
VEKTOREKVATIONER

Vektorer i Rn är n-tiplar av reella tal, (u1, . . . , un), eller skrivna som

kolonnmatriser (kolonnvektorer), u =

 u1

...
un

.

Vektorer i R2 och R3 kan uppfattas som punkter eller som geometriska
vektorer i planet respektive rummet. Tv̊a vektorer är lika om de lika ko-
ordinatvis.

Algebraiska operationer:

• addition, subtraktion: a1

...
an

±

 b1

...
bn

 =

 a1 ± b1

...
an ± bn

 ;

• multiplikation med skalär:

λ

 u1

...
un

 =

 λu1

...
λun

 ;

(−1)

 u1

...
un

 =

 −u1

...
−un

 = −

 u1

...
un

 .

Addition, subtraktion av vektorer och multiplikation med skalär sker
koordinatvis.

De algebraiska operationerna uppfyller vanliga räknereglar: om u, v
och w är vektorer i Rn och c, d är skalärer s̊a gäller:

u + v = v + u c(u + v) = cu + cv
(u + v) + w = u + (v + w) (c + d)u = cu + du
u + 0 = 0 + u = u c(du) = (cd)u
u + (−u) = −u + u = 0 1 · u = u

Definition. En linjärkombination av vektorerna v1, . . . ,vk i Rn

med vikterna c1, . . . , ck är vektorn y som ges av

y = c1v1 + . . . + ckvk.

Mängden av alla linjär kombinationer av v1, . . . ,vk kallas linjära
höljet av v1, . . . ,vk eller delmängden av Rn som spänns upp av v1, . . . ,vk.
Betecknas Span{v1, . . . ,vk}.

L̊at a1, . . .ak, b vara givna vektorer i Rn. Betrakta en vektorekvation

x1a1 + . . . + xkak = b (1)

med x1, . . . , xk som obekanta. S̊a blir (1) ekvivalent med ekvationssys-
temet vars totalmatris är [a1 . . .ak|b].

Vi har allts̊a att b är en linjärkombination av a1, . . .ak omm respek-
tive ekavitionsystemet är konsistent (har minst en lösning).






