Les matrices
M4 - Chapitre 3

I. Définition
E F
R" - RP

f : n n p

bases: B=(eq,..en) B' = (g1,..8p) | o .

X =) xe  fR)=Yxf()  |fle)=) aye
X = < : ) > f()?) j=1 j=1 i=1

Xn

f(ed) f(e) fen)
- - - X101+ +xpa
Ayq . al,j o Qn - g — 11,1 ) n“in
T S f(X)=Mx|= :
X10pq + o+ xp
M = al'l an al,] . al'n « g 1Tp,1 nT pn
' x f(er) o f(en)
Ap1 e QApj o Apn/ |,

II. Composée d’application
|Mgor = Mg X Mg

III. Produit matriciel

AB

)

O | . <[ %

O =xz + yt

IV. Dimension d’'une matrice

dimM,, =nXxXp
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V. Inversibilité d’'une matrice de bijection

1. Théoréme

é estinversible < 3 é | AB =1,
=My =A"1= Mp—q

2. Meéthode de calcul

a. Casgénéral
(41 )mem(t :at)

b. Matrices 2x2

1 -
A= a) A = T e (—db )

VI. Changement de base
Soient B(ey, ...,e,), B'(gq,...,€,), B différentes bases de E

1. Matrice de passage

€ .. En

) )

e
P=PB—>'B,=( )
< én

Pp_ g = Pp_pr X Ppr_pr

2. PassagedeBaB’

a. Vecteur

xl x1
x=(s) x:(e)
B

Xn

b. Matrice

M = Mat(f,B) M’ = Mat(f,B") M' = P~MP] M =P M*P
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