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Baser

Sats
Omuy,Us,..., Uy drlinjdrt oberoende i R" drk < n.

Bevis.
Det kan inte finnas en ledande etta i varje kolonn om k > n
eftersom det finns hdgst en ledande etta i varje rad. O

Definition (Bas)
En bas fér R” ar en linjart oberoende méngd med n vektorer.



Koordinater

Sats
Omuy,Us,...,Ux dren bas for R" kan varje vektor i R" skrivas
pa ett unikt satt som

ajuq + aplp + - - - + aplp,

dadray,as,...,an € R.

Bevis.
Det finns en unik 16sning till

aiUy + aUls + -+ app =V,

for varje hégerled, v, eftersom den reducerade
trappstegsformen for koefficientmatrisen ar /. O

Definition (koordinater)

Koefficienterna ay, a», . . ., an kallas koordinaterna fér v relativt
basen B = {uy, Uy, ..., Un}.



Ortonormala baser (ON-baser)

Sats
Omuy,Us, ..., Uy ar nollskilda och parvis ortogonala sa &r de
linjért oberoende.
Beuvis.
Om aiuy + aols + - - - axx = 0 kan vi ta skalarprodukt med u;
och far

O=aiuy-Uj+ als-Uj+---aklx-U; = a,-|u,-\2

L]

Definition

Vektorerna eq, €, ..., €, utgdr en ortonormal bas fér R” om de
har langd 1 och &r parvis ortogonala, dvs om

5.5 — 1, omi=/,
T 0, omid £



Koordinater i ON-baser

Det &r Iatt att hitta koordinaterna fér en vektor relativt en
ortonormal bas med hjalp av ortogonal projektion.

Sats
Koordinaterna for u relativt en ortonormal bas €4, €», . ..,€e, ges
av
(U-eq,u-€y,...,U-€p).
Bevis.

OmuU=a4ey + aés + ---+ anép far vi att
U-é,-:a1é1 -éi+32§2'éi+"'+anén'éi:a,'

eftersome;- e =0forj+#ioche;-g =1. 0



Koordinater i allmanhet

Om basen inte &r ortogonal far vi i allmanhet I6sa ett linjart
ekvationssystem for att bestdmma koordinaterna fér en vektor.

Exempel

Vektorerna Uy = (1,0, —1)!, Up = (—1,1,-3)! och

us = (2,—1,3) ar linjart oberoende och utgér darmed en bas
for R3. For att bestdmma koordinaterna for vektorn

vV = (a, b, c)! relativt basen Uy, Us, Uz behbver vi l6sa
ekvationssystemet med totalmatris
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Bas av egenvektorer
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