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» Egenvektorer och egenvarden

+ Att finna matriser som gér det man vill
AV=VD och diagonalisering

* Minsta kvadrat metoden

Egenvektorer (nxn-matriser)

« v =0 kallas egenvektor om det finns tal A s& att Av=nv.

» Talet A kallas da for egenvektorns egenvarde.

» Lustigt nog ar det lattast att forst rdkna ut & och sedan
anvanda detta for att finna v.

* Av=lv & (A-M 1)v=0.

* Har icketrivial I6sning omm Det(A-A [)=0 som blir en n:te-
grads ekvation.

» Foren av I6sningarna L, till ekvationen finner man
egenrummet, dvs rummet av alla egenvektorer med
egenvarde A, genom att I6sa ekvationssystemet
(A-11 ] 0).

Hitta matris som gor det man vill

En linjar avbildning fran RM—R" bestams helt av vad den
g6r med m linjart oberoende vektorer.
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Invers finns eftersom
linjart oberoende
kolonner

Rotation

Rotation med a radianer i R? ges av matris R, sadan att
R 1 0\ _ { cos(a) —sin(a)
“V0 1/ \ sin(fa) cos(a)

Rotation med o radianer kring y-axeln i R® ges av matris R, ,
sadan att

1 00 cos(a) 0 —sin(a)
Ryo| 01 0| = 0 1 0
001 sin(a) 0 cos(a)

Titta pa Matlabexempel: Roterande kub i R3

Exempel, projektion pa plan i R3

» LatIT vara ett plan i R3 givet av x+y+z=0.

(1,1,1)

01 1 1101 2 -1 -1
=r=[0 0 -1|i[1 1 —2|=%[-1 2 1
0 -1 0 1 -2 1 -1 -1 2

Titta pa Matlab exempel: projektionsexempel1 och skugga




Projektion

Anta R" skall projiceras pa m-dimensionellt linjart delrum TI1.

+ Projektionsriktningar avbildas pa 0, dvs ar egenvektorer
med egenvarde 0.

« Vektorer i IT avbildas pa sig sjalva, dvs ar egenvektorer
med egenvarde 1.
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Px;, =xX;,n—m<i<n Dessa satts sammant till ...
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Om x; linjart oberoende sé& kan vi invertera och finna P.

Exempel, spegling i plan i R3

Lat I1 vara ett plan i R3 givet av x+y+z=0.

(1,1,1)

(117
111 -1 1 1 -1 1 1 11 13\!

sl1 0 -1]=[-10 -1|=2s5=|-10 -1||1 0 -1
1-1 0 -1 -1 0 -1 -1 0 1-10

-1 1 1 111 1-2 -2
=s=[-1 0 -1|3[1 1 —2|=%]-21 -2
-1 -1 0 1-2 1 -2 -2 1

Titta pa Matlab exempel: speglingsexempel1

Spegling

Anta R" skall speglas pa m-dimensionellt linjart delrum 1.

+ Speglingsriktning x; avbildas pa —x;, dvs ar egenvektorer
med egenvarde -1.

» Vektorer i IT avbildas pa sig sjélva, dvs ar egenvektorer
med egenvarde 1.

Sx; = —x;,1<i:<n—m

Sx;, =%, n—m<<i<n Dessa satts samman till ...
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Om x; linjart oberoende sa kan vi invertera och finna S.

AV=VD och ibland A=VDV-

) (‘...‘)(‘.. |)(‘..‘)(A100)
AV = Al v o | = a1 Anvi | = vy i 0 . 0 |=VD

| | | | | | 0 0 A
Om en nxn-matris har n linjart oberoende egenvektorer sa vet
man hur den verkar, ty egenvektorerna utgér bas och

Ax =AY a;v; = Y a;Av;
Om en nxn-matris har n linjart oberoende egenvektorer sa kan
man bestdamma matrisen ty da ar V inverterbar och A=VDV-'

Vad séager detta om An’s
egenvektorer och egenvarden?

Da galler att A~=VDnV-1 ty

Ar=VDV-'VDV-' ... VDV-'VDV-'=VDD ... DDV-'=VD"V-!
Nasta vecka skall vi anvanda detta for att battre begripa
kvadratiska former.

Minsta kvadratmetoden

Om Ax=b saknar I6sning

sa ar en l6sning till
AtAx,=A'b

den basta approximationen

i meningen att
|Ax,-b|< |Ax-b| for alla x.

Hur ser man att det ar sa?

b — Axg har minimal ldngd

b — Axg L planet

b — Axg L varje vektor i planet
b — Axg L Ax Vx

Ax-(b— Axg) =0 V¥x
(Ax){(b — Axg) =0 Vx

xtAl(b — Axg) =0 Vx

xi(Ab — AlAxp) =0 Yx
AlAxqg = A'b

prgeeeee

Har har jag anvant féljande tva viktiga observationer.

1. Skalarprodukt kan beraknas med hjalp av
matrismultiplikation. x-y=xty.

2. (AB)=BA!




