TMV140 Linjar algebra Z, vt 12
Vecko—PM lasvecka 5

Lay: 5.1-5.4, 4.9, 5.7 Egenvirden och egenvektorer, Basbyten for linjira avbild-
ningar, Tillimpningar till dynamiska system

Begreppen egenvektor och egenvdrde som introduceras i 5.1 dr centrala, savil i matematik
som i manga tillimpningar. I manga problem, matematiska eller tillimpade, ar det visentligt
att bestimma en bas for R™ bestaende av egenvektorer till en matris A. Det forsta steget &r
da att 16sa matrisens karakteristiska ekvation som ndmns i 5.2. Sedan kan man ofta stddja sig
pa Sats 6 for att bestimma den 6nskade basen. En viktig tillampning av detta ges forst i 5.3,
diagonalisering av matriser och senare da diagonaliseringen utnyttjas i olika tillampningar. Vi
kommer hér att behandla matrispotenser, avbildningsmatriser for linjdra avbildningar 5.4,
system av linjiara differentialekvationer i 5.7 och kvadratiska former senare i kapitel 7 (om
tiden ricker till).

Ox Ty Tzxz
En annan intressant tillimpning ges i hallfasthetsléra. Spanningsmatrisen S = | 7y, o0, 7y

Tzx Tzy Oz
beskriver normalspédnningar o och skjuvspénningar 7 i plan parallella med koordinatplanen,
genom en kropp som paverkas av inre och yttre krafter. Egenvektorer till matrisen S &r hu-
vudspédnningsriktningarna, motsvarande egenvéirden &r normalspanningen i plan vinkelrédta
mot egenvektorn. I dessa plan &r skjuvspédnningen noll. Matrisen S é&r alltid symmetrisk och
dérmed, vilket vi skall se senare, alltid diagonaliserbar. Andra intressanta egenskaper kommer
vi att studera under vecka 6.

I avsnitt 5.4 infors begreppet avbildningsmatris for godtycklig linjar avbildning V- — W.
Avbildningsmatrisen A 6verfor koordinaterna for en vektor @ i en viss bas for V till koordina-
terna for en annan vektor T'(x) i en bas for W, A[x]p = [T'(x)]c. Basbytesmatrisen opererar
pa olika koordinater for en och samma vektor, P[z]g = [x]c. Den vinsterriktade pilen i o2 5
kan tjina till att fa oss att tolka matrisen rétt.

Lite tid kommer ocksa att dgnas at att studera stokastiska matriser, som behandlas i avsnitt
4.9. Denna ar en viktig kélla for mer “moderna” tillampningar av egenvirden och egenvekto-
rer. Till skillnad fran 5.7, sa ar det dynamiska systemet diskret hir, dvs man tar métningar
vid diskreta tidsintervaller. Till exempel jag kommer att beskriva grundideen i PageRank
algoritmen, som ligger bakom Googles sokmotor.

Larmal:

For att bli godkénd pa kursen skall du kunna:



Lay | Mal

5.1 | definiera begreppen egenvektor och egenvdirde.

5.2 | forklara varfor 16sningarna till den karakteristiska ekvationen till en matris
ar matrisens egenvérden.

5.2 | bestdmma egenvérden och egenvektorer till en matris.

5.3 | bestdmma egenvektorsbas till en matris

5.3 | diagonalisera en matris

5.3 | berdkna potenser av en matris med hjilp av diagonalisering

4.9 | definiera begreppen stokastisk matris och steady-state vector

4.9 | hirleda den stokastiska matrisen for en given Markovprocess fran en skriftlig beskrivning av sadan

och berdkna steady-state vektorn for en given stokastisk matris

5.7 | utnyttja matrisdiagonalisering for att 16sa system av linjéra differentialekvationer.

For overbetyg skall du ocksa kunna:

Lay | Mal

5.7 | forklara, med hjélp av variabelbyte, hur diagonalisering av matris leder till
allménna losningen till ett system av linjéra differentialekvationer

5.4 | bestdimma och anvénda avbildningsmatrisen [T till en linjér avbildning
T fran V till V| relativt en given bas B for V

5.4 | vixla mellan olika baser och tillimpa diagonalisering i samband med linjéra avbildningar.

Rekommenderade uppgifter

(PP &r forkortning av Practice problems. Hir menas att du bor inleda med att gora alla dessa.
Du hittar dem direkt fére 6vningarna till respektive avsnitt.)

Avsnitt Godkéantniva Overbetygsniva
Instuderingsuppgifter | Traningsuppgifter

5.1 PP, 1,3,5,6,7,9 13, 15, 17, 19, 21 | 25, 29, 31

5.2 PP, 1,5, 9 13, 17, 21, 27, 30 | 18, 20, 24

5.3 PP, 1,5, 7 3,11, 15,17, 21 23, 27

5.7 1,3 15, 19 5,7

5.4 PP, 1, 3, 5, 9,
11, 15, 21, 32

4.9 1,3,5,7 9

OBS! Bortse fran fragor som beror séinka, killa eller sadelpunkt i 5.7.



