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1. Zobrazení

5



2. Vektorový prostor

Co je možné s vektorovými veličinami provádět (operace)
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Dodatkové operace a pojmy

Základní operace

Skládání orientovaných úseček (vektorové veličiny)
Při skládání posuneme jeden vektor tak, aby byl jeho počátek v koncovém
bodě druhého vektoru.
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Násobek, nula a opačný vektor

Vlastnosti skládání (sčítání) orientovaných úseček (vektorů)

Komutativita sčítání orientovaných úseček

U součtu vektorů nezáleží na jejich pořadí: 

Asociativita sčítání orientovaných úseček

Nulový vektor v součtu
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Opačný vektor v součtu

Opakované násobení

(→násobky vektorů jsou   
vždy další vektory)

Zachování směru

Vlastnost, která zaručí, že násobky orientovaných úseček budou mít stejný směr jako původní 
vektory: (speciální postačující vztah) 
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Násobek součtu vektorů 

Součet násobků vektorů

Násobky orientované úsečky jsou další orientované úsečky → je možné je skládat. Mají stejný směr
jako zdrojová úsečka a je možné vyjádřit je jako její násobek.

Ilustrace distributivních pravidel
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Základní charakteristiky

K vytváření násobků lze užít pouze čísla tvořící těleso (to jsou reálná čísla R, komplexní C, 

racionální Q, ale přirozená N  NE). Vektory potom definujeme jako množinu objektů, pro které 

jsou zavedené operace sčítání a násobení číslem z tělesa T. Ne všechny takové soubory (množina, 

sčítání, násobení) vedou na na vektory, násobení a sčítání musí splňovat předešlé uvedené 
podmínky. 

Definice vektorového prostoru

- je zde definováno sčítání
- sčítání je komutativní
- sčítání je aditivní

- existence nulového
vektoru

- existence opačného 
vektoru

- je zde definováno násobení
- násobení jedničkou

- opakované násobení

- vztah stejnolehlosti 
(1. distributivní  pravidlo)

- součet násobků vektorů 
(2.  distributivní pravidlo)

* pozn.: X×Y značí množinu uspořádaných dvojic (x, y) takových, že x je prvkem X a y je prvkem Y
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Výše uvedené body jsou axiomy a dají se z nich odvodit tyto výsledky:

Závěrečné poznámky

Příklady vektorových prostorů

Geometrické vektory

Množiny orientovaných úseček na přímce, v rovině nebo v prostoru se sčítáním a násobením.

Aritmetické vektory

Definujeme zde operace sčítání a násobení číslem tak, že
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Mnohočleny

Mnohočleny s omezeným stupněm

Mnohočleny bez omezení stupně 

Mnohočleny dvou proměnných
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Lineární mnohočleny více proměnných

Funkční prostor

Omezená funkce – je to taková (reálná) funkce f, že existuje číslo cf takové, že |f (x)|≤c f pro 

všechna x z definičního oboru

Rovnice
 Př. Prostorů rovnic: 

prostor lineárních rovnic,
prostor rovnic stupně 
nejvýše n, prostor 
lineárních rovnic o n 
neznámých
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3. Lineární kombinace vektorů

Definice
 - vytvoření dané lineární 
kombinace pomocí násobení 
vektorů číslem a sčítání 
vektorů

Lineární obal množiny
Lin. obal =  množina tvořená součty a násobky (lineárními kombinacemi) jistých konkrétně 
specifikovaných vektorů, prvků vektorového prostoru

Závěr: Ze dvou různoběžných orientovaných úseček v rovině se dají vytvořit pomocí jejich 
lineárních kombinací všechny orientované úsečky → lze zkonstruovat celou původní množinu ve 
vektorovém prostoru (např. 2D rovina)
Změny v lin. množině vektorů které zachovají lin. obal jsou sčítání vektorů a násobení číslem

Vlastnosti lineárního obalu

Podprostor

(* ⊂ = je podmnožinou)
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Příklady podprostoru

Geometrické vektory, Mnohočleny, Speciální výběr n-tic (např. R3), Podprostory funkcí

Změny lineárních rovnic, které zachovají lineární obal
1. Pokud změníme jeden vektor jeho vynásobením nenulovým číslem β, pak jsou si lineární 

obaly původní množiny i množiny s pozměněným vektorem rovny

2. Pokud nějaký vektor z původní množiny nahradíme jeho součtem s β násobkem nějakého 
jiného vektoru, pak jsou si lineární obaly původní množiny i množiny s pozměněným 
vektorem rovny (→vektor můžeme nahradit jeho součtem s lineární kombinací ostatních 
vektorů množiny)

