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» Vad skall man nu med linjar algebra till?
» Hogre dimensioner

* Linjart beroende

* Linjara ekvationssystem

Fler exempel pa nyttan av linjar algebra

* Enlina en meter ovanfor jorden!

+ Linjara ekvationssystem, linearisering sin(x)~
» Optimering och t ex kurvanpassning

+ Sokmotorer

+ Bildbehandling, morfning, fraktaler och
kartprojektioner.

| hdgre dimensioner

mxn-matris ger funktion R" — R™.
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En nxn-matris kallas kvadratisk.
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3x3-matriser och determinant
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Om R ar parallellepipeden som spanns upp av ON-basens
basvektorer sa kommer volymen av A(R) ges av |Det(A)]
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nxn-matriser och determinant

Finns tva ekvivalenta definitioner, en om permutationer och
en rekursiv. Vi valjer den rekursiva.

Genomgang pa svarta tavlan




Linjara ekvationssystem
{ ap1r1 + - - + a1ptn : b-l

Gp1®1 + - @untn = b

Koefficientmatris Hogerled
Matrisekvation
= L
d [
aiy cccoay £ by =
ST )= 7| &4x=Db
Gyl o0 G Tn b

aiy o ar | b
= i ; :

i e )
@n1 0 Gmn | b

Kallas systemets
totalmatris

Bilden av A, Im(A)
Im(A) ={y;y = Ax,x € R"}

Bilden av A spanns upp av kolonnvektorerna i A.
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Ax = b harlésning omm b € Im(A).

Da A ar kvadratisk:
* om A har invers da finns unik I6sning x = A" 1lp
* b ¢ Im(A) kan bara handa om Det(A)=0.

Parametrisering och dimensioner

En vektor spanner upp en linje x =tr, ¢t € R
Stdmmer detta om ir = 0 ?

Nej da blir det bara en punkt - origo.

Tvé vektorer spanner upp ett plan x = su + tv, s,t € R

Stammer detta om u och v ar multipler av varandra?

Nej, da spanner de bara upp en linje, eller bara en punkt
om bada ar nollvektorer.

Linjarkombination
som blir noll utan att
alla koefficienter ar
noll.

u=Avasu+(-A)v=20

Pss

Tre vektorer spanner upp ett 3-dimensionellt rum
X = s1u1 + soun + s3us, s; € R

savida inte de tre vektorerna ligger i ett plan, dvs om en av
dem kan skrivas som en linjarkombination i de andra.

u; = aus +buz < uy + (—a)us + (—b)uz3 =0
Om kolonnerna i en for en 3x3-matris A

ar linjart beroende ar Im(A) ar hogst ett
plan (kanske en linje eller en punkt).

Linjarkombination
som blir noll utan
att alla koefficienter
2 P ar noll.

Da kan Ax=b sakna I6sning eller ha

oandligt manga I6sningar.

Linjart (o)beroende

De n vektorernaugy, - - - , u, sags vara linjart beroende om
Fi,5, 70 och Ysu, =0

Tex s1#0=u; = 7Z—§u2 - =,

Rum behéver
inte vara 3-
dimensionel

Mao linjart beroende om de ligger i underrum, dvs rum av
dimension (n-1) eller mindre.

Linjart oberoende
Ssu; =0=Vis; =0 & FJis; F0=> Y s, 70

< Vis; =0 eller Y s;u; #0
S

Kan kollas genom
att I6sa ett
ekvationssystem.

O
Negationen av
linjart beroende

Linjart oberoende
* Man kan maximalt ha n linjart oberoende vektorer i R".

* Om A ar en nxm-matris med r linjart oberoende vektorer
sa ar Im(A) ett rum av dimension r.

« nvektorer i R" ar linjart oberoende omm matrisen med
vektorerna som kolonner har determinant 0. (Argumentet
kommer vaxa fram nar vi pratar om I6sning av linjara
ekvationssystem.)




