L'espace vectoriel R"

1. Vecteurs de R"

u; vy up +v; —uy
Siu= Chv=l etAeR utv= —u=
U, Vn u, +v, —Up
Auy 0
Au= 0=0gn=|":
Au, 0

Propriétés définissant 'espace vectoriel R" :
1. u+tv=v+u

A (ueu)=(Au)u
A (u+v)=A-u+ Ay
8. (A+u)u=A-u+p-u
Produit scalaire
— u,v sont

2. u+(v+w)=@+v)+w
3. u+0=0+u=u

4, u+(—u)=0

5. 1-u=u

6

7

ssidA, ueR, Au+uv =0, (A,u) # (0,0)

n
(U vy =uyvy + vy + - upvy = uvy = [lull vl cos £(u,v)
i=1

lull = V(u | u) = /ud+ - +u2

— En dimension 3 uniquement, le est:
U V1 UpV3 —U3Vy
UAVv=|uUg |A|Vy | =] U3V —UyVs
us V3 Uyva —uUsVy
— le

u Vi W
[wv,w]=(u|vAw)=det(u,v,w)=|uy vy Wy
us vz wg
Propriétés du produit scalaire et du produit vectoriel :

1. (viuy=(ul|v)

2. (Au+u' | vy =Aul|v)+ @ |v)

3. 1Aull = 1AL flull

4. llu+v| < |lul] + |lvl| avec égalité ssi u et v colinéaires (inégalité

triangulaire)
5 vAu=—uAv,uAu=0
6. (Au+u)IAv=AuAv)+u Av

2. Exemples d’applications linéaires

En notation matricielle, f : RP — R" est une si
X1

fX)=AX ou X = € R" et A € M, ,(R) est une matrice notée

p
Mat(f).
Dans le plan R?.
x b'e 1 0 X
réflexion par rapport a 'axe (Ox =
partapp (©x) (y) ” (—y) (0 —1) (y)
x —X -1 0)\(x
réflexion par rapport a I'axe (O — =
partapp ©) (y) (y) (0 1)(y)
- e X Ax\ _ (A 0)\(x
homothétie de rapport A, centrée a l'origine (y) — (ly) = (0 A) (y)
. ) (N P x cosf —sinB)(x
rotation d’angle 6, centrée a l'origine =
y sinf cos@ J\y
A , X x)_ (1 0)\(x
projection sur 'axe (Ox) (y) — (0) = (0 0) (y)
Dans l’espace R>.
X X 1 0 O X
réflexion par rapport au plan (Oxy) yl—=|y|=10 1 0 y
Z —Z 0 0 -1 z
x cos@ —sinf@ O0) [x
rotation d’angle 6 d’axe (Oz) y|—|sin6 cos® Offy
b4 0 0 1 b4

3. Propriétés des applications linéaires
— f :RP — R" est linéaire ssi
YA ueR,Vu,v €RP, f(Au+pv) =Af (W) +uf(v)

— Mat(f o g) = Mat(f) x Mat(g)
— Si f est bijective, Mat(f 1) = Mat(f)~!.
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