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(4.1) Najděte matici A nad Z5 takovou, že pro příslušné zobrazení fA :
Z
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platí

fA(3, 2, 2) = (1, 4), fA(1, 3, 2) = (a, 2), fA(4, 1, 4) = (1, b) ,

kde a, b jsou prvky Z5.

(4.2) Najděte inverzní matici k reálné matici
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1 1 · · · 1 1
2 2 · · · 2 0
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n− 1 n− 1 0 · · · 0
n 0 0 · · · 0
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Bonusový problém: Pro kvaternion q = a+ ib+ jc+ kd definujeme kon-
jugovaný kvaternion q̄ = a− ib− jc− kd a jeho absolutní hodnotu

|q| = √
qq̄ =

√

a2 + b2 + c2 + d2.

Libovolný vektor (x1, x2, x3)
T ∈ R

3 identifikujeme s tzv. čistým kvaternionem
v = ix1+ jx2+kx3. Každý jednotkový kvaternion q (tedy splňující |q| = 1) pak
popisuje rotaci Rq prostoru R

3 prostřednictvím formule

Rq(v) = qvq̄.

Pro konktrétní jednotkový kvaternion

q =
2

3
+ j

2

3
+ k

1

3

nalezněte matici, která popisuje Rq.