3. Vynecháním vektoru který je lineární kombinací jiných vektorů množiny se zachová lineární
obal

4. Přidáním vektoru, který je lineární kombinací jiných vektorů množiny se zachová lineární 
obal

Gaussova eliminační metoda

Gaussovské operace

• výměna řádků

• vynásobení řádku číslem

• přičtení (odečtení) α-násobku řádku k jinému řádku

• vynechání řádku 
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4. Soustavy lineárních rovnic
Lineární rovnice (s n neznámými) rozumíme vztah: a1x1 + a2x2 + … + anxn = b ,
kde a jsou koeficienty, x neznámé a b pravá strana rovnice. 
Zkrácený tvar: 

Násobek rovnice:

Sčítání rovnic:

- výsledkem obou rovnic jsou vždy lineární rovnice o n neznámých

Množina lineárních rovnic o n neznámých se zavedenými operacemi násobení číslem z tělesa T a 
sčítání vyhovuje všem axiomům vektorového prostoru, tedy tvoří vektorový prostor.

Pro nulový vektor v tomto prostoru: 0x1 + 0x2 + … + 0xn = 0, tedy 0 = 0

Definice řešení

Definice množiny lineárních rovnic a řešení soustavy
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Lineární kombinace rovnic ze soustavy

(umožněno tím, že rovnice tvoří vektorový prostor)

Soustavy se stejnou množinou řešení

- tedy pokud mají soustavy rovnic stejný lineární obal, pak mají i stejnou množinu řešení

5. Lineární závislost vektorům

Lineárně závislá množina

- pokud vektor nemůžeme vyjádřit lineární kombinací jiných vektorů, pak je množina tohoto 
vektoru lineárně nezávislá

Netriviální lineární kombinace

Pokud je nějaká množina lineárně závislá, pak existuje netriviální lineární kombinace jejich 
vektorů, která dává nulový vektor.

Další možná definice lineární závislosti:
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Báze vektorového prostoru

(Báze vektorového prostoru je sada lineárně nezávislých vektorů, které vyměří daný prostor) 

Příklady bazí

Kanonická báze – vyznačuje se pohodlným výpočtem příslušných koeficientů lineárních kombinací 
(např. Rn); je v geometrickém prostoru

Kanonická báze v prostoru mnohočlenů - 

Lagrangerova báze 
Newtonova báze 

Dimenze vektorového prostoru

Stenitzova věta

Důsledek Stenitzovy věty – definice dimenze
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Dimenze typických prostorů

Gaussova eliminace a dimenze podprostoru v Tn

Nenulové řádky, které nám zůstanou po provedeni GEM, nám určí počet lineárně nezávislých 
vektorů.

Zavedení souřadnic

Zápis souřadnic

- týž vektor má v různých bazích obecně různé souřadnice – „jdeme k němu přes jinou cestu“

Izomorfizmus vektorových prostorů
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(izomorfizmus = každému prvku první struktury odpovídá právě jeden prvek struktury druhé a toto 
přiřazení zachovává vztahy k ostatním prvkům)
Každý lineární prostor L, pro který je dim(L) = n, je izomorfní s lineárním prostorem Rn. 
Dva lineární prostory konečné dimenze jsou izomorfní právě tehdy, když se rovnají jejich dimenze.

6. Číselné matice a operace s nimi

Matice přechodu
Máme-li vektorový prostor V a dvě jeho báze, můžeme jeden vektor z prostoru vyjádřit jako 

kombinace vektorů z obou bází. Matice přechodu nám pak pomáhá převádět jedno vyjádření na 
druhé.

Násobení matic vektorem 
Matice v obdélníkovém schématu (z tělesa T) s m řádky a n sloupci
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Násobení matic - obecně

(využíváme tedy vždy dvojici - řádek matice A a sloupec matice B)

Součin matic A · B je definovaný pouze v případě, že počet sloupců matice A je roven počtu řádků 
matice B. Vzniklá matice má stejný počet řádků jako matice A a stejný počet sloupců jako B.

Vlastnosti násobení

Záleží na pořadí – musí sedět velikosti, jinak je mezi sebou nelze násobit.

I když se ale sloupce A = řádkům B, při násobení v jiných pořadích nemusí vyjít stejná matice. 
Tedy A·B ≠ B·A.

