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Çàäà÷à 1. Íà êîîðäèíàòíié ïëîùèíi R2 çi çâè÷àéíîþ ìåòðèêîþ çàäàíi íàñòóïíi
ïiäìíîæèíè:

A1 = {(3 cos t, 4 sin t) : 0 < t 6 2π}, A2 = {(3(2− cos t), 4 sin t) : 0 < t 6 π},
A3 = A1 ∪ A2, A4 = conv(A1) ∪ A2.

Ïðî êîæíó ç öèõ ìíîæèí âiäïîâiñòè íà íàñòóïíi ïèòàííÿ: ÷è ¹ ìíîæèíà (1)
âiäêðèòîþ, (2) çàìêíåíîþ, (3) ïåðåäêîìïàêòîì, (4) îïóêëîþ, (5) ãîìåîìîðôíîþ
îïóêëié ìíîæèíi, (6) ðåòðàêòîì îïóêëîãî êîìïàêòà? (7) ×è âîëîäi¹ ìíîæèíà
âëàñòèâiñòþ íåðóõîìî¨ òî÷êè?

Çàäà÷à 2. Ðîçãëÿíóòè äâîâèìiðíèé íîðìîâàíèé ïðîñòið X = (R2, ‖ · ‖) ç íîð-

ìîþ, ùî çàäàíà ôîðìóëîþ ‖(a, b)‖ = max

{
|a|, |a|

2
+ |b|

}
. Íàìàëþéòå íà êî-

îðäèíàòíié ïëîùèíi îäèíè÷íó êóëþ B öüîãî ïðîñòîðó. ×è áóäå âiäîáðàæåííÿ
T : X → X, âèçíà÷åíå ôîðìóëîþ T (a, b) = (1 − ‖(a, b)‖, 0), ëiíiéíèì îïåðà-
òîðîì? ×è áóäå B iíâàðiàíòíîþ ïiäìíîæèíîþ äëÿ T ? ×è áóäå T ïiäêîðÿòèñÿ
óìîâi Ëiïøèöÿ? Îïèñàòè íåðóõîìi òî÷êè âiäîáðàæåííÿ T .

Çàäà÷à 3. Â áàíàõîâîìó ïðîñòîði L1[0, 1] çàäàíà ïiäìíîæèíà

S = {x ∈ L1[0, 1] : x > 0 ì.ñ.,

∫ 1

0

x(t)

t
dt = 1}.

×è ¹ öÿ ìíîæèíà (1) îïóêëîþ, (2) çàìêíåíîþ, (3) ïåðåäêîìïàêòîì? ×è ìà¹ S
âíóòðiøíi òî÷êè? ×îìó äîðiâíþ¹ äiàìåòð ìíîæèíè S? Îïèñàòè äiàìåòðàëüíi
òî÷êè ìíîæèíè S. ×è ìà¹ ìíîæèíà S âëàñòèâiñòü íåðóõîìî¨ òî÷êè?
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