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Repetition.

Linjart oberoende:

En uppsittning vektorer {i,, ..., #,] sdgs vara linjiirt oberoende om ekvationen
¢, u,+...+c,u,=0 barahar 16sningen ¢,=c,=...=c,=0.

Om ekvationen har en annan 16sning sdgs vektorerna vara [linjdrt beroende.
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Uy, .. Uyl
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Man kan l6sa ekvationen genom att sétta upp en matris: 1]]

Om k=n, vektorernas ldngd kan detta testas mha en determinant.

Exempel:
Vilken punkt pé linjen x+y=1 ligger ndrmast origo?

Losning:
Vikan anvinda Lagranges metod :

Funktion att minimera: f(x, y)=x"+)", bivillkor: g(x,y)=x+y—1
Lagranges metod siger att grad f||grad g eller si ir grad g=0 i minpunkten.

Men grad g=(1,1)#20 och grad f=(2x,2 y), vilket ger att
1

(2x2y)=A(1,1) = x=y = (insattig=0) = x=y=o.

Svar: Punkten x=y =% ligger ndrmast origo.

Alternativ 16sning:
I det hir fallet dr antalet vektorer lika med antalet dimensioner, sa vi kan riakna

determinanten:
0= gradg|_| 1 ! =2y—2x = x=y.
grad f| |2x 2y
Mer om linjart beroende:
Om {i,,...,1,, v} ér linjért beroende men {u,,...,u,} dr linjdrt beroende,

kan man fraga sig hur v kan uttryckas som linjdrkombination av i, ..., u,.

V=c i+ e, o (i) | ).
Om vi har en uppséttning vektorer sddan att alla vektorer kan skrivas som
linjirkombinationer av de vektorerna, kallas uppsittningen for en bas.

En bas dir alla basvektorerna har langd 1 och &r ortogonala
kallas for en ON -bas. Vi kan byta bas med hjélp av transformationer :
X=Cx;
X, koordinaterna i den gamla basen
X, koordinaterna i den nya basen
C kolonnerna ar f-basen uttryckt i e-basen.

dar:

Linjéra avbildningar, exempel:
Bestdm avbildningsmatrisen, i standardbasen, som svarar mot

projektion pa linjen y=ux.

Losning:
Ritar vi projektionen grafiskt ser vi att €, och €, projiceras pd samma

linje, 4&,=A¢€,. Avbildningsmatrisen 4=(A4¢,, A¢,).
. . I A 1 11
Vi kan skriva att 4¢&,=¢, —(e, ~n)n=(1,0)—§(1,—1)=(5,5).
(1:_1
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Da 7n &r enhetsnormalen till linjen: 7=

Sats:
Om A tar en ON-bas till en annan, blir avbildningsmatrisen precis

transformationsmatrisen mellan den ursprungliga basen och dess bild.
Transformering av linjéra avbildningar exempel'
1 1 1
Lat och f ,——=|.
I ]‘ -basen blir projektionen pa linjen y=x bara Af=((1) g .

Om y,=4,%, & Cy,=4,Cx, = y,= (C 4,C)x, dvs 4, =C""4,C.

Vilket ger CA4,C '=4,.
For ON-basbyten har viatt C~'=C", sé:
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Avbildningsskala, exempel:

Lat A vara avbildningen med avbildningsmatris

S-Sl
sl- S

Da ar avbildningsskalan det 4=

Differentierbarhet:

T )= (F)+J 3(7) (F=7y)

7
7—7,) ar en linjir avbildning.

Exempel:

Berikna ﬂ (x+y)dxdy da Q begrinsas av linjerna x+y=+1, x—y=+1.

Losning:
Vi vill transformera omradet till en fyrkant for att fa en littare integral.

rilu=x+y| o ; _[gradul_(1 1}
v=x—y T Agradv/ \1 -1

1 1l 1
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”x+ydxdy ffu;dudv 0.
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Poléra koordinater, exempel:
Beriikna arean hos omréadet begrinsat av (x—1)+2y°=1.

Losning:
x=cosp+1
Vi gér over till poldra koordinater; 7 : sin @

e

cos@ —rsing
J,=|singp rcosp | = |detJT|=—
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ffdxdy ff\deu |d @ dr= fj d(pdr—\/a

cos@ —rsing
singg  rcose
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Bra att veta: Matrisen for en sammanséttning av linjéra avbildningar &r produkten av
avbildningsmatriserna.

Cylinderkoordinater, exempel:
Berikna volymen hos den del av klotet x*+ y*+z°<4

dir x*+ y°<1.

Losning:

—

—m<z<m = —Va4—ri<z<\V4—7*
1 2m +... 3 3 3
ff f dzd(pdr—Zﬂer\M—r dr—2rr[—§(4—r )? ] :_47"(32_42)'
00 —. o

V... 5 s
(Svaret blir>0 eftersom 4*>37)

Sfériska koordinater (svéra att komma ihag?)
x=rsin @ cos
1 Osi @ <@p=2m
=rsin ®sin
Y i 0<O<m
z=rcos®

‘detJT‘=r2 sin@®.

Exempel:
Berékna volymen av ett klot med radien R.

Losning:

R 3 ™ 3
AmR

[ 7 sin0drd0d p==-2m [ sin0d 0=""".
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Ytintegral, exempel:
Berikna flodet ut genom enhetssfiren for filtet F'=(x, y,z).

Losning:
#F-ﬁdaszfdivl_f’dxdydz.
s
8F 6F oF
divF=V -F= =1+1+1=3.
VF=V-F=27 oy oz
4
[If 3 dxdydz=3""=4r.
e 3
Alternativ 16sningsmetod:
Eod or _Or
F-ndo== —X—|dudv
§ Fado- i |3

, , or _ 0
Dir tecknet bestdims av om (a—r X a—r) har samma eller motsatt riktning som 7
y 0v

och 7(u,v) éren inverterbar parametrisering av S.
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