Pokud platí A·B = B·A, pak tyto matice nazveme komutující matice.

Asociativita maticového násobení

Inverzní matice

(-1 v exponentu je proto, že součin obou matic je roven maticové jedničce) 
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Vlastnosti inverzní matice

Gaussova-Jordanova eliminace
Slouží k výpočtu inverzní matice. Nalevo napíšeme matici z které chceme udělat inverzní matici a 
napravo k ní za čarou dáme jednotkovou matici (viz obrázek)

Pomocí gaussovských operací pak pokračujeme až k získání jednotkové matici na levé straně

Napravo nám vznikne požadovaná inverzní matice.

Maticové rovnice

Pokud násobíme rovnici matic jinou maticí je třeba zachovat stranu z které násobení provádíme na 
obou stranách rovnice. Příklad s násobením inverzní maticí rovnice A · X = B

Permutační matice

Vznikne z jednotkové matice postupnou vzájemnou záměnou sloupců
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Jednotková matice 

Je čtvercová matice, která má na diagonále jedničky a jinde samé nuly, značíme ji I (nebo E).

Sčítání matic

(musí mít stejné rozměry m a n)

Násobení matic

Násobení všech matic lineárními kombinacemi všech přípustných vektorů je distributivní

A · (α · u + β · v) = α · A · u + β · A · v
i pro násobení lineární kombinace matic

A · (α · B + β · C) = α · A · B + β · A · C
pro všechny přípustné matice A, B, C

Transponovaná matice

6. p

Dále při transponování platí:

(A · B)T = AT · BT

(AT)T = A
IT = I
Pokud A je regulární pak (AT)-1 = (A-1)T 
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Příklad využití transpozice

Blokové
matice
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7. Výpočetní náročnost operací s maticemi
Při výpočtu má na celkovou náročnost příkladu hlavní vliv počet operací při maticovém násobení

Pro výpočet inverzní matice 2 x 2, Strassenův algoritmus

Při použití Gauss-Jordanovy eliminace je tedy třeba 8 operací, při Strassenově algoritmu 7.
Účinnost tohoto algoritmu se ukáže u blokových matic – při 7 násobeních bloků 2 x 2 se využije 
72 = 49 operací (místo 43 = 64 operací)

8. Lineární zobrazení na vektorových prostorech

Terminologie a množiny

Zobrazení f z množiny M do množiny N. 

Prosté zobrazení, skládání zobrazení 

Je-li f zobrazení množiny A do množiny B a g je zobrazení množiny B do množiny C pak h = g ◦ f 
(další značení f(g(x))) je zobrazení množiny A do množiny C. Které označujeme jako složené 
zobrazení.
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Přípustné operace s obrazy

Lineární kombinace zobrazení

Lineární zobrazení

Lineární zobrazení je takové zobrazení mezi vektorovými prostory X a Y, které zachovává 
vektorové operace sčítání a násobení skalárem. Název lineární je odvozen z faktu, že grafem 
lineárního zobrazení z reálných čísel do reálných čísel je přímka.

Aditivní a homogenní zobrazení
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Příklady lineárních zobrazení

Vlastnosti definičního oboru

Vlastnosti oboru hodnot
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Jádro lineárního zobrazení

(jádro = všechny vektory z U jejichž obrazem je nulový vektor)

Věta L7.4: Jádro lineárního zobrazení f : U → V  je podprostor v U.

Operace s lineárními zobrazeními 

Linearita lineární kombinace

Linearita složeného zobrazení

Linearita inverzního zobrazení 
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9. Frobeniova věta

(Lidská) Formulace: „Soustava f(x) = b má řešení právě tehdy, když hod f = hod (f|b), tj. když 
hodnost matice soustavy se rovná hodnosti rozšířené matice soustavy.“

pozn.: W(f) je obor hodnot; ker(f) je jádro

Postup řešení rovnice f(x) = b

Věta o dimenzích

Hodnost složeného zobrazení
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Souvislost s řešením soustav lineárních rovnic

Určení jádra soustavy Gaussovou eliminací:
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10. Maticová reprezentace lineárního zobrazení

Souřadnice vektoru v bázi

Vlastnosti souřadnic

- pokud známe matici přechodu, můžeme pomocí ní a vektoru jedné báze vypočítat vektor druhé 
báze

Lineární zobrazení a jeho vlastnosti
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Významné množiny vektorů

Výpočet souřadnic obrazu ze souřadnic vzoru

Konstrukce maticové reprezentace

Příklady maticových reprezentací: 

Identita

Rotace orientované úsečky
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Operace se zobrazeními

Lineární kombinace

Složené zobrazení

Př.: Složením otočení orientované úsečky nejdřív o úhel α a pak o úhel β, dostaneme díky 
složenému zobrazení otočení o úhel α + β. 

