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Zad.1 Uzasadni¢, »e wektory ~u = (u1, u2, u3, u4), ~v = (v1, v2, v3, v4), ~w = (w1, w1, w3, w4) ∈ E4 s¡
ortogonalne wtedy i tylko wtedy gdy

A =

 u1 u2 u3 u4
v1 v2 v3 v4
w1 w2 w3 w4

 u1 u2 u3 u4
v1 v2 v3 v4
w1 w2 w3 w4

T
jest macierz¡ diagonaln¡. Co mo»na powiedzie¢ o ~u,~v, ~w, gdy A jest macierz¡ jednostkow¡?
Napisa¢ podobny fakt dla m wektorów w przestrzeni En.

Zad.2 Zastosowa¢ wynik z poprzedniego zadania aby sprawdzi¢, czy podane wektory s¡ ortogonalne
(ortonormalne) w podanej przestrzeni euklidesowej

(a) V = E4, ~u = (1,−1, 2, 0), ~v = (2, 4,−1, 2), ~w = (3,−1,−2,−2)

(b) V = E5, ~u = (1, 0, 2,−1, 1), ~v = (1, 1, 0, 2, 1), ~w = (0,−1, 1, 1,−1)

Zad.3 Znale¹¢ baz¦ ortonormaln¡ B przestrzeni liniowej

(a) V = lin{(0, 1,−2, 1), (3, 0,−1, 1)} ⊂ E4,

(b) V = lin{(0, 0, 1, 1), (0, 1,−2, 1), (3, 0,−1, 1)} ⊂ E4.

Znale¹¢ wspóªrz¦dne wektora (3, 1,−3, 2) w bazie B.

Zad.4 Zortogonalizowa¢ wektory w podanej przestrzeni euklidesowej

(a) {(1, 0, 0, 1), (0, 1, 0, 1), (0, 0, 1, 1)}, E = E4

(b) {(1, 0, 2,−1), (1, 1, 3, 1), (1, 3, 3, 2)}, E = E4

(c) {x2 + 1, 2x− 1, x+ 1}, E = R2[x], gdzie iloczyn skalarny jest dany wzorem

(p, q) =

∫ 1

0

p(x)q(x)dx

(d) {sinx, sin2 x, sin3 x}, E = C([0, π]), gdzie iloczyn skalarny jest dany wzorem

(f, g) =

∫ π/2

0

f(x)g(x) cosx dx

Zad.5 Podany zbiór wektorów uzupeªni¢ do bazy ortogonalnej przestrzeni euklidesowej V .
(a) {(1, 0, 1, 0), (0, 1, 0, 1)}, V = E4

(b) {1, x}, V = R3[x], (p, q) = p(−2)q(−2) + p(−1)q(−1) + p(1)q(1) + p(2)q(2)

(c) {1, x+ 1}, E = R2[x],

(p, q) =

∫ 1

0

p(x)q(x)dx

(d) {sinx, sin2 x, sin3 x}, E = C([0, π]), gdzie iloczyn skalarny jest dany wzorem

(f, g) =

∫ π/2

0

f(x)g(x) cosx dx

Zad.6 * Czy podany zbiór wektorów tworzy ukªad ortogonalny w przestrzeni euklidesowej V ?

(a) {sinx, sin 2x, sin 3x, . . .}, V = C([0, π]), gdzie iloczyn skalarny jest dany wzorem

(f, g) =

∫ π

0

f(x)g(x) dx

(b) {cosx, cos 2x, cos 3x, . . .}, V = C([−π, π]), gdzie iloczyn skalarny jest dany wzorem

(f, g) =

∫ π

−π
f(x)g(x) dx


