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Vi inleder kursen med kapitel i Adams som introducerar till funktioner fran R™ till
R™.

Adams: 12.1 Funktionsbegreppet och de begrepp som hédnger samman med detta
ar valkénda fran tidigare kurser. En reelvird funktion av en variabel kan askadlig-
goras i ett plan. For funktioner fran R™ till R™ kréver motsvarande grafiska bild
n + m dimensioner, besvirligt om n + m = 3, omdéjligt om n + m > 3. Den “van-
liga” grafen ersitts eller kompletteras dérfor ofta med nivakurvor eller nivaytor till
funktioner.

Adams: 11.1-11.3 I 11.1 introduceras begreppet vektorvird funktion. Hir &r det
béttre att tdnka pa elementen i R™ som punkter istéillet for vektorer. Om f &r en
funktion fran R till R? sa har vi for varje reellt tal ¢ en punkt f(t) = (x(t),y(t)) i
planet. Da t genomlper ett interval pa t-axeln sa kommer punkterna (x(t), y(t)) att
genomlépa en kurva i planet (Lis sjilv om plana parametriserade kurvor i kapitel
8.2). Derivering sker koordinatvis vilket leder till ett antal deriveringsregler, dels
de du kan sedan tidigare kurser och dels en del nya. Derivatan har manga viktiga
tillampningar, nagra intressanta fysykaliska finns i kapitel 11.2. Vi tar specciellt
upp hastighet och acceleration i 11.1 och kurvldngd i 11.3.

Lay: 5.1, 5.2, 5.5 Nér héindelse forlop av olika slag skall beskrivas (modelleras)
matematiskt, leds man mycket ofta till system av differentialekvationer. I enklaste
fall 4r dessa ekvationer linjdra. Ofta skrivs differential ekvationer som ett system
av forsta ordningens linjéira ekvationer. For att 16sa sadana ekvationer anvinder
man begreppen egenvektor och egenvektorer i linjar algebra som itroduceras i Lay’s
kapitel 5.1.
Begreppen egenvektor och egenvdrde ar centrala, savil i matematik som i manga
tillimpningar. I manga problem, matematiska eller tillampade, &r det visentligt
att bestdmma en bas for R™ bestaende av egenvektorer till en matris A. Det forsta
steget dr da att 16sa matrisens karakteristiska ekvation som ndmns i 5.2. Sedan kan
man ofta stodja sig pa Sats 6 for att bestimma den 6nskade basen. En viktig tillamp-
ning av detta ges forst i 5.3 (och som skall gas igenom nista vecka), diagonalisering
av matriser och senare da diagonaliseringen utnyttjas i olika tillampningar. Vi kom-
mer att behandla matrispotenser och system av linjira differentialekvationer i 5.7.
Innan du boérjar med kapitel 5 i Lay repetera girna materialet fran Kapitel 2.8, 2.9
speciellt bas for nollrum och kolonnrum till matriser.
Mal:

e redogora for funktionsbegreppen (def. A.12.1), begreppen nivakurva och

nivayta samt skissa enkla funktionsytor

e derivera vektorvirda funktioner av en variabel genom tillimpning av deriver-
ingsreglerna (sats A.11.1.1)

e skissa plana kurvor utgdende fran given parametrisering (se dven 8.2)

e bestdmma parametrisering av striackor i rummet samt cirkelbagar, ellipser och
funktionskurvor i planet (se &ven 8.2)

e beriikna kurvtangent, hastighet och accelerationsvektor samt fart
e forklara vad som menas med bagliangdselement och berikna lingden av kurvor
e bestdmma en bas for ett underrum till R™ och berikna dess dimension

e definiera begreppen egenvektor och egenvdrde.



o forklara varfor 16sningarna till den karakteristiska ekvationen till en matris &r
matrisens egenvérden.

e bestdmma reella och komplexa egenvérden och egenvektorer till en matris.

e bevisa sats 2, Lay 5.2

Rekommenderade uppgifter
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