 =

→ z toho plynou součtové vzorce se sin a cos

Inverzní zobrazení

( (F inv)B
A zobrazení f-1)
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Změna matice při změně bazí

Obecná situace

Dodatek

11. Lineární zobrazení vektorového prostoru do sebe

Možnosti díky tomu, že vzory i obrazy jsou ze stejného vektorového prostoru:

• zobrazení můžeme skládat samo se sebou,

• můžeme porovnávat vzory a jejich obrazy přímo pomocí vektorových operací

Mocnina a mnohočlen endomorfismu

35



Pokud se omezíme na nezáporné mocniny dostaneme ekvivalent mnohočlenu

Vlastní vektor lineárního zobrazení

Triviální zobrazení
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Číslo λ bude vlastním číslem endomorfismu f pouze tehdy, když ker(fλ) ≠ {o}.

Hlavní vektor

Rovnice pro vlastní vektor

Elementární metody hledání vlastních čísel a vektorů

Matice 3x3  (GEM s parametrem)
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Následuje výpočet vlastního vektoru ze získané matice Aλ 

12. Determinant

Různé definice
1) Poměr mezi vzory a obrazy obrazce v rovnoběžníkové síti

2) Determinant složeného zobrazení je roven součinu determinantů jednotlivých zobrazení
 det(g(f)) = det(f) · det(g)

3) V

4) Hlavní definice:

38



Metody výpočtu determinantu

Násobením řádku

Pokud to jde, stačí v matici vždy vytknout – pak jen ponásobíme čísla na diagonále s vytknutými 
čísly

Následky výměny řádků matice pro determinantu

Vzorec pro matici 2x2
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Vzorec pro matici 3x3

Nebo dle vzorce:

Rozvoj podle řádku

(spíš zmínit, než tomu až moc rozumět)
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Permutační cestou

(aspoň vědět že to existuje) 

13. Skalární součin

Definice
Pro R čísla

(<u|v> je skalární 
vynásobení vektorů)

V komplexních prostorech je skalární součin závislý na pořadí vektorů

Vlastnosti
Skalární součin vektoru s vektory mezi kterými je vektorový součet si nadále zachová aditivitu, a 
skalární součin vektoru s vektory mezi kterými je vektorový součin si nadále zachová 
komutativnost

Vektory jsou při skalárním součinu rovnocenné (násobí se jejich velikost) → u⃗⋅⃗v=v⃗⋅u⃗
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Velikost vektoru: |u⃗|=√u1
2+u2

2

Norma a skalární součin 

Ortogonalita
Vektory x a y z tělesa T, kde T je skalární součin, jsou ortogonální (kolmé) pokud je jejich 

vektorový součin roven 0.

Báze B se nazývá ortogonální (kolmou), jestliže jsou všechny vektory z báze na sebe kolmé.

Baze B se nazývá ortonormální, pokud je ortogonální a všechny vektory mají velikost 1
(součin vektorů je tedy 1 pro všechny stejné vektory a 0 pro všechny různé vektory).

Ortogonální matice je matice, jejíž transponovaná matice je současně maticí inverzní.

Výpočet skalárního součinu vektorů pomocí souřadnic
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V lineární algebře, dva vektory v a w v prostoru s definovaným skalárním součinem jsou 
ortonormální, pokud jsou ortogonální a mají jednotkovou délku, tedy platí: 

Gramův-Schmidtův algoritmus
Je založen na principu matematické indukce. Popisuje konstrukci ortogonální množiny, v jejímž 
lineárním obalu leží daná množina vektorů G. Málo efektivní pro vytváření velkých ortogonálních 
množin. Ukázka na příkladu:

→ tedy f2 = (0,-2,2,1) a
||f2||2 = (-2)2 + 22 + 12 = 9

Hledaná ortogonální množina tedy F = {(1,2,2,0),(0,-2,2,1),(2,-1,0,-2)}

43



14. Optimální aproximace

Vektor z podprostoru nejblíže danému vektoru

Aproximace
Slouží k přibližnému určení vektoru, pomocí vektoru, který je „dostatečně blízko“. 
Dostatečně blízko: Znamená to, že uvažovaný vektor u se od náhradního vektoru uV liší o velmi 
malý vektor: 

Řešitelnost 

Velikost odchylky

Dle vzorce: 

(Pythagorova věta). Vektor odchylky a uV jsou na sebe kolmé. Jedná se o odečtení mocnin 
uvažovaného vektoru u a náhradního vektoru uV sloužícího k aproximaci.

