
I1: Linjär algebra, OH-bild 5.1

Några definitioner och resultat i kapitel 5

Definitioner (s 303,313,320)

1. x är enegenvektor till en kvadratisk matrisA om x 6= 0 och
det finns ett talλ så attAx = λx.

2. Motsvarandeλ kallas egenvärde, dvs λ är ett egenvärde om
systemet(A− λI)x = 0 har icketriviala lösningar.

3. Omλ är ett egenvärde tillA så kallas lösningsrummet till sys-
temet(A− λI)x = 0 för egenrummetsom hör tillλ.

4. Karakteristiska polynomet för A är p(λ) = det (A− λI).
(Det är ettn:tegradspolynom omA är av typn× n.)

5. Ekvationendet (A− λI) = 0 kallas karakteristiska ekvatio-
nen.

6. A kallas diagonaliserbar om det finns en inverterbar matrisP

och en diagonalmatrisD såA = PDP−1.

Sats 2(s 307)(med bevis!): Omv1, . . .vr är egenvektorer som svarar
mot olika egenvärden så är{v1, . . .vr} linjärt oberoende.

Sats 5(s 320)(med bevis!): Enn× n-matris är diagonaliserbar om och
endast om den harn stycken linjärt oberoende egenvektorer.

I själva verket gällerA = PDP−1, medD diagonalmatris, om och
endast om kolonnerna iP är n linjärt oberoende egenvektorer till
A och diagonalmatrisen i sin huvuddiagonal har motsvarande egen-
värden (i rätt ordning).

Sats 7 b(s 324) (utan bevis!) MatrisenA, av typn×n, är diagonaliser-
bar om och endast om summan av dimensionerna av dess egenrum
är lika medn. Detta inträffar precis då dimensionen av varje egen-
rum är lika med multipliciteten av motsvarande egenvärde. Som
kolonner iP kan man då ta basvektorerna för de olika egenrum-
men.


