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ASPECTS VECTORIELS 

 

 

ASPECTS MATRICIELS 

u : E t F linéaire, dim E = p , dim F = n  

choix d'une base B de E et d'une base C de F  

u : E t F , v : F t G  ; v � u : E t G  

 

x ∈ E  

y = u(x) 

 

Ker u = {x ∈ E/ u(x) = 0} sev de E  

Im u  = {u(x) / x ∈ E} sev de F 

  =  Vect(u(e1) , ... , u(ep)) où B = (e1, ... , ep) 

rg(u) = dim(Im u) 

dim E = dim Ker(u) + rg(u) théorème du rang 

 

u isomorphisme (n = p), u � u
−1

 = idF , u
−1

 � u = idE  

u(x) = y  �  x = u
−1

(y)  

 

dualité : programme deuxième année ! 

 

B' = (e'1, ... , e'p) famille de p vecteurs de E   

 

 

 

 

Changement de base pour les vecteurs : x ∈ E 

 

 

Changement de base pour les applications linéaires :  

pour u ∈ L(E,F) : 

 

pour u ∈ L(E) : 

 

 

 

Famille de degré échelonné dans  �[X] 

 

Si E euclidien et si B est une base orthonormée, 

(x | y)  =  ∑
i = 1

n

 xi yi    

 

||x||
2
   =  ∑

i = 1

n

 xi
2
   

 

A  =  mat(u, B, C) ∈ Mn, p( �) 

 

mat(v � u)  =  mat(v) × mat(u) 

 

X ∈ Mp,1( �) vecteur colonne des coordonnées de x dans B   

Y  =  AX ∈ Mn,1( �) vecteur colonne des coordonnées de y dans C   

 

Ker A  =  {X ∈ Mp,1( �) / AX = 0} sev de Mp,1( �) 

Im A = {AX / X X ∈ Mp,1( �)} sev de Mn,1( �) 

 =  Vect(C1 , ... , Cp) où C1 , ... , Cp sont les colonnes de A  

rg(A)  =  dim Vect(C1 , ... , Cp) 

p  =  dim KerA + rg(A) 

 

A inversible : A ∈ GLn( �) , AA
− 1 = A− 1

A = In   

AX = Y  �  X = A− 1
Y  

 

A
T ∈ Mp, n( �) ; rg(AT) = rg(A)  (rang des colonnes = rang des lignes) 

 

P
B'
B

 matrice de passage de B à B' (vecteurs colonne = coordonnées de 

B' dans B) 

P
B'
B ' ∈ GLp( �) ssi B' est une base de B  ; alors P

B'
B

  =  (P
B

B'
 )

− 1

 

XB vecteur colonne des coordonnées de x dans B et XB' vecteur colonne 

des coordonnées de x dans B' ; alors XB  =  P
B'
B

XB'   

 

A  =  mat(u, B, C) , A'  =  mat(u, B', C') 

A'  =  P
C

C' 
A P

B'
B

  

A  =  matB(u) , A'  =  matB'(u) , P  =  P
B'
B

  

A'  =  P− 1
AP  , An = PA' 

n
P

− 1  

 

Matrice de passage triangulaire supérieure. 

 

X
T
 Y où X et Y sont les vecteurs colonne des coordonnées de x et y 

dans B . 

X
T
 X  où X est le vecteur colonne des coordonnées de x dans B . 

 

 

 

 