Výpočet velikosti aproximace
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Fourierovy řady
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15. Matematická indukce

Množiny

Princip matematické indukce

→  tvrzení dokážeme pro nějaký první prvek (v přirozených číslech to nejčastěji je n = 1). To 
dokážeme prostým dosazením. V dalším, indukčním, kroku dokážeme implikaci „pokud tvrzení 
platí pro n = a, pak platí i pro n = a + 1“

Použití
Využívá se při důkazu tvrzení, která se mají týkat libovolných přirozených čísel.

Indukční předpoklad = platnost tvrzení T(n)
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Vzorový příklad

Dokažte, že platí pro každé přirozené n, že 1 + 3 + 5 + … + 2n – 1 = n2 

1) Když n = 1, pak T(1) : 1 = 12 (pro poslední člen nalevo je při n = 1 roven 2·1 – 1 = 1) 
 → pro jedničku tedy tvrzení platí
2) Pokud tedy tvrzení platí pro nějaké n, pak na levé straně dané rovnosti dostaneme tvrzení T(n+1)

1 + 3 + 5 + … + 2n – 1 + 2(n + 1) – 1 = 1 + 3 + 5 + … + 2n – 1 + 2n + 1
 → využijeme platnost tvrzení T(n) (= indukční předpoklad) 

= n2 + (2n +1) = (n + 1)2 
 → a to znamená, že tvrzení T platí i pro číslo n + 1, tedy n + 1 ∈ M a množina M je rovna množině  

všech přirozených čísel

16. Základní pravidla kombinatoriky

Kombinatorika
Zabývá se úlohami, které vedou na stanovení počtu množin s nějakými danými vlastnostmi (počet 
většinou konečný, ale vysoký).

K symbolice: 

• počet prvků množiny M značíme symbolem |M|

• množiny s prázdným průnikem se nazývají disjunktivní 

Pravidlo součinu

Věta má smysl pro konečné množiny, pokud je některá z nich nekonečná, pak je výsledek také 
nekonečný.

Př.: Kolika způsoby mohu udělat dvojice z 10 žen a 10 mužů? První ženě vyberu jednoho z deseti, 
druhé jednoho z devíti, třetí jednoho z osmi, tzn 10!.

Pravidlo součtu
     (= velikost sjednocení všech

disjunktivních množin A 
od 1 do n je roven součtu
jejich velikostí)
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Dirichletův princip
(využijeme ho, pokud máme známou velikost sjednocení disjunktních množin a hledáme, jak velké 
mohou tyto množiny být)

Princip inkluze a exkluze
Pomáhá určit počet sjednocení prvků množin, když je množin více, jsou konečné a nejsou 
disjunktivní (tedy dvě množiny mohou mít společné prvky)

Pro dvojici množin: 

(velikost sjednocení = velikostem množin – velikosti jejich průniku)

Pro tři množiny: 

Pro vícero množin: 

17. Kombinatorické výpočty

Variace bez opakování
 ( Variace: „Z množiny 
vybíráme počet objektů, 
záleží na pořadí.“)
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Elementárně:

Na první pozici libovolný z n prvků, na druhou o jeden méně, tedy n-1, na další zase o jeden 
méně…

a protože vytváříme k-tice, měly by se jednotlivé příspěvky vynásobit.

Variace s opakováním

Ekvivalentní množiny

Faktoriál

Permutace bez opakováním
 (Permutace: „Z množiny n
chceme určit počet všech 
možných n-tic.“)

- platí (n – n)! = 0! = 1
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Parita

Permutace s opakováním

Kombinace bez opakování

(Kombinace: 
„Vybíráme z množiny
objekty, nezáleží na 
pořadí.“)
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- za n do vzorce vždy dosadíme vrchní číslo nebo čísla a za k vždy spodní

Kombinace s opakováním

=
(n+k−1)!
k !(n−1)!

