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1. [5] Definisati slede�e pojmove (1.1-1.8)

1.1 [0,3] Ortogonalnost dva ne-nula vektora u i v unitarnog prostora V .

1.2 [0,3] Jediniqni vektor.

1.3 [0,5] Linearni omotaq skupa S ⊆ V , gde je V vektorski prostor.

1.4 [0,4] Sliku linearnog operatora A : V −→W .

1.5 [0,6] Sopstveni potprostor linearnog operatora A : V −→ V .

1.6 [0,3] Direktnu sumu U i W , U,W ≤ V , gde je V vektorski prostor.

1.7 [0,4] Sliqnost matrica A i B.

1.8 [0,5] Standardni skalarni proizvod u Rn.
1.9 [0,7] Formulisati Kejli{Hamiltonovu teoremu.

1.10 [1,0] Neka su A i B sliqne matrice i φA(λ), φB(λ) �ihovi karakteristiqni polinomi. Dokazati da je

φA(λ) = φB(λ).

2. [4] Rexiti sistem jednaqina:

x+ 2y+ 3z+ 4t = 0

7x+14y+20z+27t = 0

5x+10y+16z+19t =−2
3x+ 5y+ 6z+13t = 5.

3. [4] Odrediti bar jednu bazu jezgra i slike linearnog operatora L : R3 → R4 zadatog sa

L(a, b, c) = (3a− b+ 2c,−a− b+ c, 2a− 2b+ 3c, a− 3b+ 4c).

4. [4] Neka je data matrica

A =

 3 −5 4
2 −8 8
2 −9 11

 .
Odrediti karakteristiqni i minimalni polinom matrice A kao i det(A). Ako postoje, na�i invertibilnu matricu
P i dijagonalnu matricu D takve da je D = P−1AP .

5. [4] Dokazati da je sa u ◦ v = u1v1 +5u2v2− 2u1v2− 2u2v1, gde je u = (u1, u2) i v = (v1, v2), definisan jedan skalarni
proizvod na R2.

6. a) [2] U koordinatnom sistemu Oxy odrediti jednaqinu prave p koja sadr�i taqku A(1, 2019) a sa pravom q :
x+ y + 4 = 0 zaklapa ugao π

4 .

b) [2] U koordinatnom sistemu Oxyz odrediti jednaqinu ravni π koja sadr�i pravu r : x−1
1 = y−2

2
z−3
3 i paralelna

je sa pravom t koja se nalazi u preseku ravni α : x+ y + z = 5 i β : 3x− 2y − z = 0.

7. [5] Operator A : V → V je nilpotentan ukoliko postoji n ∈ N takav da je An = 0. Ako su A i B nilpotentni
operatori takvi da je AB = BA pokazati:

a) [2] Operator AB je nilpotentan.

b) [3] Operator A+B je nilpotentan.

Vreme za rad je 180 minuta.


