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Linezere afbildninger

En lineaer transformation T : R” — R™ er en afbildning (funktion)
med definitionsmangde R"” og kodomaene R, der opfylder

o T(d+ V)= T(d)+ T(vV), u,veR"

o T(rd)=rT(d), reR ueR"

Eksempel

T:R?2 =R, T(x1,%) = (3x1 +2x). T er linxer, fordi

T@+ V)= T(u+vi,up+ v2) =3(v1 +v1) + 2(u2 + v2)

= (3U1 + 2U2) + (3V1 + 2V2) = T(ﬁ) + T(\7)
T(27) = 3(2v1) + 2(2w) = 2(3vi + 2v0) = 2T (7).
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T(x1,x2) = (x1 — 2x2,3x1 + x2, —x1 + 4x2)
o Linear?
@ Definitionsmaengde?
@ Kodomane?
e Find T(4,3)

T-l?f 2 2
9] H* 3[%%&?{2
T(E))- T(aes2) Tl
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T(x1,x2) = (x12,3x1 + x2, —x1 + 4x2)
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Standardmatricen

Identitetsmatricen

Identitetsmatricen I, := [ajj] er den n x n-matrix, der har
indgangene

L e 10 0
aj:=< " . ", feks. B:=|[0 1 0
0, i#j 00 1

Sgjlevektorerne i I, benavnes €1, &, ..., &,.

Bestemmelse af standardmatricen

Givet en linezr transformation T : R” — R™ da findes der en
entydigt bestemt m x n-matrix (standardmatricen) A, der opfylder
T(X) = AX for alle X € R". A er givet ved

A=[T(&) T(&) --- T(&)l

~
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Standardmatrice: Eksempel |

Lad T : R? — R3 vaere give ved
T(Xl,Xz) = (2X1 + X0, X2, —X1 — 4X2).

o T er linezer
@ T's standardmatrix er givet ved

2 1
A=[T@&) T@)]=| 0 1
-1 -4
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T(Xl,Xz) = (2X1 + X0, X0, —X1 — 4X2)
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Rotationsmatrix genbesggt

Betragt rotationen i planen R? med en vinkel 6.

Hvis 6 = 45° Skriv B = Asse, Find Tg(é1), Tg(&>) og til sidst
Asse = [Tg(€1), Tg(&)]. Sammenlign med

Ay — [cosH —sin 9}

sind cosd
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T(X) = roter ?ﬂﬁf (imod uret). AN
“
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