Některé vztahy kombinačních čísel
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Pascalův trojúhelník a Pascalova identita 

Kombinatorické identity

- součet kombinačních čísel se 
stejným rozsahem k
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- při střídání znamének

Binomická věta

Binomická věta je zobecněním klasických vzorců typu (a + b)2 za pomocí kombinačních technik.

Multinomická věta

Platí pro libovolná x1, x2, …, xk a přirozené n, kde se součet provádí přes všechny uspořádané k-tice 
přirozených čísel (n1, …, nr), jejichž součet je roven n. Slouží např. k výpočtu součtu součinů 
kombinačních čísel.

Zobecněná kombinační čísla
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Newtonův vzorec 
(„binomická věta pro libovolná reálná čísla“)

18. Rovinné grafy

Grafy se zobrazují jako obrazce v rovině. Body jsou vrcholy a jejich spojnice hrany.

Matice sousednosti – každý řádek odpovídá jednomu vrcholu, a každé číslo v něm odráží zda je 
spojen s příslušným vrcholem.
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Součet všech stupňů vrcholů je vždy sudý (protože hrana má dva konce).

Vstupní stupeň je počet hran které do vrcholu vstupují.

Výstupní stupeň je počet vycházejících hran – výstupní stupeň a vstupní stupeň jsou si rovny.
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Havlův algoritmus

Speciální typy grafů

- každý bod má hranu s 
každým bodem
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(hrany tvoří vektory - „šipky“)

(smyčky mezi vrcholy)

(smyčka na jednom vrcholu)

Souvislost grafů

(= posloupnost vrcholů 
taková, že mezi každými 
dvěma po sobě jdoucími je 
hrana)
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Kružnice (též cyklus) označuje takový graf, který se skládá z jediného cyklu – tedy uzavřené 
posloupnosti propojených vrcholů. Kružnice může být orientovaná i neorientovaná.
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19. Ohodnocené grafy

Strom je graf, který je souvislý a neobsahuje žádnou kružnici.

Eulerovský tah – Fleuryho algoritmus

(* most je hrana, která 
nepatří do žádné kružnice)

Nejkratší cesta

Cestu lze nahradit sledem – sled ve kterém se nějaký sled opakuje bude mít vyšší hodnotu.
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Problém obchodního cestujícího

Hledání nejkratší cesty

Ohodnocení vrcholů

Minimalizace ohodnocení vrcholů

Matice sousednosti

Slouží k najití nejkratší
cesty mezi všemi 
vrcholy současně.
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Minimální kostra grafu
Minimální kostra má minimum hran. V praxi lze poznatky o ní vytvořit např. při tvorbě sítí rozvodu
elektřiny, tam je ale taky třeba vzít v potaz omezení terénu.

Algoritmy

Borůvkův algoritmus

Algoritmus v každém svém kroku propojí každou komponentu s jinou komponentou pomocí 
nejkratší možné hrany. Jelikož Borůvkův algoritmus vyžaduje, aby měly všechny hrany unikátní 
váhu, tak při propojení komponent nikdy nemůže vzniknout cyklus.

20. Číselné posloupnosti

(posloupnost = řada objektů, konečná či nekonečná, s opakujícími či neopakujícími prvky)
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V nekonečných posloupnostech jsme schopni určit kterýkoliv člen (n-tý), a to dvěma způsoby:

1) Přímým vztahem pořadím členu a jeho hodnotu: an = f(n). Zde jsou členy vyjádřeny explicitně 
(např. an = n2 , an = 1)

(rekurentní = definuje 
člen na základě znalosti 
jiného)

Příklady rekurentních posloupností 

Prostor nekonečných posloupností nemá bazi, protože není splněn konečný počet násobků daných 
vektorů.
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Lineární zobrazení na prostoru posloupností

Částečný součet

Lineární zobrazení prostoru nekonečných posloupností do sebe:

lineární.

Posunutí: 

Diference:

Vzorec pro diferenci vyšších řádů:
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Konečná rekurence:

Diferenční rovnice

Diferenční rovnice je rovnice pro neznámou posloupnost obsahující její diference.

Lineární závislost na předcházejících členech 
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Řešení rekurentních vztahů 

Homogenní rekurentní vztahy

Partikulární řešení
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21. Řešení lineárních rekurentních vztahů

Lineární rekurentní vztahy s konstantními koeficienty 

Zavedení

Tento výraz lze následovně přepsat:

Dále hledáme jádro charakteristického (lineárního) zobrazení L a nějaké partikulární řešení.
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Vlastní podprostor

Lineární nezávislost
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