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1 Ra,&mw\) Rolonnerom, nullrom
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Q'“ a,u, coe d.m

A ann—qu&rcse., A = Qa1 Cgg.-- Oy
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Radrommet £ A = Row’(A) = waderrom ¢ R"

Som er utspent av radene ¢ A

Kolonerommet tiLA = Col (A) = wnderrom ¢ [R™

Som er utspent au Bolounene ¢ A
N (A) = atte X ¢ R st ab AX =0,

Nullrommet & A

ldsningsrommet il AX =0
AX=0 & X ortosonal til ale rader ¢ A
dvs.  Row (A)T = NulL(A)

D Cmeénsjonér .
rang (&) = dim Rous (A) = dim (oL (A)
t*anc_‘(/\) + dim Null(A) = L




Foune basvser

A - E ma,tr‘c:';te) evt. 60—“-55}-0“(“” ot - eclrelonmatse

Bascs for Rouwr(A) ¢ |RBenullradene ¢ E

Basce for Col (A) ¢ Kotonnene ¢ A Som tilsvarer
pivot Botountne ¢ E

Bascs for Nul(A): Ax=0 & Ex =0, Med R frne

Variabler far genereu {osuieg formen
XK=tV +4,V, t + e Y . Daer

V), Vy ey Yo basis for Null(A)

Anvendetse : Faun basis Jor V= 3span {V,,\Q, ,\glj 05 v+

la V...,V bare rader (evt.Rolowner) ¢ tn

matrice A 05 fiun bascs for Row (A) (evt. ol (A)),
for V erda ik Row(A) (henholdsvis (ol (A)).

Med V=Bouw(A) er bascs bor Null (A) = bascs Jor V-4
(wed V= Col(A) ¢ basis for Null(AT) = bagis for VL)

doawV +dimVE = n



lhomagene Lgnonassystemn

AX=tb er Ronsistkent huis ogbare hois ber ¢ ol (A)
Da. ec geverel tbsning pé formen K =X +X,

der X, er €n bbsning av AX =Ib Of K =6\ +-+t ¥

Er generdd (DSning au det howrogome SysStemet AX =0
Minste bvadraters lbsning av cnRonsistent Systew Ax=b
er én &bsncng X av nomngSWtﬁ A'A% =ATlb

Da er p=AR den ortogonate proj. av b cun & Col(A)

Koadrabcsbe matrcser

For nxn-matrse A er folgende elvivatat :

(1) A er inverterbar
Q) A er radekvwaleut med Cdem{:c{;ctsmw&n;(enl

(3) AX =0 har bare triviell {é.(anj' X =0

@) Ax =b har entodig tdsneng (% =A-"b) ﬁ,mc@&‘kh
(5) detA #0

(b) kolonnene ¢ A er Lineart Wapheng cge
(7}) Fang (A) = n
(8) O er lkke eqemvtrde for A




Gram - Schmidts alsoritme

qér Ot‘tOﬁOndL bascs U!,”Ula,.-. P U"R for Uf"‘d”W
VeR™ med basis VY,V ..., VY

W =
Y » Uy
W, = V. = =
252 T ww U
=\ - V3-UL. = \(/3-Ulq,

w‘3 3 w,- 0, UL| Uty Uty U(‘.z

YA
Projele sjsusform-elen

Ib- Ib.V, Ib- Vi
IP R/ v, V/l * \&.Vav e 55 \(/R.WRWR

for 6. ;{'Cwat don oo sonm pm]J(SJontu P o eu vehtor
b ¢ RY tun ¢ et underom Vi RY med ortosonal basis ¥ ..,V

b - P +9 der [Pév"ﬁ qle\/'l'-



\ Foewutrdiee feqeuntitorer | V0, Av=AY

En nxn-matrise A & A lar n L. wavk. egenveltorer
er duiagonaliser bar |

Da ‘fcu,w&r oL matrise p sl ot PT'AP &rdaia.goudmihk.'
® Fown aute eqenverdier A utd o lbse det(A-AT)=0

@ For huer egenvtrdi A :fWM bascs for tilharende
egmrom ved o Ubse sqstemeb (A-A;T)v=0

3 Med n Lin.uavh. esenvtllorer N, ...V, 06 esenverdior Myl
Seder ov X, O ses 0]
P ... 4] ogD=[° "2 °f Da e P"AP=D

O [ ST nJ
Aerorkogona,lt &'Aﬁowaﬂ&rbaré-‘? A er sqmmetrise (AT=A)

Da me' ou or‘tosoud. matrse P (PTP=I dvs. P~'= PT’
Rolounene ¢ PCrOrtoson ale tnhetsveltoier) Sow ch:agom,lisatrAf

@O Fiuwn alte ¢senvtrditne 04 e Ortogonal bascs for hverb
egurom. (Bruk §.cks. Gram- Schmiat hos w7 )

@ Normakiser egenvticborene wtd & dele pé lengdtun, og bruk
n Ot‘togona,lé eﬁmvdd:orcr el UMQdL [ Som Rolouuer ¢ P

Da er P~'=PT o5 P'AP=D sl at |PTAP =D




Anvtnddsec av Loomverdior [egunotlitorr

@ Potewser av matresa (Ak =)
Hois A ec diogonaliserbar, PTAP=D, sa er
A = PDP™ LY AR=PDkP"

System av dutf.Lguinger
Y (b | Ty
V' =AY der Y3 P | o5y
Un(®) | Un ()]
Hovs A har 0 o, wavk. eﬁ.wuekl:owr A AT
med eganotedior A N,y .. Ay Sa e Generell Ldsuing

At Nt t
Y:Cte ' ‘« +C¢Q - \6{-5-... -f-ch.c)\“ ww

® Kieglesnith o g drecuing as koordinatsystewet
A %Mmd:riSk lKl—Matlﬂc) Porfosond 0g PTAP=D
Koordinatskiftet ¥ =P¥' omformer
TAY +Bx +§ =0 (A:[g?] :lue] ee[5))
il
KTDK' +BPX' +4=0 (whew produletledd X'y')
det P =t hois det P=1 s e x'y'~ boonknets,smet
en rotaspon au xy-systumet



