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Uppgifter till Seminarium 4

Se kursens canvassida for information om hur seminarierna fungerar och vad du forvéntas
gora infor och under seminarierna.

Seminariet borjar med ett prov. Uppgiften kommer att handla om att berdkna stan-
dardmatrisen till en geometriskt definierad avbildning och att hitta en bas till dess noll-
eller kolonnrum.

Sjdlva seminariet handlar om att diskutera f6ljande uppgifter.

Uppgift 1. Avbildningen T": R3 — R? ges av matrisen
—1 2 1
A= [ 2 —4 -2 } ‘

(a) Hitta tva vektorer u och ¢’ som utgor en bas for nollrummet, ker(7").
(b) Bestidm en ekvation for planet som utgdr nollrummet till 7'.

Uppgift 2. Den hiir uppgiften handlar om linjira avbildningar frén R? till R? och deras
standardmatriser.

(a) L&t Ty : R? — RR? vara rotationen kring origo med en vinkel pa 90° (7/2 radia-
ner) moturs. Bestdm standardmatrisen, A, for 7T7.

(b) Lat T, : R? — RR? vara speglingen i linjen y = —x. Bestiim standardmatrisen,
B s for TQ.

(c) Bestdam standardmatrisen, C', for sammanséttningen 75 o 77.

(d) Avbildningen 75 o 77 idr en spegling. I vilken linje? Motivera ditt svar.

Uppgift 3. Den linjéra avbildningen 7': R? — R? uppfyller

r(la) = L) e (B -

(a) Bestdm matrisen A som hor till 7T'.
(b) Kontrollera att A &r sin egen invers.
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Uppgift 4. Den linjira avbildningen R: R?® — R? iir rotationen kring vektorn [1 1 1] 4
med vinkel 27 enligt hdgerhandregeln. Basen BB av R? ges av

1 1 0
B={|1],]-1],|1
1 o] |-1

(a) Bestidm standardmatrisen till R. Tips: Inse att (men motivera varfor) standard-
basvektorerna avbildas pa varandra.

(b) Bestdm matrisen for R med avseende pa basen 5.

(c) Den linjdra avbildningen L: R®> — R? ges av L(#) = R(¥) — . Bestim rangen
av L.

(d) Bestdm en bas for nollrummet (kdrnan) till L.

Uppgift 5. En avbildning f sokes som uppfyller

1 1 2 1 0 0 1 0
FUR2L) =190 LY =Y AU =Y FL ] =9
1 0 0 0 1 1 —2 1

(a) Varfor finns det ingen sadan avbildning som &r linjér?

(b) Hur maste man anpassa det sista virdet, [0 0 1}T, sa att en sadan linjdr av-
bildning f finns?
(c) Finn standardmatrisen till f (om det sista vdrdet anpassas som i uppgift b).

o| € R?, och definiera ytterligare vektorer v, ¥3, U4 genom att

vrida ¢; moturs med 45°, 90° respektive 135°. Den linjdra avbildningen S: R? — R?
ar spegling om linjen som spanns upp av 7.

Uppgift 6. Lat v, = {1}

(a) Bestdm matrisen A till S med avseende pa basen {7}, U3 }.

(b) Bestim matrisen B till S med avseende pa basen {7y, ¥y }.

(c) Bestdm overgangsmatrisen P fran basen {vq, ¢3} till basen {, U, }.
(d) Beriikna P~! BP och forklara varfor detta ger A.

ANNAT

Hir dr nagra andra moment som ar viktiga och intressanta att diskutera.

e Vad menas med linjir avbildning? Ar varje linjir avbildning frin R™ till R™ en
matrisavbildning? Hur manga rader och kolonner har avbildningens matris?

e Vad menas med en avbildnings nollrum/kérna och bildrum? Vilka vektorer utgor
nollrumm och bildrum till en rotation och till en spegling?

e Har varje matris en invers? Om inte, hur avgér man om en matris har en invers
och hur berdknar man den?



