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>. Znaleź́c bazę prze-

strzeniW⊥:

(a) wR
4 ze standardowym iloczynem skalarnym

(b) wR
4 z iloczynem skalarnym danym wzorem(−→x |−→y ) = x1y1−

x1y2 − x2y1 + 4x2y2 + 2x3y3 − x3y4 − x4y3 + 2x4y4.

2. Uzupełníc do bazy ortogonalnej podane układy wektorów:
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(b) v1 =
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3. Metodą ortogonalizacji Grama-Schmidta znaleźć (ortonormalne)
bazy przestrzeniW otrzymane z podanych bazA:

(a) W =< v1, v2, v3 >,A = {v1, v2, v3},
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(b) W =< v1, v2, v3 >,A = {v1, v2, v3},
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(c) W =< v1, v2, v3 >,A = {v1, v2, v3},
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(d) W = R4[x],A = st, (f |g) =
∫

1

−1
f(x)g(x)dx

(e) W = R3[x],A = st, (f |g) =
∫

∞

0
e−xf(x)g(x)dx

4. Znaleź́c rzuty ortogonalne (i ortogonalne doW składowe) poda-
nych wektorów na wskazane podprzestrzenieW przestrzeni eukli-
desowych:
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(d) u(t) = x4 ∈ R4[x],W = R3[x], (f |g) =
∫

1
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f(x)g(x)dx

(e) u(t) = x4−2x3 ∈ R4[x],W = R3[x], (f |g) =
∫

1

−1
f(x)g(x)dx

(f) u(t) = 6x3 ∈ R3[x],W = R2[x], (f |g) =
∫
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xf(x)g(x)dx

5. W R
3 ze standardowym iloczynem skalarnym rozpatrzmy wektory
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(a) Obliczýc kąt między wektoramiv, w

(b) Dla jakich wartósci parametrut ∈ R kąt między wektoramiα
i γt wynosi 2π

3
.

6. Wyznaczýc kąt pomiędzy wektoremu a podprzestrzeniąW :
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(b) u =
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