה גרעין להן חשבו הקודמת, שבשאלה הלינאריות ההתאמות מתוך 3 בחרו .2
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המקיימת: T :R2 → R3 הלינארית להתאמה מפורשת נוסחה מצאו (ב)
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פתרון:
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המקיימת: T :R3 → R להתאמה מפורשת
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