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1. a) Vi undersoker hur standardbasvektorerna e; = (1,0) och e; = (0,1) avbildas med S

resp. P.
y y
e /L\ S(erp)
el x - S(es) —=— X
y y
e /P\\ P(e)
€ X —9Pe)=0—=—x

Detta betyder att matrisen A for S och matrisen B for P &r

| I
A= 5(81) 5(82) ]:( (1) (1) )r
|

| |
Bz[P(el) Pley) ]:(8 (1))
| |

b) Den sammansatta avbildningen d&r P o S och har matrisen
0 0)(0 1 00
BA_(O 1)(1 0)_(1 0)'

2. a) Vistiller upp vektorerna som kolumner i en matris och radreducerar till trappstegsform.

1 -1 -3 3 %}@ 1 -1 -3 3

1 0 -1 2 0 1 2 -1 ?2@@
-1 3 7 -4 o 2 a4 4 -
2 3 8 -6 )+ 0 1 0

1 0 -1 2 )+—— 1 0 -1 0

0o 1 2 -1 0 1 2 0

0 0 o0 1 @)@ "o o 1

0o 0 0 1 0 0 0 0

I den reducerade matrisen ser vi att kolumn 1, 2 och 4 utgér en bas fér kolumnrummet.
Eftersom radoperationer inte fordandrar linjira samband mellan kolumner géller att ko-
lumn 1, 2 och 4 i den ursprungliga matrisen &r en bas fér den matrisens kolumnrum. En
bas ar alltsd

{1,1,-1,-2),(-1,0,3,3),(3,2, -4, -6)}.



Losningsforslag, Kontrollskrivning 3, SF1663, CFATE, 2013-12-02. (Sida 2)

b) Om vi skriver vektorn # som en linjairkombination av basvektorerna,

-1 1 -1 3
1 1 0 2
6 =k 1 + ko 3 + k3 _4 | (*)
5 -2 3 -6

sa har u# koordinaterna (kq, ko, k3) i basen.
Vektorekvationen (+) kan skrivas som ett linjdrt ekvationssystem i matrisform,

1 -1 3) -1
1 0 2 k1 |1
-1 3 -4 kz 1 6|

-2 3 -6 3 5

och vi loser detta linjdra system med gausseliminering,

1 -1 3 -1 ? ) 1 -1 3 -1
1 0 2 1 j) o1 2 ?3@ N
-1 3 -4 6 0 2 -1 5
-2 3 -6 5 )¢—— 0 1 0 3
1 0 2 1 )+— 1 0 0 | -1
0 1 -1 2 o 1 oo 3
o 0 1 1 g% ©) o 0 1
0 0 1 1 0 0 0 0
Fran slutschemat avlaser vi att
ki = -1,
ko =3,

ks =1.

Alltsa har vektorn u# koordinaterna (—1,3,1) i basen.

3. a) Viuttrycker forst vektorerna v1, v, och v3 itermer av vektorerna {uy,uy, us} .
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Alltsa ar
U1 =Uyp— Uy, UV2=Up—Uyt+U3, V3=Uyt U3

eller uttryckt i koordinatform

(771)3 = (1/ _1/ 0)/ (UZ)B = (1/ _1/ 1)/ (03)3 = (O/ 1/ 1)

I | I 1 1 0
Ppep =[ (v (v2)B  (v3)B }=[ -1 -1 1 J
I I I 0o 1 1

Nu uttrycker vi istéllet vektorerna u;, up och u3 itermer av vektorerna {vy,v,v3}.

< >

Detta ger att

o I‘l

U1 =201 —0+03, U =V1—Vr+7V3, U3=—0]+0y,

Vi har allts3 att

eller i koordinatform

(u)p =2,-1,1), (w)p=(1,-1,1), (u3)p =(-1,1,0).

I I I 2 1 -1
Ppp =[ (w)p  (u2)p  (w3)p ]=[ -1 -1 1 ]
I I I 1 1 0

Darmed ar

b) For att stdlla upp rotationens matris i basen B undersdker vi hur basvektorerna i B

avbildas.
< e
[N =
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Allts3 har vi att

R(u1) =up +us, R(uz) =uy, R(uz) = —ui +uy,

eller uttryckt i koordinatform

R(m)p =(0,1,1), R(u2)p =(0,1,0), R(u3)s =(-1,1,0).

Rotationens matris ges nu av

| | | 0
R(u1)p R(u2)p  R(us)p ] = [ 1
| | | 1

O = O

|
O R =
h —

ibasen B.



